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PERENCANAAN LIFT/LEVATOR SEDERHANA
DENGAN MENGGUNAKAN PLC MITSUBISHI

Nama : Fuses Andreas Prayitwati
NIM : 06.52.010
Prodi : T. Energi Listrik D 3
Dosen Pembimbing : ir. Eko Nurcahyo

ABSTRAK

Dalam gedung seria bangunan yang beriingkat 1inggi masih banyak yang
mempergunakan tangga konvensional ( manual ), Misal; Mall, perusahan, apartmen
dll. Sehingga dalam Tugas akhir ini membahas tentang rangkaian Lift/Elevator
sederhana yang dioperasikan oleh PLC. Dalam hal ini program yang dipergunakan
PLC tersebut menggunakan program SWOPC-FXGP/WIN-E VERSI-3. Suatu
perencanaan Lift/Elevator dengan menggunakan PLC Mitsubishi, Sistem ini
dirancang sedemikian rupa untuk dapat difungsikan sebagai simulasi dalam
pembuatan Lifi/Elevator system 3 lantai dan rangkaian kerja dari Lift tesebut juga
dapat di monitor yang bersifat line sehingga pemantauan kinerja lift bias menjadi

muda.

Kata kunci : PLC, Program SWOPC-FXGP/WIN-E VERSI-3, Relay, Limit Switch.
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BAB1
LATAR BELAKANG
1.1. LATAR BELAKANG

Lift adalah pesawat Pengangkat atau pengangkut manusia yang digerakkan
dengan tenaga listrik baik melalui transmisi tarikan langsung (tanpa atau dengan roda
gigi) maupun dapat digerakkan dngan sistem hidrolik dengan gerakan vertikal (naik
dan turun). Elevator sendiri sudah mengalami berbagai perubahan bentuk serta
jenisnya. Suatu alat tercipta karena adanya kebutuhan. Banyak perusahaan
membutuhkan lift/elevator dengan kerja alat yang begitu mudah, seperti hotel atau
rumah sakit atau bangunan lainnya yang menuntut penggunaan elevator ini.

Besarnya penggunaan Lift/elevator jenis ini dikarenakan banyaknya desain
bangunan yang mana menuntut efisiensi tanpa mengesampingkan fungsi dari bagunan
di mana elevator itu sendiri berada atau tujuan dari penggunaan elevator itu sendiri.
Seperti halnya penggunaan lift/elevator jenis ini di rumah sakit, yang semata demi
kenyamanan pengunjung atau pasien agar dimudahkan aksesnya untuk menuju
fasilitas yang diinginkannya atau dokter yang ingin dirujuk, atau pada suatu hotel
yang mana desain bangunan dibuat sesuai dengan tata letak ruang yang sesuai dengan

fungsinya dan saling berbeda tiap lantainya.

1.2. TUJUAN
Adapun tujuan dari pembuatan Tugas Akhir ini adalah :
1. Untuk merancang dan membuat Sistem Kontrol Elevator / Lift dengan
menggunakan PLC ( Programmable Logic Controller ) dengan tipe
MITSUBISHI sxos-20MR-ES, sehingga pengaturan rangkaian kerja Lift

tersebut lebih mudah dalam pengerjaannya.
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2. Sebagai salah satu syarat kelulusan dari pendidikan Diploma III Teknik

Elektro Konsentrasi Elektronika Institut Teknologi Nasional Malang.

1.3. Rumusan Masalah
1. Bagaimana cara membuat pemrograman PLC pada Lift/Elevator
menggunakan program SWOPC-FXGP/WIN-E .
2. Bagaimana cara membuat pengontrolan motor DC yang digerakan oleh PLC
Mitsubishi pada rangkaian Lift/Elevator.
3. Bagaimana cara pengrakitan Input dan Output pada PLC Mitsubishi agar

berkerja normal.

1.4. Batasan Masalah
Pada Tugas Akhir ini permasalahan yang akan dibahas adalah sebagai berikut:

a) Lif yang akan dijalankan hanya menggunakan 3 lantai

b) Motor yang akan digunakan hanya menggunakan 2 motor DC yang dimana

dikerjakan hanya untuk membuka pintu dan menaikkan tangga lift saja.

¢) PLC (Programmable Logic Controller) yang dipergunaakan dengan

menggunakan tipe MITSUBISHI sxo0s-20MR-ES, .

d) Software pemrograman yang digunskan menggunakan Program Mitsubishi
Electrikal Comparation SWOPC-FXGP/WIN-E Versi 3.00



1.5. Metodologi Penelitian
Untuk mencapai tujuan di atas maka ditumpuh langkah — langkah sebagai
berikut :

1. Penentuan dan Pengumpulan Literatur

Mengumpulkan dan mempelajari literatur sehubungan dengan permasalahan

vang dihadapi.
2. Studi Literatur tentang Teori Penunjang Tugas Akhir

Mempelajari secara teorotis dan praktis tentang PLC, motor DC, driver motor

DC, pemrograman serta peralatan penunjang lainnya.
3. Perancangan Sistem

Meilakukan perancangan sistern Tugas Akhir secara umum, yaitu pembuatan

program pada PLC tersebut
4. Pembuatan Alat

Membuat Tugas Akhir bagian per bagian dimulai dari rangkaian penunjang

sampai rangkaian utama.
5. Pengujian Alat

Meilakukan pengujian dan analisa tethadap hasil program PLC.
6. Penyempurnan Alat

Perbaikan terhadap kerusakan dan penyempurnaan dari sistem yang dibuat

agar sesuai dengan harapan.

7. Penyusunan Buku



Menyimpulkan hasil perencanaan dan pembuatan serta penyempurnaan alat

dengan hasil pengujian, sehingga tersusunlah buku laporan Tugas Akhir.

1.6 Sistematikan Penulisan
Bab I Pendahuluan

Menguraikan secara singkat tentang latar belakang, rumusan masalah,
tujuan, batasan masalah, metodologi dan sistimatika penulisan.
Bab II Teori

Bab ini membahas mengenai teori — teori yang berkaitan dengan
penyelesaian proyek Tugas Akhir ini.
Bab I Perencanaan dan pembuatan alat

Pengerjaan Tugas Akhir ini dibagi menjadi dua bagian yaitu: bagian
perancangan hardware dan software.
Bab IV Pengujian alat

Menguraikan tentang proses pengujian alat untuk mengetahui unjuk kerja
alat yang dibuat.

Bab V Penutup



BAB i

TEORI DASAR

2.1. Pendahuluan
Pada bab ini akan dibahas mengenai teori dasar yang berkaitan dengan system.
Teori dasar ini akan membahas tentang komponen dan peralatan pada alat yang

dibuat.

2.2. Motor Listrik Arus Searah (DC)
2.2.1 Mesin Arus {Searah

Mesin arus searah dapat berupa genmerator DC atau motor DC. Untuk
membedakan sebagai generator atau motor dari mesin difungsikan sebagai apa.
Generator DC alat yang mengubah energi mekanik menyadi energi listrik DC. Motor
DC alat yang mengubah energi listrik DC menjadi encrgi mekanik putaran. Sebuah
motor DC dapat difungsikan sebagai generator, atau sebalikiya generator DC bisa

d:fungsikan sebagai motor DC.

st Glamp R

Loltan bumay S98
Lantu

Gambar 2. 1 Stator mesin DC dan medan magnet utama dan medan



Secara fisik mesin DC tampak jelas ketika ruman motor atau disebut stator
dibongkar terdapat kutub-kutub mag-net bentuknya menonjol Gambar 2.1. Mesin
DC yang sudah dipotong akan tampak beberapa komponen yang mudah dikenali.
Bagian yang berputar dan berbentuk belita kawat dan ditopang noros disebut sebagai

rotor atau jangkar.
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Gambar 2.2. Fisik mesin DC
Bagian rotor mesin DC salah satu ujungnya terdapat komutator yang merupakan
kumpulan segmen tembaga yang tiap-tiap ujungnya disambuugkan dengan ujung
belitan rotor (Gambar 2.3). Komutator merupakan bagian yang sering dirawat dan
dibersihkan karena bagian ini bersinggungan dengan sikat arang untuk memasukkan

arus dari jala-jala ke rotor.
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Gambar 2.3 Penampang komutator
Sikat arang (carbon brush) dipegang oleh pemegang sikat (brush holder)

Gambar 2.4 agar kedudukan sikat arang stabil. Pegas akan menekan sikat arang



schingga hubungan sikat arang dengan komutator tidak goyah. Sikat arang akan
memendek karena usia pemakaian dan secera periodik harus diganti dengan sikat

arang baru. '

& 2g—— pords holoer

penopang  capdt
sikat ;

rumah komutator
sikat

Gambar 2.4 Pemegang sikat arang

Salah satu kelemahan dari mesin DC adalah kontak mekanis antara komutator
dan sikat arang yang harus terjaga dan secara rut‘in dilakukan pemeliharaan. Tetapi
mesin DC juga memiliki keunggulan khususnya untuk mendapatkan pengaturan
kecepatan yang stabil dan halus. Motor DC banyak dipakai di industri kertas, tekstil,
kereta api diesel elektrik, dan sebagainya.

Mesin DC dapat difungsikan sebagai generator DC maupun sebagai motor DC.
Saat sebagai generator DC fungsinya mengubah energi mekanik menjadi energi

listrik, sedangkan sebagai Motor DC mengubah energi listrik menjadi energi

mekanik.

2.2.2 Realsi Janékar

Medan magnet untuk generitor DC berasal dari kutub lektromagnet, berupa
belitan kawat yang dit;erikan listrik DC, diperoleh kutub uta-a (North)- selatap
(South). Medan magnet melewati rotor seperti ditunjukkan aiah panah (Gambar

2.18). Dengan mengatur besarnya arus eksitasi yang melewati belitan n.agnet, makin



besar kuat medan magnet yang dihasilkan. Posisi garis netral tegak lurus dengan

medan magnet,

Gambar 2.5 Garis netral reaksi jangkar

Dalam belitan rotor sesuai prinsip induksi dibangkitkan tegangan listrik, ketika
generator diberikan beban mengalir arus listrik pada bel:tan rotor. Pada saat itu dalam
rotor juga dibangkitkan medan elektromagnet, menurut prinsip hukum tangan kanan,

arah medan magnetnya ke arah panah (Gambar 2.19).

Gambar 2.6 Garis medan magnet jangkar



Besar kecilnya medan magnet di rotor berbanding lurus dengan besar kezilnya
arus beban. Saat arus beban maksimum, medan magnet rotor maksimum, saat arus
“beban minimum maka medan magnet rotor juga minimum.

Interaksi antara medan magnet stator dengan medan elcktromagnet rotor
mengakibatkan jalannya medan magnet bergeser beberapa derajat (Gambar 2.20).
Pergeseran garis netral searah dengan arah putaran rotor. Untuk mendapatkan
tegangan maksimum, maka sikat arang yang semula segaris dengan garis magnet
utama, kini bergesc - beberapa derajat darigaris netral teoritis.

Pergeseran garis netral akan melemahkan tegangan nomi-nal generator, untuk
mengembalikan garis netral ke posisi awal dipasangkan medan magnet bantu
(interpole). Belitan magnet bantu berupa kutub magnet yang ukuran fisiknya lebih

kecil dari kutub utama.

pergeseran
daerah netial

Gambar 2.7 Pergeseran gari: netral akibat reaksi jangkar
Kutub bantu akan memperpendek jalannya garis medan magnet. Dengan
dipasang kutub bantu kini garis netral kembali ke posisi semula, dan kedudukan sikat
arang tegak lurus segaris dengan kutub utamanya ( Gambar 2.21). Rangkaian kutub
Bantu disambungkan seri dengan belitan rotor, sehingga kuat medan magnet kutub

bantu yang dihasilkan sebanding dengan arus ke beban.



Gambar 2.8 Kutub magnet wtama dan kutub bantu mesin DC
Untuk memperbaiki pengaruh reaksi jangkar, dikembangkan belitan kompensasi
yang dipasangkan pada kaki kutub utama baik pada belitan kutub utara maupun kutub
selatan (Gambar 2.9). Kini dalam rangkaian generaior DC memiliki tiga belitan
magnet, yatitu belitan magnet utama, belitan magnet bantu (interpole), dan belitan

magnet kompensasi.

‘Tabel 6.1 Notasi pengenal belitan Generator DC

A Belitan rotor / jangkar

Belitan kutub magnet bantu

Belitan kutu b magnet kompensasi

Belitan kutub seri

Belitan kutub Shunt

Mmoo |m

Belitan kutub terpisah

Gambar 2.9 Kutub Magret Utama, Kutub Bantu dan Belitan Kompensasi



Rangkaian generator DC dapat dikenali dari diagram pengawatannya dan nofasi
pengenal kutub magnetnya. Pengawatan dengan belitan jangkar A1-A2, disambung
seri dengan magnet kutub bantu B1-B2 dan diseri juga dengan belitan magnet kutub

kompensasi (Gambar 2.10a).

{ 2
g S G R
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Gambar 2.10 Rangkaian belitan jangkar, belitan kutub bantu, dan belitan kompensasi

Pengawatan berikutnya terdiri kutub bantu. kc;}npensasi Ci-C2 dan C3-C4 diseri
dengan magnet bantu B1-B2 dan B3-B4 dan di tengah-tengah rangkaian terpasang
belitan rotor, keseluruhannya disebut rangkaian jangkar / rotor A1-A2 (Gambar
2.10b).

2.2.3 Arah Putaran Mesin DC

Sebuah mesin DC dengan belitan penguat Shunt E1-E2, disambungkan szcara
paralel deugan rangkaian jangkar A1-A2 (Gambar 6.24). Perhatikan terminal dengan
notasi E1 dan Al disatukan terhubung dengan sumber tegengan DC positif (+),
berikutnya terminal notasi E2 dan A2 juga disatukan tersambung ke sumber DC
negatif (-). Arah mesin DC ditunjukkan oleh arah panah searah jarum jam. Arah arus
DC ditunjukkan panah dari E1 menuju E2 dan dari Al menuju A2. Penyambungan
tidak bisa dilakukan sembarangan tetapi dengan memperhatikan aotasi angka dan

jenis penguat magnetnya.
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Gambar 2.11 Arah putaran mesin DC
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Diagaram di samping adalah pengawatan mesin DC penguat Kompound. Terdiri
dari penguat magnet Seri notasi D1-D2, penguat magnet Shunt E1-E2 yang
tersambung dengan tahanan geser yang mengatur besaran arus eksitasi (Gambar
2.12). Rangkzian jangkar dengan notasi terminal A1-A2. Perhatikan konfigurasi
pertama, sumber DC positif (+), terminal A2, belitan jangkar Al, ke terminal D2,
belitan seri D1, kembali ke sumber DC negatif (-). ‘Arus eksitasi dari tahanan geser ke
El, belitan Shunt E2, ke sumber DC negatif.

Konfigurasi kedua, ketika jangkar diputar arah panah (searah jarum jam), Al
menghasilkan tegangan positif (+) ke sumber DC. Arah arus DC pada belitan seri dari
D1 menuju D2, dan arus di belitan Shunr dari E1 menuju E2. Tesminal D1 dan E2

tersambung ke sumber DC negatif ().
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(Gambar 6.12 Membalik arah putaran Mesir. DC



2.2.4 Prinsip Kerja Motor DC

Prinsip motor listrik berdasarkan pada kaidah tangan kiri. Sepasang magnet
permanen utara —selatan menghasilkan garis medan magnet O , kawat penghantar
diatas telapak tangan kiri ditembus garis medan magnet O . Jika kawat dialirkan arus
listrik DC sebesar I searah keempat jari tangan, maka kawat mendapatkan gaya
sebesar F searah ibu jari (Gambar 2.13). Bagaimana kalau posisi utara-selatan
magnet permanen dibalik? Ke mana arah gaya yang dirasakan batang kawat? lakukan

peragaan dengan tangan kiri Anda.
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Gambar 2.13 Aturan tangan kiri untuk prinsip kerja motor DC

Percobaan sederhana prinsip kerja motor dapat dilakukan dengan menggunakan
Sepasang magnet permanen berbentuk U, sebatang kawat digantung di kedua sisi
ujungnya, pada ujung kawat dihubungkan sumber listrik DC (Gambar 2.14). Arus
listrik mengalir dari terminal positif (+) ke batang kawat sebesar 1 ampere ke termincl
negatif (-). Kawat yang dipotong garis medan magnet, pada batang dihasilkan gaya

tolak sebesar F searah panah.
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Besarnya gaya F yang dibangkitkan:
F=B-1-L-zNewton

¢ F Gaya pada kawat, Newton

¢ B Kerapatan medan magnet, Tesla
* 7 Arus mengalir di kawat, Amper
¢ [ Panjang kawat efektif, meter

e z Jumlah belitan kawat '

Konstruksi motor DC terdiri dari dua bagian, yaitu stator bagian motor yang
diam dan rotor bagian motor yang berputar. Belitan stator merupakan elektromagnet,
dengan peng[1at ;Hagnet terpisah F1-F2. Belitan jangkar ditopang oleh poros dengan
wjung-ujungnya terhubung ke komutator dan sikat arang A1-A2 Gambar 2.15. Arus
listrik DC pada penguat magnet mengalir dari F1 menuju F2 menghasilkan medan

magnet yang memotong belitan jangkar. Belitan jangkardiberikan listrik DC dari A2



menuju ke Al. Sesuai kaidah tangan kiri jangkar akan berputar berlawanan jarum

jam,

- rangka

garis
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Gambar 2.15 Hubungan belitan penguat medan dan Janghkar Motor DC

Terjadinya gaya torsi pada jangkar disebabkan oleh hasil interaksi dua garis
medan magnet. Kutub magnet meng-hasilkan garis medan magne: dari utara-selatan
melewati jangkar. Belitan jangkar yang dialirkan arus listrik DC mengasilkan magnet

dengan arah kekiri ditunjukkan panah Gambar 2.29.
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Gambar2.16 Proses pembangkitan Torsi Motor DC

Interaksi kedua magnet berasal dari stator dengan magnet yang dihasilkan
jangkar mengakibatkan jangkar mendapatkan gaya torsi putar beilawanan arah jarvs
jam. Untuk mendapatkan medan magnet stator yang dapat diatur, maka dibuat belitan

electromagnet yang dapat diatur besarnya arus eksitasinya.



Percobaan untuk mengecek apakah belitan jangkar berfungsi dengan baik, tidak
ada yang putus atau hubungsingkat dengan inti jangkarnya periksa Gambar 2.17.

Poros jangkar ditempatkan pada dudukan yang bisa berputar bebas.

Gambar2.17 Pengecekan sifat elektromagnetik pada jar.gkar motor DC
Alirkan listrik DC melalui komutator, dekatkan sebuah kompas dengan jangkar,
lakukan pengamatan jarum kompas akan berputér ke arah jangkar.
Hal ini membuktikan adanya medan elektromagnet pada jangzkar, artinya belitan
Jangkar berfungsi baik. Tetapi jika jarum kompas diam tidak bereaksi, artinya tidak

terjadi elektromagnet karena belitan putus atau hubung singkat ke inti jangkar.

2.2.5 Rangkuman

1. Mesin arus searah dapat berupa generator DC atau motor DC. Generator DC alat
yang mengubah energi mekanik menjadi energi listrik DC. Motor DC alat yang
mengubah energi listrik DC menjadi energi mekanik putaran.

2. Mesin DC terdiri dua bagian, yaitu bagian stator dan bagian rotor.

3. Komutaior me upakan kumpulan segmen tembaga yang tiap-tiap ujungnya
disambungkan dengan ujung belitan rotor.

4. Prinsip kerja generator DC berdasarkan pada kaidah tangan karan Fleming.
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Hukum tangan kanan Fleming, jika telapak tangan kanan di‘embus garis medan
magnet F. Dan kawat digerakkan ke arah ibu jari, maka dalam kawat dihasilkan
arus listrik I yaag searah dengan keempaf arah jari tangan.

Besarnya ggl induksi yang dibangkitkan: ui=B+L-v -z Voit

Jika ujung belitan rotor dihubungkan dengan s/ipring berupa dua cincin, maka
dihasilkan listrik AC berbentuk sinusoidal.

Komutator berfungsi untuk menyearahkan tegangan yang dihasilkan rotor menjadi
tegangan DC.

Sikat arang berhubungan dengan komutator, tekanan sikar arang diatur oleh
tekanan pegas yang ditentukan.

Dalam perkembangan berikutnya generator DC dibagi menjadi tiga jenis, yaitu:
Generator Penguat Terpisah, Generator Belitan Shunt, Generator Belitan
Kompound.

Generator penguat terpisah ada dua jenis 1) penguat elekiromagnetik dan 2)
magnet permanen. Generator DC penguat terpisah dengan penguat
elekiromagnetik diapakai pada Lokomotif Diesel Elektrik jenis CC201 dan
CC203.

Generator belitan Shunt, penguat medan Shunt E1-E2 dipasangkan secara para'cl
dengan belitan rotor A1-A2. Dengan mengatur arus eksitasi S/unt dapat mengatur

tegangan terminal generator.

. Generator belitan Kompound memiliki belitan rotor Al1-A2, memiliki dua penguat

magnet vaitu medan Seri notasi D1-D2 yang tersamoung seri dan belitan penguat

magnet Shunt notasi E1-E2 yang tersambung paralel.



14. Bagian stator motor DC terdiri atas: rangka motor, belitan stator, sikat arang,
bearing, dan terminal box, sedangkan bagian rotor terdiri: komutator, belitan
rotor, kipas rotor, dan poros rotor.

15. Komutator secara periodik dibersihkan dari kotoran sisa sikat arang yang
menempel dan serbuk arang yang mengisi celah-celah komutator, gunakan amplas
halus untuk membersihkan noda bekas sikat arang,

16. Pergescran garis netral hasil interaksi antara medan magnet stator dengan medan
elektromagnet rotor mengakibatkan jalannya medan magnet bergeser beberapa
derajat.

17. Dengan dipasang kutub bantu garis netral kembali ke posisi semula.

18. Notasi belitan pada mesin DC dikenali denga_n l}umf A,B,Z,D, EdanF. Huruf A
menyatakan belitan jangkar, B belitan kutub magnet Bantu, C belitan kutub
magnet kompensasi, D belitan kutub Seri dan F belitan kutub Shunt.

19. Motor DC untuk mengubah arah putaran rotor, dilakukan dengan membalik aliran
arus yang melalui rangkaian jangkarnya.

20. Prinsip motor listrik berdasarkan pada kaidah tangan kiri Fleming,

21. Kaidah tangan kiri Flemming menyatakan jika kawat penghsntar di atas telapak
tangan kiri ditembus garis medan magnet F. Pada kawat dialirkan arus listrik DC
sebesar I searah keempat jari tangan, maka kawat mendapatkan gaya sebesar F
searah ibu jari.

22, Besarnya; éayg F yang dibangkitkan: F=B I L - z Newton,

23. Konstruksi motor DC terdiri dari dua bagian, yaitu stator bagian motor yang diam
dan rotor bagian motor yang berputar.

24. Percobaan untuk mengecek apakah belitan jangkar berfungsi dengan baik, tidak

ada yang putus atau hubungsingkat, hubungkan komutator dengan sumber DC,



tempatkan kompas di sekeliling jangkar. Jika jarum kompas menunjuk ke arah
Jangkar belitan jangkarnya bagus. Jika kompas tidak bereaksi apapun, dipastikan
belitan jangkarnya putus.

25. Untuk menghambat arus starting yang besar, dipasang tahanan seri pada rangkaian
belitan jangkar.

26. Persamaan putaran motor berlaku rumus n H U i /F E , sehingga jika tegangan
sumber DC diatur besarannya, maka putaran motor akan berbanding lurus dengan
tegangan ke rangkaian jangkar.

27. Pengaturan tegangan jangkar dari sumber listrik AC, menggunakan thyristor
dengan mengatur arus gatenya, maka tegangan ke Jjangkar dapat diatur dan putaran
motor dapat dikendalikan.

28. Reaksi jangkar akan menyebabkan garis netral bergeser beverapa derajat dari
posisi awal, untuk mengatasinya dipasingkan kutub bantu uniuk meminimalkan
akibat dari reaksi jangkar.

29. Ada empat jenis motor DC berikut karakteristik putaran » terhadap perubahan
momen torsi beban. a) Motor Seri, b) Motor penguat terpisah, ¢) Motor penguat
Shvnt, d) Motor Kompound.

30. Motor Seri banyak dipakai pada beban awal yang berat dengan momen gaya yang
tinggi putaran motor akan rendah, contoh motor stater mobil.

31. Motor penguat terpisah digunakan pada beban relatif konstan dan tidak berubah
secara drastis.

32. Belitan jangkar Motor DC berfungsi sebagai tempat terbentuknya ggl imbas,

33. Belitan jangkar ada dua jenis, yaitu belitan gelung dan belitan gelombang
a. Jika kumparan menggelung kembali ke sisi kumparan berikutnya maka

hubungan itu disebut belitan gelung.A



b. Ada belitan gelombang kisar komutator Yc lebih tesar bila dibandingkan
dengzn-
. Ada belitan gelung.
34. Rugi-rugi daya yang terjadi pada sebuah motor arus searah davat dibagi:
a. Rugi-rugi tembaga atau listrik.
b. Rugi-rugi besi atau magnet.
¢. Rugi-rugi mekanis.

35. Rugi tembaga (Ia 2 . Ra) akan diubah menjadi panas dalam kawat jangkar maupun
kawat penguat magnet.

36. Rugi besi dan magnet terjadi pada besi inti stator dan rotor, tumpukan pelat tipis
dari bahan ferro magnetis, tujuan dari pemilihan plat tipis untuk menekan rugi-
rugi arus Eddy.

37. Rugi mekanis yang terjadi pada motor disebabkan oleh adanya gesekan dan
hambatan angin,

38. Efisiensi adalah prosentase perbandingan daya keluar dan daya masuk yang terjadi

pada motor.



2.3 PLC (PROGRAMMABLE LOGIC CONTROLLER)

Gambar 2.18 PLC Mitsubishi

2.3.1. Pengertian

Programmable Logic Controllers (PLC) adalah komputer elekfronik yang
mudah digunakan (user friendly) yang memiliki fungsi kendali ‘untuk berbagai
tipe dan tingkat kesulitan yang beraneka ragam.

Definisi Programmable Logic Controller menurut Capiel (1982) adalah :
sistem elekironik yang beroperasi secara dijital dan didisain untuk pemakaian i
lingkungan industri, dimana sistem ini menggunakan memori yang dapat
diprogram untuk penyimpanan secara internal  instrukei-instruksi yang
mengimptementasikan fungsi-fungsi spesifik seperti logika, u-utan, perwaktuan,
pencacahan dan operasi aritmatik untuk mengontrol mesin atau proses melalii
modul-modul 1/0-dijital maupun analog,

Berdasarkan namanya konsep PLC adalah sebagai berikut :
1. Programmable

menunjukkan kemampuan dalam hal memori untuk menyimpan program

yang telah dibuat yang dengan mudah diubah-ubah fungsi atau kegunaannya.

2. Logic



menunjukkan kemampuan dalam memproses input secara aritmatik dan
logic (ALU), yakni melakukan operasi membandingkan, menjumlahkan,
mengalikan, membagi, mengurangi, negasi, AND, OR, dan lain sebagainya.
3. Controller

menunjukkan kemampuan dalam mengontrol dan mengatur proses

sehingga menghasilkan output yang diinginkan.

PLC ini dirancang untuk menggantikan suatu rangkaian relay sequensial
dalam suatu sistem Kkontrol. Selain dapat diprogram, alat ini juga dapat
dikendalikan, dan dioperasikan oleh orang yang tidak memiliki pengetahuan di
bidang pengoperasian komputer secara khusus. PLC ini memiliki bahasa
pemrograman yang mudah dipahami dan dapat\ dioperasikan bila program yang
telah dibuat dengan menggunakan software yang sesuai dengan jenis PLC yang
digunakan sudah dimasukkan.

Alat ini bekerja berdasarkan input-input yang ada dan tergantung dari keadaan
pada suatu waktu tertentu yang kemudian akan meng-ON atau meng-OFF kan output-
output. 1 menunjukkan bahwa keadaan yang diharapkan terpenuhi sedangkan 0
berarti keadaan yang diharapkan tidak terpenuhi. PLC juga dapat diterapkan
untuk pengendalian sistem yang memiliki output banyak.

Fungsi dan kegunaan PLC sangat luas. Dalam prakteknya PLC dapat

dibagi secara umura dan secara khusus.

e,

Secara umum fungsi PLC adalah sebagai berikut:
1. Sekuensial Control
PLC memproses input sinyal biner menjadi output yang digunakan untuk

keperluan pemrosesan teknik secara berurutan (sekuensial), disini PLC



menjaga agar semua step atau langkah dalam proses sekuensial berlangsung
dalam urutan yang tepat.
2. Monitoring Plant
PLC secara terus menerus memonitor status suatu sistem (misalnya
temperatur, tekanan, tingkat ketinggian) dan mengambil tindakan yang
diperlukan sehubungan dengan proses yang dikontrol (misalnya nilai sudah

melebihi batas) atau menampilkan pesan tersebut pada operator.

Sedengkan fungsi PLC secara khusus adalah dapa: memberikan input ke
CNC (Computerized Numerical Control). Beberapa PLC dapai memberikan input
ke CNC untuk kepentingan pemrosesan lebih lanjut. CNC bila dibandingkan
dengan PLC mempunyai ketelitian yang lebih tinggi dan lebih mahal harganya.
CNC biasanya dipakai untuk proses finishing, membentuk benda kerja, moulding
dan sebagainya.

Prinsip kerja sebuah PLC adalah menerima sinyal masukan proses yang
dikendalikan lalu melakukan serangkaian instruksi logika terhadap sinyal
masukan tersebut sesuai dengan program yang tersimpan dalam memori lalu
menghasilkan sinyal keluaran untuk mengendalikan aktuaior atau peralatan

lainnya.,
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Gambar 2.19 Hubungan PLC dengan CNC

2.3.2. Keuntungan dan Kerugian PLC

Dalam industri-industri yang ada sekarang ini, kehadiran PLC sangat
dibutuhkan terutarna untuk menggantikan sistem wiring atau pengkabelan yang
sebelumnya masih digunakan dalam mengendalikan suatu sistem. Dengan
menggunakan PLC akan diperoleh banyak keuntungan diantaranya adalah sebagai
berikut:

» Fleksibel
Pada masa lalu, tiap perangkat elektronik yang berbeda dikendalikan dengan
pengendalinyam masing-masing. Misal sepuluh mesin membutuhkan sepuluh
pengendali, tetapi kini hanya dengan satu PLC kesepuluh mesin tersebut dapat

dijalankan dengan programnya masing-masing.

» Perubahan dan pengkoreksian kesalahan sistem lebih mudah



Bila salah satu sistem akan diubah atau dikoreksi maka pengubaharnya hanya
dilakukan pada program yang terdapat di komputer, dalam waktu yang relatif
singkat, setelah itu didownload ke PLC-nya. Apabila tidak menggunakan PLC,
misalnya relay maka perubahannya dilakukan dengan cara mengubah
pengkabelannya. Cara ini tentunya memakan waktu yang lama.

Jumlah kontak yang banyak

Jumlah kontak yang dimiliki oleh PLC pada masing-masing coil lebih banyak
daripada kontak yang dimiliki oleh sebuah relay.
Harganya lebih murah

PLC mampu menyederha‘nakan banyak pengkabelan dibandingkan dengan
sebuah relay. Maka harga dari sebuah PLC lebih murah divandingkan dengan
harga beberapa buah relay yang mampu melakﬁkan pengkabelan dengan jumlah
yang sama dengan sebuah PLC. PLC mencakup relay, timers, counters,
sequencers, dan berbagai fungsi lainnya.

Pilot running

PLC yang terprogram dapat dijalankan dan dievaluasi terlebih dahulu di kantor
atau laboratorium. Programnya dapat ditulis, diuji, diobserbvasi dan dimodifikasi
bila memang dibutuhkan dan hal ini menghemat waktu bila dibandingkan dengan
sistem relay konvensional yang diuji dengan hasil terbaik di pabrik.

Observasi visual

Selama pf&gram dijalankan, operasi pada PLC dapat dilihat pada layar CRT.

Kesalahan dari operasinya pun dapaf Jiamati bila terjadi.
Kecepatan operasi
Kecepatan operasi PLC lebih cepat dibandingkan dengan relay. Kecepatan

PLC ditentukan dengan waktu scannya dalam satuan millisecord.



Metode Pemrograman I.adder atau Boolean

Pemrograman PLC dapat dinyatakan dengan pemrograman ladder bagi teknisi,
atau aljabar Boolean bagi programmer yang bekerja di sistem kontrol digital atau
Boolean.

Sifatnya tahan uji

Solid state device lebih tahan uji dibandingkan dengan relay dan timers
mekanik atau elektrik. PLC merupakan solid state Gevice sehingga bersifat lebih
tahan uji.

Menyederhanakan komponen-komponen sistem kontrol

Dalam PLC juga terdapat counter, relay dan koinponen-komponen lainnya,
sehingga tidak membutuhkan komponen-komponen tersebut sebagai tambahan.
Penggunaan relay membutuhkan counter, timer ataupun komponen-komponen
lainnya sebagai peralatan tambahan.

Dokumentasi

Printcut dari PLC dapat langsung diperoleh dan tidak perlu melihat blueprint
circul-nya. Tidsk seperti relay yang printout sirkuitnya tidak dapat diperoleh.
Keamanan

Pengubahan pada PLC tidak dapat dilakukan kecuzli PLC tidak dikunci dan
diprogram. Jadi tidak ada orang yang tidak berkepentingan dapat mengubah
program PLC ge_elama PLC tersebut dikunci.

Dapat melakukan pengubahan dengan pemrograman ulang

Karena PLC dapat diprogram ulang secara cepat, proses produXksi yang

bercamour dapat diselesaikan. Misal bagian B akan dijalankan tetapi bagian A

masih dalam proses, maka proses pada bagian B dapat diprogram ulang dalam

satuan detik.



» Penambahan rangkaian lebih cepat

Pengguna dapat menambah rangkaian pengendali sewsktu-waktu dengan
cepat, tanpa memerlukan tenaga dan biaya yang besar sepeiti pada pengendali

konvensional.

Selain keuntungan yang telah disebutkan di atas maka ada kerugian yang
dimiliki oleh PLC, yaitu:
> Teknologi yang masih baru
Pengubahan sistem kontrol lama yang menggunakan ladder atau relay ke
konsep komputer PLC merupakan hal yang sulit bagi sebagian orang
» Buruk untuk aplikasi program yang tetap
Beberapa aplikasi merupakan aplikasi denéan satu fungs’. Sedangkan PLC
dapat mencakup beberapa fungsi sekaligus. Pada aplikasi dengan satu fungsi
jarang sekal: dilakukan perubahan bahkan tidak sama sekali, sehingga penggunaan
PLC pada aplikasi dengan satu fungsi akan memboroskun (biaya).
> Pertimbangan lingkungan
Dalam suatu pemrosesan, lingkungan mungkin mengalami pemanasan yang
tinggi, vibrasi yang kontak langsung dengan alat-alat elektrenik di dalam PLC dan
hal ini bila terjadi terus menerus, mengganggu kinerja PLC sehingga tidak
berfungsi optimal.
» Operasi dengan rangkaian yang tetap
Jika rangkaian pada sebuah operasi tidak diubah maka penggunaan PLC lebih
mahal dibanding dengan peralatan kontrol lainnya. PLC akan menjadi lebih efektif

bila program pada proses tersebut di-upgrade secara periodik.



2.3.3 Rangkaian Start-Stop

Banyak sistem mempunyai sebuah sistem Master Control Relay untuk Safety

Shutdown. pada operasi PLC. Ketika ON, safety shutdown mengijinkan PLC untuk

beroperasi. Ketika di-deenergize, maka PLC tidak akan beroperasi. Tipe sistem

master shutdown seperti yang terlihat pada gambar di halaman berikut:

To other nommally ¢losed emergency
shut-down contacts.

o - m - we o) - — — . Machine Master
{ | Stan-Stop Buttons Control Relay
| [ SOTOX | Start
Limit Switch Stop e
t QLO——T—0 O- @
A ' .l_
T e Ly LD—I =
Pnglay MCR SuPpP
Contact To PLC ~ Suppressor

Pada gambar di atas jika tombcl Start di tekan (ON) maka coil MCR akan ter-

energize sehingga anak relay MCR akan ter-energize pula sehingga PLC akan
beroperasi. Walaupun tombol Start kembali ke posisinya semula (OFF), coil MCR
tetap ter-energize karena adanya anak relay MCR lain pararel dengan tombol Stari.
Ketika tombol Stop ditekan (OFF), maka rangkaian menijadi terbuka yang
menyebabkan tidak ada lagi aliran arus ke coil MCR, sehingga coil MCR tidak ter-
energize lagi. Karena coil MCR tidak ter-energize lagi maka dua anak relaynya akan
OFF sehingga PLC akan OFF (tidak berope “asi).

Pada gambar di atas terdapat pula Emergency Stop Pushbutton yang

digunakan apabila terjadi sesuatu pada sistem sehingga sistem harus dimatikan. Selain



itu terdapat sebuah limit switch yang berhubungan dengan pintu dimana sistem PLC
diletakkan. Apabila pintu tersebut dibuka maka /imir switch OFF sehingga coil MCR
tidak ter-energize yang menyebabkan sistem PLC akan OFF, apabila pintu ditutup
maka limit switch akan ON sehingga sistem PLC akan ON pula. Sedangkan
Suppresscr digunakan untuk mengurangi atau menghilangkan sinyal gangguan dari

luar yang dapat membuat progran. sistem PLC menjadi malfurction.

2.3.4 Bagian-Bagian PLC

Sistem PLC terdiri dari lima bagian pokok, yaitu:

» Central processing unit (CPU).

Bagian ini merupakan otak atau jantung PLC, karena bagian ini
merupakan bagian yang melakukan operasi / pemrosesan program yang
tersimpan dalam PLC. Disamping itu CPU juga inelakukan pengawasan atzs
semua operasional kerja PLC, transfer informasi melalui internal bus antara
PLC, memory dan unit I/O.

Bagian CPU ini antara lain adalah :

Q Power Supply, power supply mengubah suplai masukan listrik menjadi
suplai listrik yang sesuai dengan CPU dan seluruh komputer.

Q Alrerable Memory, terdiri dari banyak bagian, intinya bagian ini berupa
chip yang.isinya di letakkan pada chip RAM (Random Access Memory),
tetapi isinya dapat diubah dan dihapus oleh pengguna / pemrogram. Bila
tidak ada supplai listrik ke CPU maka isinya akan hiiang, oleh sebab itu
bagian ini disebut bersifat volarile, tetapi ada’juga bagian yang tidak

bersifat volatile.



Q Fixed Memory, berisi program yang sudah diset oleh pcmbuat PLC, dibuat
dalam bentuk chip khusus yang dinamakan ROM (Read Only Meriory),
dan tidak dapat diubah atau dihépus selama operasi CPU, karena ‘itu
bagian ini sering dinamakan memori non-volatile yang tidak akan terhapus
isinya walaupun tidak ada listrik yang masuk ke dalam CPU. Selain itu
dapat juga ditambahkan modul EEPROM atau Electrically Erasable
Programmable Read Only Memory yang ditujukan untuk back up program
utama RAM prosesor sehingga prosesor dapat diprogram untuk meload
program EE "ROM ke RAM jika program d: RAM hilang atau rusak [6].

Q Processor, adalah bagian yang mengontrol supaya informasi tetap jalan
dari bagian yang satu ke bagian yang lain, bagian ini berisi rangkaian
clock, sehingga masing-masing transfer informasi ke tempat lain tepat
sampai pada waktunya

Q Bartery Backup, umumnya CPU memiliki bagian ini. Bagian ini berfungsi
menjaga agar tidak ade kehilangan program vang teiah dimasukkan ke

dalam RAM PLC jika catu daya ke PLC tiba-tiba terputus.

» Programmer / monitor (PM).

Pemrograman dilakukan melalui keyboard sehingga alat ini dinarnakan
Programmcr. Dengan adanya Monitor maka dapat dilihat apa yang diketik
atau proses yang sedang dijalankan o.eh PLC. Bentuk PM ini ada yang besar
seperti FC, ada juga yang be ukuran kecil yaitu hand-eld programmer dengan
jendela tampilan 3./ang kecil, dan ada juga yang berbentuk laptop. PM

dihubungkan dengan CPU melalui kabel. Setelah CPU selesai diprogram



maka PM tidak dipergunakan lagi untuk operasi proses P1.C, schingga bagian

ini hanya dibutuhkan satu buah untuk banyak CPU.
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Gambar 2.21 Layout Sistem PLC dan koneksinya

» Modul input / output (1/0).

Input merupakan bagian yang menerima sinyal elektrik dari sensor
atau kon@pongn lain dan sinyal itu dialirkan ke PLC untuk diproses. A.da
banyak jenis modul input yang dapat dipilih dan jenisnya tergantung dari
input yang akan digunakan. Jika input'adalah limit switches dan pushbutton
dapat dipilih kartu inpur DC. Modul inpur analog adalah kartu input khusus
yang menggunakan ADC (4nalog to Digital Conversion) dimana kartu ini

digunakan untuk inpur yang berupa variable seperti temperatur, kecepatan,




tekanan dan posisi. Pada umumnya ada §-32 input point setiap modul inpumya.
Setiap point akan ditandai sebagai alamat yang unik oleh prosesor. '

. Qutput adalah bagian PLC yang menyalurkan sinyal elektrik hasil
pemrosesan PLC ke peralatan output. Besaran informasi / sinyal elektrik itu
dinyatakan dengan tegangan listrik antara 5 - 15 volt DC dengan informasi
diluar sistem tegangan yang bervariasi antara 24 - 240 voit DC mapun AC.
Kartu output biasanya mempunyai 6-32 output point dalam sebuah single
module. Kartu output analog adalah tipe khusus dari miodul output yang
menggunakan DAC (Digital to Analog Conversion). Modul output analog dapat
mengambil nilai dalam 12 bit dan mengubahnya ke dalam signal analog. Biasanya
signal ini 0-10 volts DC atau 4-20 mA. Signal Analog biasanya digunakan pada
peralatan seperti motor yang mengoperasikan katup dan paeumatic position
control devices.

Bila dibutuhkan, suatu sistem elektronik dapat ditambahkan untuk
menghubungkan modul ini ke tempat yang jauh. Proses operasi sebenarnya di
bawah kendali PLC mungkin saja jaraknya jauh, dapzt saja ribuan meter.
Printer.

Alat ini memungkinkan program pada CPU aapai di printout atau
- dicetak. Informasi yang mungkin dicetak adalah diagiain ladder, status
register, status dan daftar dari kondisi-kondisi yang sedang dijalankan, timing
diagram dari k;)ntak, timing diagram dari register, dan lain-lain.

The Program Recorder / Player.

Alat ini digunakan untuk menyimpan program dalam CPU. Pada PL_
yang lama digunakan tape, sistem floopy disk. Sekarang ini PLC semakin

berkembang dengan adanya hard disk yang digunakan untuk pemrograman



dan perekaman. Program yang telah direkam ini nantinya akan direkam
kembali ke dalam CPU apabila program aslinya hiiang atau mengalami
kesalahan. |
Untuk operasi yang besar, kemungkinan lain adalah menghubungkan CPU
dengan komputer utama (master computer) yang biasanya digunakan pada pab-ik

besar atau proses yang mengkoodinasi banyak Sistem PLC .

2.3.5 Konsep Perancangan Sistem Kendali dengan PLC

Dalar merancang suatu sistem kendali dibutuhkan pendekatan-pendekatan
sistematis dengan prosedure sebagai berikut :
1. Rancangan Sistem Kendali
Dalam tahapan ini si perancang harus menentukan terlebih dahulu sistein apa
yang akan dikendalikan dan proses bagaimana yang akan ditempuh. Sistem yang
dikendalikan dapat berupa peralatan mesin ataupun proses yang terintegrasi yang
sering secara umum disebut dengan controlled system.
2. Penentuan /G
Pada tahap ini semua piranti masukan dan keluaran eksternal yang akan
dihubungkan PLC harus ditentukan. Piranti masukan dapat berupa saklar, sensor,

valve dan lain-lain sedangkan piranti keluaran dapat berupa solenoid katup
elektromagnetik dan lain-lain. |
3. Perancangan Program (Program Design)
Setelah ditentukan input dan output maka dilanjutkan dengan proses
merancang program dalam bentuk ladder diagram dengan mengikuti aturan dan
urutan operasi sistem kendali.

4. Pemrograman (F rogramming)

5. Menjalankan Sistem (Run The System)



Pada tahapan ini perlu dideteksi adanya kesalahan-kesalahan satu persatu

(debug), dan menguji secara cermat sampai kita memastikan bahwa sistem aman

untuk dijalankan.



2.4. TRANSFORMATOR

2.4.1. Definisi Transformator

Transformator adalah suatu alat listrik yang dapat memindahkan dan mengubuh
energi listrik dari satu atau lebih rangkaian listrik ke rangkaian listrik yang lain
melalui suatu gandengan magnet dan berdasarkan prinsip induksi-e!ektromagnetik.

Transformator terdiri dari 2 bagian utama. Bagian pertama adalah primer dan
yang kedua adalah sekunder, maka kumparannya dibagi menjadi dua bagian menurat
keperluan sistcm mesin tersebut. Disini berlaku arus listriknya ditransfer dari
kumparan pertama menuju kekumparan yang kedua oleh scbab itu dalam
kumparannya dibagi dua bagian dengan fungsi sendiri-sendiri yang berbeda satu
dengan lainnya, sebab fungsi yang pertama bekerja mererima sumber arus, dan yang
kedua meneruskan sumber arus yang sudah diolah menjadi arus yang sesuai dengan
keperluannya. Maka kumparan yang kedua disebut sekunder dan yang menerima
sumber arus listrik pertama disebut kumparan primer.
2.4.2. Prinsip Dasar Transformator

Piranti transformator banyak digunakan untuk berbagai keperluan _yang
disesuaikan dengan kondisinya. Maka transformator bisa berfungsi apabila ada
tegangan, bila tidak ada tegangan maka tidak akan berhasil melakukan pembat;an
tegangan yang lebih tinggi atau yang lebih rendah.Oleh sebab itu dalam system kerja

transfonnatoy dibagi menjadi dua , yaitu ;

¢ Transformator penaik tegangan ( Step Up )
¢ Transforma’or penurun tegangan ( Step Down )
Pada transformator penaik tegangan ( Step "jp ) lilitan tegangan rendahnya

merupakan sisi primer, sedangkan lilitan tegangan tingginya merupakan sisi



sekunder. Adapun transformator penurun tegangan ( Step Down ) lilitan tegangan
tingginya merupakan sisi primer dan lilitan tegangan rencahnya merupakan sisi
sekunder.. |
2.4.3. Prinsip Kerja Transformator

Pada dasarn/a prinsip kerja transformator adalah menggunakan Induksi
Elektromagnetik. Apabila sisi kumparan primer dihubungkan dengan sumber
tegangan, maka arus mengalir pada kumparan primer,karena rangkaian tersebut
merupakan rangkaian tertutup sehingga timbul fluksi, dan fluksi tersebut menginduksi
kumparan sekunder dimana kumparan sekunder tersebut akan timbul tegangan atau
tegangan induksi.
2.4.4. Gambar Dan Bentuk Inti ( Kern ) Trafo .

Bahan yang dipakai vntuk pembuatan kem atau inti transformator adalah bahan
yang bersifat Feromagnetik. Dibawah ini gambar bentuk dari ;nti atau kern yang

dipakai pada transformator

'y Keterangan :
Kem E a
a = Lebar kalo fuar
b = Lebar kaki tengah
¢ = Tinggt teras.
c e d = Panjang teres
e = Panjann jendela teras
f = Lebar jendela teras

&
\ 4

“Gambar 2.22 Bentuk Inti atau Kern Transformator

2.4.5. Perhitungan Transformator
Dalara perhitungan perencanakan transformator diperlukan parameter-parameter
sebagai berikut :

1. Tegangan input dan tegangan output transformator (V1dan V2)



2. Kapasitas maksimum transformator { Arus sekunder ).
Setelah ditentukan parameter-parameternya, selanjutnya dapat dilakuken
perhitungan transformator, dengan urutan sebagai berikut :

1. Perhitungan daya sekunder (P2) transformator ,yaitu : P2 = 2 x V2 x I2
selanjutnya dari hasil daya sekunder dapat dihitung besarnya daya primer, yaitu :
P1=125xP2

2. Perhitungan arus primer, dengan menggunakan rumus ;

I1=Pi/V1
3. Perhitungan besarnya diameter lilitan primer (dl1) dan diaraeter lilitan sekunder

(d12) yang digunakan dengan melihat tabel 1-1 dibawah.

N Diameter luar Diamcter luar diselesaikan | Kemaiapuan arus

° kawat / dk (mm) maksimum / dl (mm) ) -

1. 0.18 0,226 0,051-0,070
2 0.19 0,236 0.056-0,085
3 0.20 0.246 0.062-0.094
4. 032 0.372 0.1A1-0,241
5. 035 0.402 0,192-0,289
6. 0.37 0.426 0.2i5-0.323
7. 040 0,456 0,251 - 0,376
8. 045 0,508 0.8 0477
9, 0.50 0.560 0.393.0,589 '
10. 0.58 0,620 0.475-0,713
1. 0.65 0,724 0,664 - 0,995
12. 0.70 0,776 0.769 - 1,15
13. 0,75 0,830 0.8384 - 1,33
4. 0.80 0.882 1 1S
18, 088 0,934 113 - 1.7
16. 0. 90 0,986 1.27 - 191

117 095 1,038 142- 2,13
18. 1 1,102 1.57 - 2.36
19, 1.10 1,204 1.9-2.85
20. 1,2 1,304 2,26-3.39
21 1.2 1,408 2.058-398
22, la 1.51u 3.01-4.42
Tabel 2-5

Ukuran kawat dan kemapuan hantar arus



4. Perhitungan besarnya lebar kaki tengah inti besi (kern) yang digunakan,

dengan rumus :
b= 1,5xP,
9,9

selanjutnya dari hasil perhitungan lebar kaki tengah int1 besi (kern), dapat dihitung
lebar jendela teras kern (f) dan panjang jendela teras ke (&), yaitu
f=0,5xb,dan
e=3xf
5. Perhitungan jumiah lilitan sekunder (+2), dengan rumus :

_ 4xfsxexf 7
O TE
. r—’xdl 2 s{dl,z]
2. %

dimana : fs = Faktor ruang (0,3-0,5)

.-

E1 = Tegangan induksi lilitan primer
E2 = Tegangan induksi lilitan sekunder
Sejanjutnya dari hasil perhitungan jumiah lilitan selcunder dapat dihitung

jumlzh lilitan primer , dengan rumus sebagai berikut ;

N =&xN.
I ol :

6. Perhitunpan tebal tumpukan inti besi (kern), dengan rumus :

_ 220x10°
4,44 xfrxfcxbxBxN,

Dimana : fr = Frekuensi jala-jala
fc = Faktor teras kern (0,8-0,9)

b = Lebar kaki tengah kern



B = Kepadatan fluks maksimum (1,2 Wb/m 2 )
7. Merencanakan tegangan lain pada sisi primer dan sekunder, yaitn :

sisi primer = V perencanaan x N,
V maks primer
Sisi sekunder = ¥V perencanaan x N,

V maks sekunder

Setelah semua perhitungan selesai, maka aapat dilakukan

transformator.

pembuatan



2.5 Relay

2.5.1 Pendahuluan

Dalam dunia elektronika, relay dikenal sebagai komponen yang dapat
mengimplementasikan logika swirching. Sebelum tahun 70an, relav merupakan
“otak” dari rangkaian pengendali. Baru setelah itu muncul PLC yang mulai
menggantikan posisi relay.

Relay yang paling sederhana ialah relay elektromekanis yang memberikan
pergerakan inekanis saat mendapatkan energi listrik. Secara sederhana relay
elektromekanis ini didefinisikan sebagai berikut :

* Alat yang menggunakan gaya elektromagnetik untuk menutup (atau
membuka)
¢ Saklar yang digerakkan (secara mekanis) oleh dava/energi listrik.

Di bawah ini contoh relay yang beredar di pasaran

Gambar 2.23 Relay yang tersedia di pasaran

Secara umum, refay digunakan untuk memenuhi fungsi — fungsi berikut :

®  Remcie control : dapat menyalakan atau mematikan alat dari
Jarak janh
e Penguatan daya : menguatkan arus ateu tegangan

* Pengatur logika kontrol suatu system



2.5.2 Prinsip Kerja dan Simbol

Relay terdiri dari coil dan contact. Perhatikan gambar 2.2, coil adalah gulungan
kawat yang mendapat arus listrik, sedang conrac adalah sejenis saklar yang
pergerakannya tergantung dari ada tidaknya arus listrik di coil. Contact ada 2 jenis :
Normaily Open (kondisi awal sebelum diaktifkan open), dan Normally Closed
(kondisi awal sebelum diaktifkan c/ose).

Secara sederhana berikut ini prinsip kerja dari relay : ketika Coil mendapat
energi listrik (energized), akan timbul gaya elektromagnet yang akan menarik
armature yang berpegas, dan confact akan menutup,

Srading coil Armatur
(AC only) : NC contaet
Sprng

c

= ] NG -—
%_;. £ NO cortact gh% c
: N
E Electromagnat '
3 O
- e fr—
; |
(a) Pars of the relay {b) Acommen

schematic symbel

Gambar 2.24 Skema relay elekiromekanik
Selain berfungsi sebagai komponen elektronik, re/ay juga mempunyai fungsi
sebagai pengendali sistem. Sehingga relay mempunyai 2 macam simbol yang
digunakan pada :
® Rangkaian listrik (hardware)
© Program (scftware)

Berikut ini simbol vang digunakan :

— NC =+
:;‘")E‘ } MC ', s
o o ]' NO NO -
[
" )
CGI[. ";.‘ N
B Coil
'al Circuit (b} Symbaot

Gambar 2.25 Rangkaian dan simbol logika relay



Simbol selalu mewakili kondisi refay tidak dienergized.
Dalam data sheet, penjelasan untuk coil dan contact terpisah. Hal ini menyebabkan
masing — masing mempunyai spesifikasi yang berbeda — beda juga.
2.3 Jenis - jenis Relay
Seperti saklar, relay juga dibedakan berdasar pole dan ihrow yang dimilikinya. Berikut

definisi pole dan throw:

¢ Pole :banyaknya contact yang dimiliki oleh relay

® Throw : banyaknya kondisi (state) yang mungkin dimiliki contect
Berikut ini penggolongan relay berdasar jumlah pole dan throw :

® SPST {Single Pole Single Throw)

e DPST (Double Pole Single Throw)

e SPDT (Single Pole Double Throw)

e DPDT (Double Pole Double Throw)

e 3PDT (Three Pole Double Throw)

o 4PDT (Four Pole Double Throw)

Berikut ini rangkaian dan simbol macam-macam relay tersebut,

NC ==
—._O i
Lo \ne +——CC

A C g i

o } NO NO -

— :
— O

4 e Coil

'a) Circuit {b) Symbol {c) Relay

Gambar 2.26 Relay jenis Single Pole Double Throv (SPDT)
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_.f) [ | . .? ' ' '

~ I b B S
AP N R
o3 O w3 O

Cirewunt Symbe! Cirewit Symboi

{e) Oouble -poie/doubls-throw (DPDT) _ (b) Tripta-pote/double-throw (3POT}

Gambar 2.27 Relay dengan contact lebih dari satu

Timing relay adalah jenis relay yang khusus. Cara kerjanya ialah sebagai berikut
: jka coil dari timing relay ON, maka beberapa detik kemudian, baru contact relay
akan ON atau OFF (sesuai jenis NO/NC contact). Simbol dari timing relay bisa dilihat
pada gambar 2.61 .

Sedang laiching relay ialah jenis relay .digunakan untvk latching atau
mempertahankan kondisi aktif input sekalipun input sebenamnya sudah mati. Cara
kerjanya ialah sebagai berikut : jika latck coil diaktifkan, ia tidak akan bisa dimatikan
kecuali unlatch coil diaktifkan.

Simbol dati /atching relay bisa dilihat pada gambar 2.62

NOAMALLY OPEN
() x
TIMING
RELAY COIL NORMALLY CLOSED
TIMSE DELAY AFTER
ENERGIZING

Gambar 2.28 Simbol coil dan contact dasi timing relay



LATCH COIL NORMALLY OPEN

l CONTACT
UNLATCH COIL NORMALLY CLOSEQ

—— -

Gambar 2.29 Simbol coil dan contact dasi latchirg relay

Salah satu kegunaan utama relay dalam dunia industri ialah untuk implementasi
logika kontrol dalam suatu sistem. Sebagai “bahasa pemrograman” digunakan
konfigurasi yang disebut ladder diagram atau relay ladder lcgic. Berikut ini beberapa
petunjuk tentang relay ladder logic (ladder diagram):

* Diagram wiring yang khusus digur.akan sebagai bahasa pemrograman untuk

rangkaian kontrol relay dan switching.

e LD Tidak menunjukkan rangkaian hardware, tapi alur berpikir.

* LD Bekerja berdasar aliran logika, bukan aliran tegangan/arus.
Relay Ladder Logic terbagi menjadi 3 komponen :
1. Input £ pemberi informasi
2. Logic A pengambil keputusan
3. Output £ usaha yang dilakuk;m
Diagram sederhana dari sistem kontrol betbasis relay yang menggambarkan
penjelasan di atas dapat dilihat pada gambar 2.63

Dari gambar di atas nampak bahwa sistem kendali dengan re/ay ini mempunyai

input device (misalnya: berbagai macam sensor, switch) dan ouipu device (misalnya :

motor, pompa, lampu). Dalam rangkaian logikanya, masing-masing input, output, dan

semua



komponen yang dipakai mengikuti standard khusus yang unik dar telah ditctapkan

secarainternasional.

Relay

Input device (Logic) Ovtput Deviee

——— e, '
(Ae § )
12Vo—p | — I oX
~ i . :
VBVt i B X i —0¢ ol
A o—. B o—, B o=
=l &l 3
- _ P
—-— = -
{a) AND (b] OR
12Vcr~—f~o\_ 12Vo o
= O)(

A Oﬁ
3

(c) NOT (d) Sealing or latching
relay {flip-flop)

Gambar 2.31 Relay untuk membentuk gerbang logika
Sebagai pengendali, relay dapat mengatur komponen — komponen lain yang
membentuk suatu sistem kendali di industri, di antaranya : swilch, limer, counfer,

sequencer, dan lain — lain. Semuanya adalah komponen — komponen dalam bentuk

hardware.



Perhatikan gambar — gambar berikut.

' T Bellows
P
On-dalay relay (NO) Check | va
valve ffl ¥ ¥ "
R0 f S
o~ |
Ty leoo %
Off-dslay relay (NO) Smat AN

{a) Symbols (b) Pneumatic time-delay '~ -

Gambar 2.32 Pneumatic Timer

- - ~ ’D\ =
RN - P
- — £ rﬁl Bimetallic

Heater strip |
L i ..

et

Yoy e

(e) Thermal time-delay relay (d) Sald-state ume-delay -.

Gambar 2.33 Thermal & solid state timer

Gambar 2.34 Counter clektromekanik



2.6 Dioda

2.6.1. Pengerti.an

Dalam elektronika, Dioda adalah komponen aktif bersaluran dua (dioda
termionik mungkin memiliki saluran ketiga sebagai pemanas). Dioda mempunyai dua
elektroda aktif dimana isyarat dapat mengalir, dan kebanyakan dioda digunakan
karena Kkarakteristik satu arah yang dimilikinya. Dioda varikap (Variable
Capacitor/kondensator variabel) digunakan sebagai kondensator terkendali tegangan.

Sifat kesearahan yang dimiliki sebagian besar jenis dioda seringkali disebut
karakteristikk menyearahkan. Fungsi paling umum dari dioda adalah untuk
memperbolehken arus listrik mengalir dalam suatu arah (disebut kondisi panjar maju)
dan untuk menahan arus dari arah sebaliknya (disebut kondisi panjar mundur).
Karenanya, dioda dapat dianggap sebagai versi elektronik dari katup.

Dioda sebenarnya tidak menunjukkan kesearahan hidup-mati yang sempurna
(benar-benar meng hantar saat panjar maju dan menyumbat pada panjar mundur),
tetapi mempunyai karakteristik listrik tegangan-arus taklinier kompleks yang
bergantung pada teknologi yang digunakan dan kondisi penggunaan. Beberapa jenis
dioda juga mempunyai fungsi yang tidak ditujukan untuk penggunaan penyearahan,

Awal mula dari dioda adalah peranti kristal Cat's Whisker dan tabung hampa
(juga disebut katup termionik). Saat ini dioda yang paling umwn dibuat dari bahan

semikonduktor seperti silikon atau germanium.

2.6.2, Sejarah
Walaupun dioda kristal (semikonduktor) dipopulerkan sebetum dioda termionik,
dioda termionik dan dioda kristal dikembangkan secara terpisah pada waktu yang

bersamaan. Prinsip kerja dari dioda termionik ditemukan oleh Frederick Guthrie pada



tahun 1873 Sedangkan prinsip kerja dioda kristal ditemukan pada tahun 1874 oleh
peneliti Jerman, Karl Ferdinand Braun'?.

Pada waktu penemuan, peranti seperti ini dikenal sebagai penyearah (rectifier).
Pada tahun 1919, William Henry Eccles memperkenalkan istilah dioda yang berasal

dari di berarti dua, dan ode (dari doc) berarti "jalur"

2.6.3. Prinsip kerja

Prinsip kcrja dioda termionik ditemu.:an kembali oleh Thomas Edison pada 13
Februari 1880 dan dia diberi hak paten pada tahun 1883 (U.S. Patent 307031), namun
tidak dikembangkan lebih lanjut. Braun mematenkan penyearah kristal pada tahun
1899P), Penemuan Braun dikembangkan lebih lanjut oleh Jagdish Chandra Bose

menjadi sebuah peranti berguna untuk detektor radio.

2.6.3. Dioda termionik

Dioda termionik adalah sebuah peranti katup termionik yang merupakan
susunan elektroda-elektroda di ruang hampa dalam sampul gelas. Dioda termionik
pertama bentuknya sangat mirip dengan bola lampu pijar.

Dalam dioda katup termionik, arus yang melalui filamen penianas secara tidak
langsung memanaskan katoda (Beberapa dioda menggunakan pemanasan langsung,
dimana filamen wglfram berlaku sebagai pemanas dan juga sebagai katoda), elektroda
internal lainnya dilapisi dengan campuran barium dan strontinm oxsida, yang
merupakan oksida dari logam alkalin tanah. Substansi tersebut dipilih karena
memiliki fungsi kerja yang kecil. Bahang yang dihasilkan menimbulkan pancaran

tennionik elektron ke ruang hampa. Dalam operasi maju, elektroda logam disebelah



yang disebut anoda diberi muatan positif jadi secara elektrostatik menarik elektron
yang terpancar.

Walaupun begitu, elektron tidak dapat dipancarkan deugan mudah dari
permukaan anoda yang tidak terpanasi ketika polaritas tegangan dibalik. Karenanya,
aliran terbalik apapun dapat diabaikan.

Dalam sebagian besar abad ke-20, dioda katup termionil: digunakan dalam
penggunaan isyarat analog, dan sebagai penyearah pada pemacu daya. Saat ini, dioda
katup hanya digunakan pada penggunaan khusus seperti penguat gitar listn'k sérta
peralatan tegangan dan daya tinggi

2.6.4 Dioda semikonduktor
Sebagian besar dioda saat ini berdasarkan pada teknologi pertemuan p-n
semikonduktor. Pada dioda p-n, arﬁs mengalir dari sisi tipe-p (anoda) menuju sisi
tipe-n (katoda), tetapi tidak mengalir dalam arah sebaliknya.
Tipe lain dari dioda semikonduktor adalah dioda Schottky yang dibentuk dari
pertemuan antara logam dan semikonduktor sebagai ganti pertemuan p-n
konvensional.
¢ Karakteristik arus-tegangan
Karakteristik arus—tegangan dari dioda, atau kurva -V, berhubungan
dengan perpindahan dari pembawa melalui yang dinamakan lapisan penipisan
atau dae;;h pemiskinan yang terdapat pada pertemuan p-n diantara
semikondukior. Ketika pertemuan p-n dibuat, elektron pita konduksi dari
dacran N menyebar ke daerah P dimana terdapat bzryak lubang yang
menyebabkan elektron bergabung dan mengisi lubang yang ada, baik lubang

dan elektron bebas yang ada lenyas, meninggalkan donor bermuatan positif



pada sisi-N dan akseptor bermuatan negatif pada sisi-P. Daerah disekitar
pertemuan p-n menjadi dimiskinkan dari pembwuwva muatan dan karenanya
berlalku sebagai isolator.

Walaupun begitu, lebar dari daerah pemiskinan tidak dapat tumbuh tanpa
batas. Untuk setiap pasangan elektron-lubang yang bergabung, ion pengotor
bermuatan positif ditinggalkan pada daerah terkotori-n dan ion pengotor
bermuatan negatif ditinggalkan pada daerah terkotori-p. Saat penggabungan
berlangsung dan lebih banyak ion ditimbulkan, sebuah inedan listrik terbentuk
didalam daerah pemiskinan yang memperlambat penggabungan dan akhirnya
menghentikannya. Medan listrik ini menghasilkan tegungan tetap dalan:

pertemuan

| oy
&

Gambar 2.35 Dioda Semikonduktor

2.6.5. Jenis-jenis dioda semikonduktor

Ada beberapa jenis dari dioda pertemuan yang hanya menckankan perbedaan

pada aspek fisik baik ukuran geometrik, tingkat pengotoran, jenis elektroda ataupun

jenis perterauan, atau benar-benar peranti berbeda seperti dioda Gunn, dioda laser dan

dioda MOSFET.

» Dioda biasa

Beroperasi seperti penjelasan di atas. Biasanya dibuat dari silikon
terkotori atau yang lebih langka dari germanium. Sebelum pengembangan

dioda penyearah silikon modern, digunakan kuprous oksida dan selenium, ini



membertikan efisiensi yang rendah dan penurunan tegangan maju yang lebih
tinggi (biasanya 1.4-1.7 V tiap pertemuan, dengan banyak pertemuan
ditumpuk untuk mempertinggi ketahanan tegangan terbalik), dan memerlukan
benaman bahang yang besar (kadang-kadang perpanjangan dari substrat logam
dari dioda), jauh lebih besar dari dioda silikon untuk rating arus yang sama
Dioda bandangan ‘

Dioda yang menghantar pada arah terbalik ketika panjar mundur
melebihi tegangan dadal. Secara listrik mirip dengan dioda Zener, dan kadang-
kadang salah disebut sebagai dioda Zener, padahal dicda ini menghantar
dengan mekanisme yang berbeda yaitu efek bandangan. Efek ini terjadi ketika
medan listrik terbalik yang membentangi pertemuan p-n menyebabkan
gelombang .onisasi, menyebabkan arus besar mengalir, mengingatkan pada
terjadinya bandangan. Dioda bandangan didesain untuk dadal pada tegangan
terbalik tertentu tanpa menjadi rusak. Perbedaan antara dioda bandangan (yang
mempunyai tegangan dadal terbalik diatas 6.2 V) dan dioda Zener adalah
panjang kanal yang melebihi rerata jalur bebas dari elektron, jadi ada
tumbukan antara mereka. Perbedaan yang mudah dilihat adalah keduanya
mempunyai koefisien suhu yang berbeda, dioda bandangan berkoefisien
positit, sedangkan Zener berkoefisien negatif.
Dioca Cat's whisker

Ini acialah salah satu jenis dioda kontak titik. Dioda cat's whisker terdiri
dari kawat logam tipis dan tajam yang ditekankan pada kiistal semikonduktor,
biasanya galena atau sepotong batu bara®’. Kawataya membentuk anoda dan
kristalnya membentuk katoda. Dioda Cat's whisker juga discbut dioda kristal

dan digunakan pada penerima radio kristal.



> Dioda arus tetap

Ini sebenarnya adalah sebuah JFET dengan gerbangnya disambungkan
ke sumber, dan berfungsi seperti pembatas arus dua salvran (analog dengan
Zener yang membatasi tegangan). Peranti ini mengizinkan aras untuk mengalir
hingga harga tertentu, dan lalu menahan arus urtuk iidak bertambah lebih
lanju
» Esaki atau dioda terobosan
Ini mempunyai karakteristik resistansi negatif pada daerah operasinya
yang disebabkan oleh quantum tunneling, karenanys memungkinkan
penguatan isyarat dan sirkuit dwimantap sederhanz. Dioda ini juga jenis yang
paling tahan terhadap radiasi radioaktif,
» Dicda Gunn
Dioda ini mirip dengan dioda terowongan karena dibuat dari bahan
seperii GaAs atau InP yang mempunyai daerali resistansi negatif. Dengan
perjar yang semestinya, domain dipol terbentuk dan bergsrak melalui dioda,
memungkinkan osilator gelombang mikro frekuensi tinggi dibuat
2.6.6. Penggunaan
2.6.6.1 Demodulasi radio
Penggunaan pertama dioda adalah demodulasi dari isyarat radio modulasi
amplitudo (AM). Dioda menyearahkan isyarat AM frekuensi radio, meninggalkan
isyarat audio. Isy;fat audio diambil dengan menggunakan tapis elektronik sederhana
dan dikuatkan.
2.6.6.2 Pengubahan daya
Penyearah dibuat dari dioda, dimana dioda digunakan untuk mengubah al:us

bolak-balik menjadi arus searah. Contoh yang paling banyak ditemui adalah pada



rangkaian adaptor. Pada adaptor, dioda digunakan untuk menyearahkan arus bolak-
balik menjadi arus searah. Sedangkan contoh yang lain adalah alternator otomotif,
dimana dioda mengubah AC menjadi DC dan memberikan performansi yang lebih

baik dari cincin komutator dari dinamo,

Anwle Dl Cathule Anwie DF Cathads

Dioda Dioda zener
aonde D” I Cathede snnde Cathule
LED Divda fcto

~

snede Di Cathude u_d_o_u'_i&do

Diods terabosan Dinda varaktn

anude DF Cotneds """_DL'_“.'""'

Dioda schottky

72
(@)
ey

Gambar 2.36 Simbol Berbagai Simbol Dioda



Bab I

Perencanaan dan pembuatar. alat

3.1 Pendahuluan

Pada bab ini dibahas mengenai peralztan yang direncanakan dan yang akan di

realisasikan sebagai mana fungsinya.

Komputer PLE « Lift

Gambar 3.1 Diagram Pengontrolan
1. Komputer difungsikann untuk membuat suatu program pada PLC
2. PLC akan menerima perintah dari computer dan akan secara langsung dapat

mengerjakan pealatan yang terdapat pada Lift

Cara Kerja Alat.

Kontruksinya berupa sangkar atau kereta yang dinaikturunkzan oleh mesin traksi,
dengan mengunakan tali tarik, melalui ruang luncur didalam bangunan yang dibuat
khusus untuk lift. Agar kereta lift tidak bergoyang digunakan rel pemandu setinggi
roang luncur (hoistway) yang diikat dengan tembok ruang lvncur lift. Untuk
meﬁgimbangi berat kereta dan bebannya digunakan bandul pengimabang
(counterweight), beratnya sama dengan berat kereta ditambah dengan setengah berat

beban maksimum yang diizinkan. Hal ini untuk memperingan kerja mesin traksi,



karena pada saat kereta dipenuhi dengan beban maksimum, mesin traksi hanya
berupaya mengangkat atau menaikkan setengah dari bebxin maksimumnya.
Sebaliknya pada saat kereta kosong, mesin traksi hanya perlu mengangkat atau
menaikan setengah dari beban maksimum yang berlebih pada bandul penyeimbang
(counterweight).

Pada sistem geared atau gearless, kereta lift tergantung di ruang luncur olch
beberapa steel hoist ropes, biasanya dua puli katrol, dan sebuah bobot pengimbang
(counterweight). Beratt kereta dan counterweight menghasilkan traksi yang memadai
antara puli katrol dan hoist ropes sehingga puli katrol dapat menggegam hoist ropes
dan bergerak serta menahan kereta tanpa selip berlebihan. |
Mesin Lift Gearless .

Mesin untuk menggerakkan elevator terletak di ruang mesin yang terdapat di atas
ruang luncur kereta. Untuk memasok listrik ke kereta dan menerima sinyal listrik dari
kereta ini, dipergunakan sebuah kabel listrik mulriwire untuk menghubungkan ruang
mesin dengan ker ‘ta. Ujung kabel yang terikat pada kereta turut bergerak dengan
kereta sehingga disebut sebagai kabel bergerak (traveling cable)

Jalur Lift (Hoistway) dan ruang mesin di atasnya

Mesin geared memiliki motor dengan kecepatan lebih tinggi dan drive sheave
dihubungkan dengan poros motor melalui gigi-gigi di kotak gigi, yang dapat
mengurangi kecepatan rotasi poros raotor menjadi kecepatan drive-sheave rendah.
Mesin gearless‘-;nemiliki motor kecepatan rendah dan puli katrol penggerak

dihubungkar: langsung ke poros motor.



3.2. Komponen Utama Lift/Elevator

Apabila kita ingin mengetahui sistem kerja Lift, maka kita narus mengetahui
komnponen utama dalam Lift tersebut. Untuk mempermudah kiia mengetahui cara
kerja Lift secara keseluruhan, disini penulis akan menggo:ongkan tata letak
komponen-komponen Lift dalam dua bagian ruangan, yaitu ruang mesin ( Machine

Room ) dan ruang luncur ( Hoistway ).

3.2.1. Ruang mesin ( Machine Room )
Ruang mesin adalah ruang terpenting, dimana ruang tersebut terjadinya semua
proses pengoperasian lift berlangsung secara keseluruhan. Didalam ruang mesin

terdapat beberapa alat penggerak lift, yaitu

3.2.2. Motor penggerak

Motor penggerak elevator ini memiliki asupan daya tegangan arus searah (DC)
dari power supply yang sangat berperan dalam pelaksanaan kerja elevator. Motor
yang dipergunakan ada 2 buah motor yaitu sebagai penggerak piw dan penggerak
kereta elevator { Car ).

Untuk motor penggerak pada gerobak elevator (Elevator Car) motor penggerak
ini mempunyai kemampuan putar antara 50 putaran per menit sampai dengan 210
putaran per rr_xeni_'.c;Dengan kapasitas tegangan motor 12 Volt dan menggunakan arus
maksimal 5 Ampere.

Motor penggerak dalam menarik dan menurunkan elevator menggunakan tali
yang melingkar pada puli mesin ( sheave ),. Dibawah ini adalah gambar motor listrik

yang digunakan pada elevator untuk menggerakkan kereta elevator.



Gambar 3.3 mesin elevaior

3.2.3. Panel
Panel ini adalah tempat control elevator secara otomatis, didalam panel
terdapat beeberapa peralatan yaitu:
s Program Logic Control (PLC)
Yang bertungsi untuk mengatur geraknya elevator.
« Pover Suppy
Berfungsi sebagai penyupai tegangan yang dibutyhkan oleh PLC dan
motor.
e Relay
Digunakan sebagai outputan pada PLC.
3.2.4. Ruang luncur

Ruang luncur ini adalah tempat dimana elevator beroperasi berbentuk lorong

vertikal, disinilah elevator menjangkau tiap-tiap lantainya.didalar ruang luncur ini

terdapat beberapa komponen utama yang tak kalah pentingnya dibandingkan dalam

ruang mesin.
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Gambar 3.4 Simulasi Ruang Luncur Elevator ( Hcistwa ).



3.2.5. Kereta
Kereta elevator beroperasi pada ruang luncur dan menapak pada rail di kedua
sisinya, pada sisi kanan dan kiri teidapat pemandu rail ( sliding guide ) yang berfungsi

memandu atau menapaki rail. (Gambar 3.4)

Cear Box
< Motor 2
° 1]
Limit Switch 5
R
Limit Switch 4
Pintu
Rol " Sensor pada lantai

Gambar 3.5. Ruangan Kereta (car)

Selain pemandu rail ( sliding guide ) pada lantai keretapun juga terdapat
scbuah scnsor berat yang diwungsikan scbagai pendetcksi bila terjadi adanya
kelebihan beban pada penumpang.

3.2.6. Tombol Lift
Dalavr;iréﬁ'gkaian ins tombol yang digunakan adalah 6 tombol yang dimana
tombol tersebut mempunyai fungsi dengan sebagai berikut:

* 3 Tombol lift yang fungsinya adalah untuk memilib diniana lantai yang

akan kita tujuh.



* 3 Tombol lainnya terdapat pada masing-masing lantai yang dimana

fungsinya digunakan untuk sebagai pemanggil Lift ( Call )

3.2.7. Bobot imbang ( counterweight )

Bobot imbang atau counterweight biasanya tsrpasang cibelakang atau
disamping kereta elevator, bobot dari bobot imbang ini harus sesuai dengan ketentuan
yang ada Faktor-faktor yang menentukan berapa berat dari bobot imbang ini
diantaranya harus memperhitungkan berat kereta, kapasitas penuh pada kereta dan
faktor keseinibangan. |
Cara mencari bobot imbang ( pemberat / counterweight ) :

Elevator derigan kapasitas = 1 gram dengan berat kereta kosong 850 grani dan

faktor bobot imbang sebesar 40 % maka periu diimbangi dengan bandul ( filler

A

weight ) ? 6

Rumus : . /f) BS
Berat kereta kosong + 40% |X Beban Max

Penyelesaian :
850 + 40% X 1000 = 1250 gram

Jadi berat pemberat yang di butuhkan adalah 1250 gram.



__—r Elektrical Motor
O

Counterweight ——
— Car !

O O ———» Bering

Gawmbar 3.6, Rangkaian Bobot imbang

3.2.8. Peralatan pengaman safety device pada lift

1. Cirduit braker
Berfungsi untuk memutuskain sumber (aliran) listrik dari panel induk (sub
panel) ke panel control lift dan Menjaga peralatan elektronik dari lift jika
terjadi arus lebih (over current).

2. Limit switch
Bcrfun_gii sebagai sensor batas kerja pada masing-masiny motor.

3.  Senvor berat
Suatu sensor yang terdapat pada lantai kereta yang berfungsi untuk

menditeksi bila ada beban yang be riebihan.



3.3 Energi listrik yang dibutuhkan
Dalam rangkai ini ada 3 jenis tegangan yang dibutuhkan yaitu tegangan 220
Volt AC, 12 volt DC dan 24 volt DC yang tiap-tiap tegangan memiliki fungsi yang
sendiri-sendiri.
Fungsi dari tegangan tersebut yaitu:
¢ Tegangan 220 Volt AC
Difungsikan sebagéi Power pada PLC.
¢ Tegangan 12 Volt DC
Difungsikan untuk menggerakkan kedua motor listrik yang bekerja
untuk membuka/menutup pintu lift dan menaik/turunkan ruangan lift (
Elevator Car )
e Tegangan 24 Volt DC

Difungsikan untuk menyupai tegangan pada Input dan Qutput PLC.

3.4 Catu Daya ( Power Suplay )

Berhubung tegangan yang dibutuhkan pada rangkain ini ada 2 nilai tegangan
yang berbeda yaitu 12 volt dan 24 volt DC , maka rangkaian catu daya yang
dipergunakanpun juga menggunakan dua rangkaian yang berbeda tctapi transformator

yang dipergunakan tetap menggunakan satu transformator yang miempunyai nilai 3

Ampere.

Pada perencanaan pembuatan power suplay komponen yang dipergunakan
adalah sebagai berikut Transformator, Dioda silicon, kapasitor elektrolit ( elco ).
Transformator sebagai penurun tegangan dari jala-jala listrik 220 volt 12, 14, 24, 29

volt. Dioda silkon disini difungsikan sebagai penyearah atau pengubah arus bolak-



balik { AC ) menjadi arus searah ( DC ), kapasitor elekirolit (Elco) disini

dipergunakan untuk menghaluskan output arus dari diode silicon.

Trm!omntcr

24 Vok. AC

léﬂVoh.Ac

220 Volt.

Gambar 3.7 Rangkaian Power Suplay

3.5. PLC (Programmable Logic Controller)
3.5.1. Pengertian

PLC merupakan hal yang paling terpenting dalam rangkaian ini, sehingga PLC
juga dapat diattikan sebagai otak dari rangkaian ini.

Programmable Logic Controllers (PLC) adalah kompuier elektronik yang
mudah digunakan (user friendly) yang memiliki fungsi kendali untuk berbagai
tipe dan tingkat kesulitan yang beraneka ragam.

Definisi Programmable Logic Controller menurut Capiel (1982) adalah :
sistem elektronik-yang beroperasi secara dijital dan didisain untuk pemakaian di
lingkungan industri, dimana sistem ini menggunakan meraori yang dapat
diprogram untuk penyimpanan secara internal instruksi-instruksi yang
mengimplementasikan’ fungsi-fungsi spesifik seperti logika, urutan, perwaktuan,
pencacahan dan operasi aritmatik untuk mengontrol ms=sin atzu proses melalui

modul-modul 1/O dijital maupun analog.



Berdasarkan namanya konsep PLC adalah sebagai beribut :
1. Programmable
menunjukkan kemampuan dalam hal memori untuk menyimpan prcgram
yang telah dibuat yang dengan mudah diubah-ubah fungsi atau kegunaannya.
2. Logic
meuunjukkan kemampuan dalam memproses input sccara aritmatik dan
logic (ALU), yakni melakukan operasi membandingkan, menjumlahkan,
mengalikan, membagi, mengurangi, negasi, AND, OR, dan lain sebagainya.
3. Controller
menunjukkan kemampuan dalam mengontrol dan mengatur proses

sehingga menghasilkan output yang diinginkan.

3.5.2. Rangkaian PLC

PLC tidak cukup hanya menggunakan satu nilai tegangan saja melainkan PLC
membutuhkan beberapa tegangan untuk memfungsikannya dan itu pun tiap-tiap jenis
PLC mempunyai kebuwuhan yang berbeda-beda pula. Pada Rangkaizn ini, tegangan
yang dibutuhkan adalah 2 nilai tegangan berbeda yaitu tegangan 220 Volt AC dan 12
Volt DC. Yang mana tegangan 220 Volt AC difungsikan sebagai power utama pada

PLC, sedangkan tegangan 24 Volt DC difungsikan untuk menyuplai outputan pada

PLC.
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Gamabar 3.8. Rangkaian Input pada PLC

[COM1]cOM2[COM3[COM4]  [Yo [ Yi[v2]Y3]
|

R1 |R2 |R3 |R4
I A I

& &

Gambar 3.8. Rangkaian Output pada PLC



Keterangan Alamat Input dan Output pada PLC.

e Alamat Input

> Sensor Berat = X0000 =MO

> Limit Switch 1 =X0001 =Ml

> Limit Switch 2 =X0002 =

» Limit Switch 3 = X0003 =

» Limit Switch 4 =X0004 =M4

» Limit Switch 5 = X0005 =MS5

» Tombol Lantai 1/ Tombol Call1  =X0011 =M6
» Tombol Lantai 2 / Tombol Call 1  =X0012 = M7
» Tombol Lantai 3/ Tombol Call1  =X0013 =MS8

e Alamat Output

» Kereta Naik =Y0000 =100
> Jereta Turun =Y0001 =101
» Pintu Buka = Y0002 =102
» Pintu Tutup = Y0003 =103
» Lampu Ready =Y0004 =104
» Lampu Overload = Y0005 =105
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Alamat Terminal
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5. Parencsnsan Panst

5.1. Perencanaan Tata Letak Komponen Dalam Panel
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Rangkaian Driver Motor

220 Volt AC
o O

PLC

Outpatt
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Bekerja
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Motor 2 Bekerja
Menutup Pintu

Motor 1 Bekerja
Menggerakan Kereta

Motor 2 Bekerja
Membuka Pintu
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Gambar Flowchart Cara Kerja Alat




BABIV

PENGUJIAN ALAT

4.1.Pendahuluan.

Pada bab ini akan membahas pengujian alat secara keseluruhan yang telah
direncanakan. Pengujian alat ini dilakukan untuk mengetahui kinerja alat keseluruhan
dari system rangkaian. Jadi tahap ini akan diketahui parameter-parameter dari setiap
bagian yang menyusun secara keseluruhan. Maksud dan tujuan alat ini adalah untuk
mengetahui apakah alat yang sudah direncanakan dan dibuat sudah bekerja dengan
baik.

Pengujian alat mulai dari :
1. Pengujian Tegangan
a. Pengujian Tegangan Pada Tegangan Sumber
b. Pengujian Tegangan Sumber Pada Power Supply.
c. Pengujian Tegangan Motor Driver Pada saat tak Berbeban.
2. Pengujian Motor
Pengujian yang bertujuan untuk dapat mengetahui nilai Tegangan, Arus dan

Rpm Motor pada saat bekerja.



4.2. Pengujian Tegangan
4.2.1. Pengajian Tegangan pada Tegangan sumber
1. Tujuan:
Meyakinkaa bahwa keluaran pada tegangan sekunder bertegangan 12 dan 24
Volt AC
2. Peralatan yang dipergunakan
e Tranformator
¢ Volt meter Digital
3. Prosedur pengujian:

o Alat-alat yang dirangkai seperti ditunjukan pada gambar berikut.

220 Volt AC

|

Tranfotmator

—O\E:J

v




Gambar 4.2 Pengujian Tegangan 12 Volt AC

Dari hasil pengujian diatas diperoleh data sebagai berikut :

o Pada tegangan sekunder tranformator 24 Volt didapat keluaran tegangan

23,01 Volt AC

* Pada tegangan sekunder t-anformator 12 Volt didapat keluaran tegangan

11,50 Vo.t AC

4.2.2. Pengujian pada Power Supply

1. Tujuan:



Mengutahui Tegangan yang dihasilkan oleh Power Supply
2. Peralatan
o Tranformator
e Pov er Supply
e Volt meter Digital
3. Prosedur pengujian:

s Alat-alat yang dirangkai seperti ditunjukan pada gambar berikut.

12 Volt. AC

263083 ]
D D2 > Ve
[7824 | 1
MR I
| 2o L L1
\C 24 Volt. AC Ciﬂ— 0;—03 l [:I
220 Volt. § o 24;;‘* (\7\
AC J S E | - *"’L‘J

o

’ o iiZVoh.;A D

R O

e Terdapat 2 rangkaian catu daya yang bertegangan 12 volt DC dan 24

Volt Dc.

» Pengukuran tegangan dilakukan pada saat tak berbeban

Gambar 4.3. Pengujian Power Supply pada tegangan 24 Volt DC



Gambar 4.4, Pengujian Power Supply pada tegangan 12 Volt DC

Dari hasil pengujian diperoleh data sebagai berikut :
o Pada tegangan Power Supply 24 Volt didapat keluaran tegangan 24,13 Volt

DC

« Pada tegangan Power Supply 12 Volt didapat keluaran tcgangan 14,91 Volt
DC

4.2.3. Pengujian Motor Driver
a) Pengujian Motor Driver 1
1. Tujuan:

Mengetahui nilai tegangan pada Driver Motor 1 pada saat tak berbeban.

)

Peralatan yang dipergunakan

1. Po ver Supply 12 Volt DC
2. Volt meter

3. Rangkaian Driver Motor 1.

3. Prosedur pengujian :

e Peralatan dirangkai sesuai dengan rangkain yang digunakan.



220 Vot AC
o)

PLC

Oulput

M| v 2 x4

o

24 Vo DC " 12voRDC
e Rangkaian diberi catu daya 12 Volt DC
* Pengukuran tegangan dilakukan pada saat tak berbeban

* Dilakukan pengukuran tegangan pada rangiaian pengujian driver.

Gambar 4,5, Pengujian Tegangan Driver Motor 1 Putar Kanan,



Gambar 4.6. Pengujian Tegangan Driver Motor 1 Putar Kiri.

Dari hasil pengujian diperoleh hasil data dengan sebagai berikut :
e Pada Pengujian Tegangan Driver Mo.'tm;\l Putar Kanan didapat keluaran
tegangan 14,95 Volt DC
+ Pada Pengujian Tegangan Driver Motor 1 Putar Kiri didapat keluatan

tegangan 14,95 Volt DC

b) Pengujian Motor Driver 2

1 Tujuan:

Mengetahui nilai tegangan pada Driver Motor 2 pada saat tak berbeban.
2 Peralatan yang dipergunakan

1. Power Supply 12 Volt DC

2. Volt meter

3. Rangkaian Driver Motor 2.
3 Prosedur pengujian :

e Peralatan dirangkai sesuai dengan rangkain yang digunakan,



PLC

Output

E_ou_lnlvz‘w[w

o

24 Vo DC " 2vennc
e Rangkaian diberi catu daya 12 Voli DC
* Pengukuran tegangan dilakukan pada saat tak berbeban

e Dilakukan pengukuran tegangan pada rangkaian pzngu;ian driver.

>ambar 4,7 Pengujian Tegangan Driver Motor 2 Putar Kanan,



Gambar 4.8 Pengujian Tegangan Driver Motor 2 Putar Kiri.

Dari hasil pengujian diperoleh hasil data dengan sebagai berikut ;
e Pada Pengujian Tegangan Driver Motor 2 Putar Kanan didapat keluaran

tegangan 14,97 Volt DC '

+ Pada Pengujian Tegangan Driver Motor 2 Putar Kiii didapat keluaran

tegangan 14,99 Volt DC

4.3. Pengujian Motor
Pengujian Arus, Tegangan dan Rpm Motor.
4.3.1. Pengujia Pacla Motor 1
1 Tujuan:
Me;lgetghui nilai Tegangan, Arus dan Rpm pada Motor 1 pada saat
berbeban.
2 Peralatan yang dipergunakan
1 Power Supply 12 Volt DC
2 Volt meter

3 Ampere Meter



4 Rangkaian Driver Motor 1

5 Motor 1

3 Prosedur pengujian :

o Peralatan dirangkai sesuai dengan rangkain yang digurakan

220 Volt AC
Qo 0

PLC

Qutput

couin i Y?JJ3IY‘
=

o
-

24 Volt D¢

e Rangkaian diberi catu daya 12 Volt DC

o+

12ven e

* Pengukuran dilakukan pada saat berbeban

=]

A

Gambar 4.9 Pengujian Tegangan Motor 1 Putar Kanan






Gambar 4.12 Pengujian Tegangan Motor 1 Putar Kiri.

Gambar 4.13 Pengujian Arus Motor i Putar Kiri

Gambar 4.14 Pengujian Rpm Motor 1 Putar Kiri

Dari hasil pengujian diperoleh hasil data dengan sebagai berikut :

Putar Kanan :

* Pada Pengujian Tegangan Motor 1 Putar Kanan didapat keluaran tegangan

10,95 Volt DC



* Pada Pengujian Arus Motor 1 Putar Kanan didapat keluaran tegangan 1,279
Ampere

* Pada Pengujian Putaran Motor 1 Putar Kanan didapat 75 Rpm.

Putar Kiri ¢

* Pada Pengujian Tegangan Motor 1 Putar Kiri didapat keluaran tegangan
10,78 Volt DC

* Pada Pengujian Arus Motor 1 Putar Kiri didapat keluaran tegangan 1,146
Ampere
o Pada Pengujian Putaran Motor 1 Putar Kiri didapat 75 Rpm. '
Kesimpulan ;
Dari hasil data percobaan diatas maka dapat disimpulkan bahwa daya pada motor 1
tersebut adalah
Rumus ;
Daya = Tegangan X Arus
12 Volt X 1,279 = 15,349 Watt

Jadi daya yang terdapat pada motor 1 sebesar 15,349 watt, sehingga daya tersebut

dapat di bulatkan menjadi 16 Watt.

4.3.2. Pengujia Pada Motor 2
1 Tujuan:_
Mengetahui nilai Tegangan, Arus dan Rpm pada Motor 2 pada saat
berbeban.
2 Peralatan yang dipergunakan
1 Power Supply 12 Volt DC

2 Volt meter



3 Ampere Meter
4 Rangkaian Driver Motor 2
5 Motor 2

3 Prosedur pengujian :

* Peralatan dirangkai sesuai dengan rangkain vang digunakan

220 Volt 2 C

L] S

Pc | LS

putar kangn

Volt Meter

CoM l YtLY! [ Y3 | Ye

.

- *,
24 Vot DC

: N &)
12 Vot DC
Ampere Melar
)

» Rangkaian diberi catu daya 12 Volt DC

¢ Pengukuran dilakukan pada saat berbeban.

Gambar 4.15 Pengujian Tegangan Motor 2 Putar Kunan.



Gambar 4.18 Pengujian Tegangan Motor 2 Putar Kiri.



Gambar 4.20 Pengujian Rpm Motor 2 Putar Kiti

Dari hasil pengujian diperoleh hasil data dengan sebagai berikut :

Pada Pengujian Tegangan Motcr 2 Putar Kanan didapat keluaran tegangan
13,91 Volt DC

Pada Pengujian Arus Motor 2 Putar Kanan didapat keluaran tegangan 0,274

Ampere

Pada Pengujian Putaran Motor 2 Putar Kanan didapat 30 Rom. '



Putar Kiri :
¢ Pada Pengujian Tegangan Motor 2 Puytar Kiri didapat keluaran tegangan
13,98 Volt DC
¢ Pada Pengujian Arus Motor 2 Putar Kiri didapat keluaran tegangan 0,274
Ampere
¢ Pada Pengujian Putaran Motor 2 Putar Kiri didapat 30 Rpm. '
Ket : Pada Motor 2 ini dari data yang didapat adalah penurunan tegangan sangan
kecil dan nilai pada arus pada motor juga kecil, hal ini disebabkan karena daya
motor yang sangat kcil.
Kesimpulan
Dari hasil data percobaan diatas maka dapat disimpulkan bahwa daya pada motor 2
tersebut adalah
Rumus ;
Daya = Tegangan X Arus
12 Volt X 0,274 = 3.288 Watt
Jadi daya yang terdapat pada motor 2 sebesar 3,288 watt, sehingga daya tersebut

dapat di bulatkan menjadi 4 Watt.



BABYV

PENUTUP

Dalam waktu yang relatif singkat penyusun merasakan besar sekali manfaat
dari program studi Tugas Akhir ini. Dengan selesainya laporan ini, maka semakin
lengkaplah langkah-langkah untuk mencapai tujuan dari program studi yang
diharapkan.

5.1. Kesimpulan

Pada bab ini ada beberapa hal yang dapat disimpulkan setelah melalui proses
perencanaan dan pembuatan alat kemudian dilakukan pengujian alat untuk
memastikan bahwa alat yang dibuat dapat bekerja dengan baik secara keseluruhan

diantaranya :
1. Rangkaian Lift/Elevator dikendalikan oleh PLC

2. Rangkaian memerlukam 3 Sumber yaitu 220 Volt AC, 12 Volt DC dan 24

Volt DC.
3. Mempergunakan 4 sensor yang difungsikan sebagai pengaman.

4. Proses kerja peralatan dapat dimonito oleh komputer secara online dengan

menggunakan program SWOPC-FXGP/WIN-E VERSI-3.
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5.2. Saran-Saran

Dalam pembuatan tugas akhir ini masih banyak terdapat beberapa kekurangan
sehingga untuk mencapai hasil yang lebih sempurna maka dapat dibberikan saran

sebagai berikut:

1. Pada pintu Elevator hendaknya dilengkapi dengan sensor sentuh yang

berfungsi sebagai pengaman bila ada suau benda yang terdapat pada tengah

— tengah pintu pada saat pitu akan tertutup.

2. Lajur kerja kereta elevator akan lebih sempurna bila pada Rel kereta diberi

suatu alat bantu untuk pengereman.

3. Elevator dapat dilengkapi dengan lampu indicator sehingga konsumen dapat

mengetahui aktivitas kerja motor.

4. Rangkaian ini juga dapat dipergunakan pada lantai yang berjumlah besar

sehingga kita cukup menghitung jumlah lantai yang akan dipergunakan.
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i. nmroaucton I

This manual gives hardware installaticn instructions for these programmable controller (FLC) product ranges:

(ENG ) ® FXos Main Processing Units - MPU's (base units)
“— " Forall programming information, please see the FX Programming Mainual. The FXos family of programmable controllers (PLCs)
consists of the following items:

(FRE) Introduction
Ce manuel contient la description de linstallation pour les commandes programmables (API):

e Appareils de base FXos -

Reprenez toutes les informations congemant la programmation du manuel de programmation FX. Les iamilles FXos des
commandes programmables (API) se distinguent par les caractéristiques suivantes:

GER) Einleitung |
Dieses Handbuch beschriebt die Installation fiir di= folgenden speicherprogrammierbaren Steuerungen (SPS):
e FXos- Grundgerate

Entnehmen Sie bitte alle Informationen zur Programmierung der FX Programmieranleitung. Die FXos- Familie der speicher-
programmierbaren Steuerungen (SPS) zeichnet sich durch die nachfolgenden Merkmale aus:

(ITL) Introduzione
Il presente manuale contiene la descrizione dell'installazione per i seguenti controllori programmabili (PLC):

e Unita base FXos

Per tutte le informazioni sulla programmazione si prega di consultare le istruzioni di programmazione FX. La famiglia FXos dei
controllori programmabili (PLC) si distingue per le sequenti caratteristiche:

/-‘—~\\‘ [ P4
(ESP) Introduccion
Este manual comprende la descripcian de la instalacion para las siguientes unidades de mando de memoria programable (PLC):

e Unidades basicas FXos
Ver las instrucciones de pragramacion FX para todas las informaciones necesarias para la programacion.
La familia FXos de las unidades de mando de memoria programable (PLC) se destaca por las caracteristicas siguientes:

.L MITSIIRICLE d A




. AC base Appareils de - Apparecchi Unidades
Table: 1.1 units base en CA AC- Grundgerate base AC base CA
MODEL OUTPUT TYPE mPUleps FOWER SUPPLY DiMENSIONS WEIGHT
RELAY GTY ary TYPE mmyinch) see Figuie 1.1 kg (Ps)
Xos- 10 4 6 T
SINK 60 (2.36) 0.3/0.€5)
FXns- 14 MR- ESIUL 6 8 /SOURCE: 100 - 240V AC
FXos~ 20 8 12 2VEC +10%, - 15%, 75(295) | 90(3.54) | 75(3.0) |
FXos- 30 14 16 5060 Hz ~ 045{099) ||
- 105 (4.13)
PXes 16| MR uAIILL 6 10 410V AC l
FXos- 24 16 14 0.5(1.1) |
. DC base Appareils de: . . Apparecchi Unidades
Table: 1.2 units base en CC DC- Grundgerite base DC base CC
OUTPUT TYPE INPUTS DC POWER DIMENSIONS WEIGHT
MODEL SUPPLY
RELAY |TRansisToR| ary ary TYPE mym{inch) see Figure 1.1 kg (Ibs)
FXog- 10 6 0.3(0.66)
FXos- 14 MR- DS MT-DSS 8 /sgm(ce 24}’030 e 90(3.5
- SOUR +10%, -54) 47(1.85) | 045 (0.00
FXos- 20 (So0ReR) 12 24vDC "% 75(209) oes
FXos- 30 14 16 i 105 (4.13) 05(1.1)
FXos- 14 MT-D125S 6 8 SINK 12/DC 60 (2.36) 0.45 (0.99)
MR-D12s | V5 GREE /SOURCE ¥ 20%, 90(3.54) 47(1.85)
FXos- 30 14 16 12V DC . 15% 105 (4.13) as(1.1)

. Y1 Y VY - ST ST™T™



Figure: 1.1 ENG w Dimensioned unit

FXos -""MR-ES/UL . .
75 FXog -20M™-" FXos -"*MR-UATMUL 75 , FRE = Dimensions
(2.95) | i (3.0) i GER = Abmessuingen
FXas ~10M*-"* . P RGOS . b i
O |PReAMPT ~ ! FXe-"MT-DSS | 47 | Ii. =D GRS
(2.36) ercs. wRos (185 | | ESP = Dimensionas
‘ S oS- *MT-P125S | [ ' -
S, |
(4. 13) } | \ l [ [
“ i ”I |
{3.5) | |U |
b LA

L FR-

) 105 FXes-doM- ‘
" (4.13)  FXe-"MR-UAIAL

JK IR ——— i 7



1.1
/ — » . . -
\ENG) Model name (fl}E) Désignation des types d’appareils
(GER) Geritetypenhezeichnung QU ) Designazione dei modelli
(ESP) Designacién del tipo de unidad |
!;T T T E) FRE = Désignation des iypes
— | I - GER = Typenbezeichnung
B) _5 ITL = Designazicne dei modelli
C) D) ESP = Designacién del tipo
Weltweita/ Versione Modelo
Table: 1.3 World/Japanese Modéle mondial / . isch internacional /
: Specification japonais japanische internazionale / del i
Ausfiihrung giapponese mo jazép:ra e
VP ;
D G5 @ T
] Uniquement les moddles : Solo apparecchi in versio Son Gnicamente las unidad
| owruompsrec o | (NUSIISISET, | rcwsos v | Sobmpmiievea o ingmen s
glominal | sve SIS comection =Sk | proncnemont (:S/S)Sink | (CSS-Anschiub=Sink | o mosetlt o s bomas:
in/Source | - va SIS connection = SoUrce | granchement (- S/S)=Source |+ SISk Anschiul =Source | ooy’ "SiSys Source | Conexion (- S/5) = Source
ol - Alle japanischeTypen haben ||  Tutti i modelli giapponesi . Todos los modelos
Outputs ALWAYS SINK Worts pec qtﬁ% SINK Sur| " einen SINK-Anschius. | hanno solo un gf"ﬁ'a'“;” B neien S e
Transistor | models depend onthe PLC | les moddles mondiaux,le | o B8 9" “’v;'““"&"‘g‘mw rtemaicNelia versione ejecucion intemadional
selectad. nombre dépends du modéle. :ghéwg smazianale GO dipenda dal | - yepende del modeio ds

.L MITSIIDICLE
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Descrih.

. Model Description . Descrizione
Table: 1.4 table des types Typenbeschraibung del modeili del tipo
TN PNy o) N PP P
REF —ENG) (ERED ~(GER) =Cm (ESP
A) PLC type: FXos Serie API: FXcs SPS- Serie: FXos Saria di PLC: FXos Sarie PLC: FXas
By Total rwmber of IC channets. | Nombra total des canawx /S || Gesamtanzahider E-/A- ||\ mero totale del canali o Nlmero toled do los canslos
C) Unkt type Type d'apparell Geriitetyp Mgdello Tipo de unkdac
M | MPU- ""?‘b';sr’;ms'"g Uit Appareil de base Grundgertit Apparecchio base Unicad bace
S Appareil d'extension alimenté spannungsversorgtes Apparecchio di-anmplian\emo Unidad de ampliacién con
E Powered exiension urit en courant Erweiterungsgert con alimentazions di tensione aimuadinwm%e tensién
EX Extension block, input Mocdiule d'extension, entrée || Erweite modyl, Eingting Modulo:i ampliamentc, Mddulo doam:iadén,
EY Bxtension block, output Module d'extension, sere | Erweiterungsmodul, Ausgénge|| Moduto di ampliamento, uscite || Médulo de ampliacidn, salidas
D) Output type Typa de la sortie Ausgangstyp Tipa di uscita Tipo de salida
R Relay Relais Relais: Relé Relé
T Transigtor Transistor Transistor Transistor Transistor
E) Features Varlations de moddle Modslivarianten | Varlant Variantes do modelos
omit | AC, Japanese specification CA, modéie japorals AC, japanische Ausf. AC, versione giapponese CA, modelo para el Japén
D 24V DC, Japanese spec. CC 24V, modéle japonals DC 24V, japanische Ausf. || 24V DC, versione giapponese (|24V CC, modelo para el Japén
DS, 24V 2V DC, World spec. | CC 24V/12V, modéle mendial | DC 24V/12V, weltweite Ausf. 24V/12v DC, versione 24V/12V CC, modelo
D12s Relay output relais relais internazionale - reld intemacional - Relé
DSS, | 24VM2V DC Wortd Spec. CC24vH2V. Versian | i aqv2v, weitweite Aus. | 2AVIIZY DT versions 24112V CC, Modelo
D12SS DC souroe transisitor CC transistor source BC Source- Transistor DC transistor source CC transistor source
£s World specdification, modale mondial, weltweite Ausf., Versione intemazionale, Madelo intemacional,
sink transistor output sortie transistor: Sink Transistor- Ausgang: Sink uscite a transistor: sink sallda de transistor: Sink
ESS World specification, modale mondial, weltweite Ausf. Versions intemazionale, Madelo intemadional,
source fransistor output. sortie transistor: Source Transistor- Ausgang: Source uscite a transistor: source salida de transistar: Source
F) UL UL registered product Produit enregistré UL UL- registriertes Produkt Prodotto registrato UL Producto registrado segtin UL
K O ———— 4 =



1.2
— =~
(ENG) Serial numbers (FRE) Numéros de série
(GER) Seriennummern (iTL) Numeri di serie
((ESP) Numeros de serie
SERIAL NO..: 2 X 3267 Figure: 1.4 ENG == Serial nuinber
1 T 3) FRE = Numéros do série
1 et GER = Seriennummer
o9 | ITL = Numero di serie
2 = 1992 ) -
2) - ESP = Nidmero de serie
1-9=Jan - Sent
X =0ct
Y =Nav
Z =Dec
Table: 1.5
Notes on serial Numéros Eriduterung der Spiegazione del Aclaracién de los
numbers de série Seriennummem numero di serie numeros de serie
TN SN N . e N\
— (ENG) (FRE > (GER) . ESP
1) Production year Année de fatrication Produktionsjahr Anno di produzione Afio de produccion
2) Production month Mois de fabrication Produktionsmonat Mese di produzione Mes de produceién
3) mmo:“ Numég; b?i:a sggi: dela Seriennunamer der Produktion Numero di sz;'i‘ee della Nﬁma;)ogméti: dela I
_L AR TSI IDICLE o D



1.3  Rules for expansion
( E@) The FXos cannot be expanded.

(GER) Konfigurationsregeln

" Die FXos kann nicht erweitart werden.

(ES®) Reglas de configuracién

La unidad FXos no puede ser ampliada.

@g) Régles de configuration
Le FXos ne peut pas faire I'objet d’extensions.

(I7L Regole di configurazione

L'FXos non puo essere ampliato.

R



1.4

(I::blé) Configuration @> Configuration

(GER) Konfiguration

(1T Configurazione

fgts:%\ Configuracion

Fiaure: 1.5 ENG
FRE
GER
ITL
ESP

s Schematic system

@ Représantaiion schématique de la structure du sysiéme
w5 Schematischer Systemaufbau

w Struttura schematica dei sistema

w Configuracion esquemdtica del sistema

FX-10DU-E FX-40DU-TK-ES
FX-20DU-E FX-50DU-TKS
FX-25DU-E

FX-30DU-E

FX-40DU-ES ﬂ

FX-2PIF

FX-ABGIPP-E-KIT

AGGPRIPHP + FX-232AW/AWC |

FX-10P-E

o | MELSEC
T MEDOC
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rabic. 1.0
Configuration Description de ia Konfigurations- Descrizione della Descripcion de la
notes configuration beschreibung configurazione configuracion
"ENG > (FRE ) —(GER) CITL = (ESP ——o
/ \ J \ Vs 1
-.“_“—/ ‘\.\_\\__-__,/ \.‘_‘___-___/ \\_"_/’ \ bl
MPA - “’;g‘;;’:’gr‘fﬁfs'"g Unit ! Appareils de base Grundgerite Apparecchi base Unidades base
|
Two port interface Adaptateur Muiti- port Muiti- Port- Acapter Adattatore Multiport Adaptader de puerta multiple
MMI Appareils de régiages DU DU- Bediengerate Apparecchi vidao grafici Unidades de mando DU
= _ o : ) . . ' ]
Dedicated programmers Appereils de programmation Programmiergerite Uniia di programmazione Unidades de programacion
Computer software l Logiciel d'ordinateur Computer- Sciiwane Scftware per il computer Software de ordenador
REF Connection to Branchement avec Verbindung mit Allacciamento con Conexién o
. raccord pour appareils de AnschluB} fir collegamento per unita di Conexién de unidades de
G Programming port programimation Programmiergerite programmazione programacion
A4 N
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2.1.1 FXos- #%MR-ES/UL

Figure:2.1  FXuos- 10MR- ES/UL

160-240V AC

FXs-10MR-ES/UL

[OvIYOATYI[Y2]Y3] » ],

24ycovocomicomzcoms] @ | |

Figure:2.3 FXos-20MR- ES/UL

[ = [SISIXA[X3[X5[X7

X1

X13]

LL [ N [X0[X2[X4][XB6]X1

0IX:

100-240V AC

FXs-20MR-ES/UL

OviYO[/1]Y2]Y3[Y4]Y6] @ |

[24VCOMOEOMTICOMZICOMBCOMA]Y 5 Y 7] |

Figure:22 FXos- 14MR- ES/UL

TN XOXZ XA

100-240V AC

FXee-14MR-ES/UL

|24v lzzlolmo CoM1 pbm’i%%%?‘l

Figure: 2.4 FXos- 30MR- ES/UL

[ [ = [S/ISISSIX1[X3[X5]X7

X11

X13[X15[XT17] |

LL [N @ [XO[X2[X4[X6]X

10[X*

2] X14|X16]

100-240V AC

FXs-30MR-ES/UL

I—Z%TI%MIYO O ® |MT2|Y4[ 9 |$6|Y10! ® %12!\5_?@rgl

2 miTsuRicHS
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2.1.2 FXos- %*%MR- DS - [FX0s- txMT- DSS]

Figure:2.5 FXos- 1CMR- DS, [FXos- 10MT- D5S] Figure:2.6 FXos- 14MR- DS, [FXos- 14MT- DSS]

| = [SEX1]X3[X5] @

(¥ 1= lx_o_]xjfriL‘[—'M 0

2VBC ey -10MR-DS '
[FX5-10M1-DSS]

| @ NOIY1]Y2]Y3] @ |
Py pcl)mpompochomq o |

[+v|01 [+V2]

V1] V3]
Figure:2.7 FXos- 20MR- DS, [FXos- 20MT- DSS]

| = ISISIX1[X3[X5[X7[X11]X13]
L+ | = [X0[X2][X4][X6][X10[X12]
24V DC

] = ISAIXAX3[X5IX
& [ = [X0[X2[X4[X38] a

(Do) FXes-14MR-DS

[FX5-14MT-DSS]
| ® '!Y0|Y1|Y2'|T4| )
[ OMICOMIY 3[Y 5 ]
1
| |

[+V0]

[+V2)
[+V1]

Figure: 2.8 FXos- 30MR- DS, [FXos-30MT- DSS]

[SISTSISIX 1 [X3[X5[X 7 [XT1[X13[X15[X17]

| ® I -~
l |+ | = [ @ [XOTX2[X4TX 5 [X10[X12[X14]X16]
2

FX.s-20MR-DS dnbe  FXes-30MR-DS
[FXs-20MT-DSS] [FXes-30MT-DSS]
| @ [YOIYT]Y2]Y3[Y4[Y6] @ | YO Y2[Y4d Y6]Y10 Y12
o [COMGCOMTEONACOMEONY 5 Y 7 o $OWTY T Fn Y 3V 5 oA ATV oh ]
[+V0] +V2] | [+Vv4] [+v’01 l [+\|/21
[+V1] [+V3] [+V1] [+Vv3]

2 miTengicn
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2.1.3 FXos- tr%MR- UA1/UL

Figure:2.9 ~Xos- 16MR- UA1/UL

| = jcom X1 XTXifTe o o
T R s ]

100-24CVv AC 110V AC INPUT

FXs-16MR-UA1/UL

re [YO[ @ [Y2[Y4
P .FIOIMOIY[1.F:O‘I_TYL3TVL5]M1 .‘(L ?

Figure: 2.10 FXos- 24MR- UA1/UL

—

| = |
LINT[ e [XO[XZ[X4[X6[XTOX12[X14] @ ]
00-240V AC 110V AC INPUT

| o
|
1

FXee~24MR-UA1/UL

|® [YO] @ [Y2]Y4] @ [YG[YT0 @

o

| @ comolY 1comlY 3TY 5jcom2[Y 7TY1T]

com [com [ X T[X B[ X STX7TXTIXTI[XT5] @ |
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3.1

{ENG)Product outline (FRE) Description des appareils
(.’@ER) Geratebeschreibung @: > Descrizione degli apparecchi
_ESP) Sondiciones ambientales

Figure: 3.1 ENG = Features of the FXos PCs
FRE w Caractéristiques des appareils FXos- API
.GER = Merkmale der FXos- SP5
ITL w Caraftteristiche dei PC FXgs
ESP o Caracieristicas de la unidad FXos-
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—
Tabla de las

Feature table: Tableau des Tabelle der Tabella delle
1 caractéristiques; Merkmale; caratieristiche; caracteristicas;
N TN (AED ) TN oo\
REF —(ENG) FRE) “GER) N’ ~~ESP ==
() ] Direct mounting holes Tmmpw' Bohriteher fitr Direktmontage | Fori per moniaggin diretta || Taladras para montsje directe
D AC povser terminals Somnes dv tension CA AC- Spannungsklemmen Morsett di tensione AC Bomnas de tensién CA
. Raccord de programmaton Programmierar.schiul mit Callegaimento di Cenexifn de progrémacion
(3] Programming port caver avec cache Abdeckung programniazions con coperchic con cubiertn
0 Status indicatcrs, POWER, indicateurs d'états: POWER, Staiusgnzeigen: POWER, cioni ¢} stato: POWER, |; indicadares do estade
I - RUN,PROG.E,CPUE RUN, PROG.E, CPU.E RUM. PROG.E, CPU.E RUN, PROG.E, CPU.E RUN, PROG.E, CPU.E _
(5 Input tarminals Bomes d'antrées Eingangskl :mmen Morsatti di ingreaso Bomas de entrada
4 VO turmine! covers Cache- bomes E/S E- /A- Kismmenabdeckung Coperchio morsatti /O Cubierta de homas E/S
5 Inputindicators Indicateurs d’entrées Eingarigsanzeigein Segnalazioni degli ingressi Indizadores de entrada
- © Output indicators Indicateurs de sorties Ausgangsanzeigen Segnalaziors delle uscite Indicadorses de salida
—6 Output ten inals Bomes da sorties Ausgangsklemmen Morsetti di uscita Bnmas de salida
@ LN rail clip Fixations pour rails DIN DIN- Schienen- Befestigung Fissaggio barra DIN Fijaci6n de carrilgs DIN
Alimentation . . .

24V DC service supply de tensich 24 V CC Spamutgquusagmg Tensione di aimentazione: Alimentacién de tensién

D | (Fe AMR ESUL o) (uniquement von DC 24 v 24V BC de 24V CC
FXos- kMR- ES/UL) (nur FX(ps- Yr¥*MR- ES/UL) (solo FXos- ¥+ AMR- ES/UL) (sOlo FXps- rtMR- ES/UL)
@ DIN rail 35mm (1.4 inch) to Rail DIN (35 mm) selon DIN- Schigne (35 mm) nach Barra DIN (35 mm) sec. Carril DIN (35 mm) segin
DIN46277 DIN45 277 DIN 45277 DIN 45 277 DIN 45 277
, . . Potentiometro per Potenciémetro para la
" Potentiométre de consigne Potentiometer zur analogen 3 ;

Analog potentiomelsr . Impostazions dei valori predeterminacion analégica del
® % analogique Salwertvorgabe nominali analogici valor nomimuksgl
(14) Programming port Raccord de programmation || Programmiergeréite- Anschiuf® %?;:‘ggg; Conexién de programacion

i ' . . Interruptor de RUN- STOP
® Rurv/Stop switch Interrupteur RUN- STOP RUN- STOP- Schalter Interruttore RUN- STOP (funcionamiento- perada)
2 miTsuRicHs P



3.2

<\E/_@ Environmerntal specifications
( @ Umgebunigsbedingungen
(ESP) Descripeién de la unidad

@E) Conditions d’environnement
(ITL) Condizioni ambientali

Table: 3.2 Environmental Conditions Umgebungs- Condizioni Descripcion de
' specifications d’environnement bedinguagen ambientali ia unidad
NS o) (o) - N Y
SPEC, LENG) (FRE) —GER/ < JTL (ESP »
3‘;'_%1% Opersting temperature gmmd,: Betrisbstsmperatur Temperatura di esercizio Temperatura de servicio
35. 85% R.H. Humidity Humidité de I'air Lufifeuchtigkeit Umidiia dell'aria Humedad del aire
No condensation Sans condensation Ohne Kondansation Senza condensa &in condensacién
JIS0911:10- 55 Vibration resistance Résistance aux vibrations Vibrationsfestigkeit Resistenza vibrazioni Resistencia a las vibraciones
Hz, 0.5nm (0.02 | direct mounting, 2hrs In each monhg:glum 2 heurss direlte Montage ,2 Std. in diretto, 2ore in | montafe directo, 2 horas en
inch) Max 2G of 3 axis pour n des 3 gxes jede der 3 Achsen ognuno del 3 assl cada uno de los 3 gjes
. . Résistance aux vibrations . . . . Resistencia a las vibraciones
JIS0911:10 - 55 Vibration resistance Vibrationsf: eit Resistenza vibrazioni
" rontage sur rails DIN 2 montaje sobre carmftes DIN, 2
Kz, 0.5mm (0.02 DIN raii mounting, mon; DIN- Schienen- Montage 2 | mont. su barra DIN ,2 ore in
Inch) Max 0.5G |  2hrsineachof 3axis | eurss pourchacundes3 | gy jn ede dor 3 Achsen ognuno dei 3 assi horas en ""g’as“""d’ bos 3
JIS0912: 106 Shock resistance Résistance aux chocs StoRfestigkeit Resistenza agli urti Reaistencia al choque
* 3 times in 3 directions 3 fois dans 3 directions 3 mal in 3 Richtungen 3 volte in 3 dirediont 3 vaces en 3 direcciones
.. . o Rausch- Unempiindlichkeit: Insensibilita ai disturhi insensibilidad al ryldo
1000 Vpp, 1ms @ Noise irnmunity Insensibilité aux bruits
30- 100Kz | tested by noise simulator | Test par simulateur do bruts || Profungdurch | o o, 1 | et e ™2
‘5‘{2‘(':;‘;;;:)','““ Dielectric withstand voitage Rigidité diélectrique Spannungsfestigkeit: Rigidita dielettrica Resistaneia a tensiones
500V AC. 1min | feSted between ail terminels | Test entng chaque borne et la Pnifung zwischen allen controflo fra tutti i morsedti e Prueba de verificacion entre
(DC FXos) and ground terre Klemmen und Erde fa terra todss las bomas y fiera
5Mohms. @ 500V Insulation resistance Résistance diélectrique Isolationswiderstand Resistenza di isolamento Resigtencia de aislamiento
ch tested between all points, || Test entre tous les points, les Prifung 2wischen allen controllo fia tutti i punti, i Com entre todos
terminals and ground bornes et la tems Punkten, Klemmen und Erde morseltl e la terra los puntos, bormnas y tierra
L miTsusisie 3-4




Environmental Conditions Umgebungs- Condizioni Descripcién de
specifications d’environnement bedingungen ambientali la unidad
N~ A o T > Py
SPEC. @ @/ —(GER) - ~ESP ——q
<2000m For use up to an Utilisable jusqu'a une Einsatzbereich bis zu einer Utilizzabile fino a Para un uso hasta una
' altitude of... allitude de... Héhe von maximal.., un‘altitudine di... altura de...
11 Installation category... Catégorie d'installation... Einsatzklasse... Categoria dinstallazione... Categoria dg instalacion...
2 Pollution degree.. Degré de poliution... Verschrutzungsrad... Grado di inquinamento.., Grado de polucion...
Ground Prise de terra Erdur!g Messa a terma Puos!a_a trma
Class 3 required where possible | pas nécessaire s impossibie i %’gﬁ wen necessaria solo sa possibile | $90 “%‘;ua"do Sen
. Environnement de service . Ambients di lavoro Ambiente en el lugar de
Operating ambience Betriebsumgebu :
No corrosive gases, minimal &""”?""’ﬁgz gaz corrosii f:& frei von kmogEen Gngsan, qumaages op era?vgg em";o gg,m
dust sollicita e minimale Staubbelastung | 299ressivi e, | eaos s

.L MITS) IDREL




Donnéss technigues Datitecnicideila  Datos técnicos de la
Table:41 :;:‘e”;;ms de Palimentation en g::::"‘f‘c';%gﬁ:' g:' tonsionedi  unidad de alimentacién
9 courant 9 gung alimentazione de tensidn
| FXos ]
ENG Power supp'y
/E) N 100- 240V AC +10% - 15%, 50/60Hz.
FRE) |Alimentation en courart, tout types d’appareils
GER)) Spannungsversorgung, alle
— L TaMR-DS 24V DC +10% - 15%
() [Alimentaxione della tensione, a tuit gli apparecchl wAMT-
@ Alimentzcién de tensién, todes los Y4pos de unidad :grwﬁo%%sé 12V DC +20% - 15% H
”-==F==" o i
(&NG) [Max. allowable momentary power fullure period A4MR- ES/UL o
msec
FRE) |Temps maximal d’abssnce de courant autorisd, tout types d’apparells 2avVR- UATUL
GER) |max. zufissige Spmmngsausfallzelt. alle MR- DS
(L) |Tempo max. cons. di caduta tensione, tutt | tipl di apparecchi gg& gusss Smsec
(ESP) |Tiempo méximo admisible de fallo de tensidn, todos los tipos de unidad W MT- D12SS
(&ENG) |Fuse Fi (rating)
(ERE) [Fusible F1 (intensits) :g,‘:‘,;‘:uiﬁ’,t’,t
GER) (Sicherung F1 (Stromwer) ffmﬁ'oos% (50&3%%2“)
(T [Fusiblle F1 (corents) AARDizs
(esP) [Fusible F1 (coeficients do corriente)

JK v



FXos |
(EnG | in-rush current .
RAMR-ESLL | oo 184 2msi100V AC 25A 2msi200V AC
(FRE) | Valeurs de pointe de I'hitensité AAMR-UAIUL )
@ il ARMR- DS Max 60A 1.5ms 24V DG
() | Velori di picco della corrento AAMT-DSS ¥
(esp> |Valores punta de corriente Sam D12 Max 40A 1.5ms 12V DG
(&Eng> | Power consumption FXos- 10MR 30VA
| S
Puissance absorbée FXos- 30MR 35VA
Leistungsaufnahme B FXos- 16MR 23VA
~UAIUL  1ewi  24MR 25VA
@ Potenza assorbita FXos- 1OMR 4W
-DS(S) Fﬁg ;gm gw FXos- 14MT 5W
-D125(S -
(esp) |Potenciaabsorbida DIZ5S) X 30MR 8 W FXos- 30MT 8 W
CEnG) |24V DC Sexvice supply (FXeo- 2 MR- ESIUL only)
24V CC tenslon de service (uniquement FXos- e MR- ES/UL)
DC 24V Sevvicespannung (nur FXos- e eMR- ES/UL) WAMR- ESUL 200mA
(M) |[DC 24V Tensione di servizlo (solo FXos- fxXxMR- ES/UL)
Tensién de serviclo de 24V CC (sdo FXos- %2 MR- ESAUL)
AMITSUBISLI A O



Figure: 4.1 ENG
FRE
GER
Im
ESP

= Power connection diagram.

= Plan des bornes pour tension.

w AnschiuBBplan fir Spannung.

w Esquema de conexiones para ension.
w Schema di catlaggio per la tensione.

= Ea a=m .o

DC (CC)

A mercuRISHI



Table: 4.2
Wirin Positions de Verdrahtungs Posizioni di Posiciones de
ng antung A
points cablage - positionen cablaggio cableado
(e, D e\ 1T )
REF. \\E_h.'_‘-’/ \tE.E// \EE_R/ \rl_-!:/ ESP
(1) Class 3 ground Catdgorie de prise de terme 3 Erd'mngsklasse 3 Classe di messa a tera 3 Clase de puesta a tierra 3
Power supplv: A Alimertation: Spannungsversorgung: Tensione di alimentazione: Alimantacion de tension:
@ AC:100- 240V, CO/60HzZ CA100- 240V, 50 - 60 He AC 100 -240 V, 50/60 Hz AC100- 240V, 50/60 Hz 100 - 240 V CA, S\VED Hz,
DC: 12V, 24V DC - CC 12v, 24v DC 12V, 24v DC 12V, 24V 12,24V CC
a1t iendati . Dispositif disolement . . Dispositivo di isolamentn Dispossvo de aislamiento do
(3) Circuit isolation device o8 Groaits Schaltkreis- Schutzgertit rcuie Srouito
(") Emergency siop Intsrrupteur d'amméi d'urgonco NOT-AL'S- Schalter Puisante di emergenza hterruma de
© | PowerONpiotindicator | Indicateur de tension MARCHE |  Anzeige fir Spannung EIN || Indicazione di tensione inserita || Inicador para CON "XION de
o Circuit protection device- Dispositif de protection Uberlastschutz- Dispostivo di protezione Dispostivo de proteccién-
fimit to 3A des circuits- limite jusqua 3A max. Strom: 3A circuito- limitare a 3A con limite de 3A
Alimentativn an courant pour Spannungeversorgung filr Tensione di alimentazione par || Alimentacién de tensidn para
@ | FPowersupply for AC loads résistance chmigue de CA %- Last carico AC carga CA
@ | FXes Mt',’;.’“(ﬁ';'; ':ﬁg““‘g Apparsils de base (MPU) FXos |  FXos- Grundgerét (MPU) || Apparecchio base FXos (MPU) | Unidad base FXos- (MPU)

2 aiTcumicrn



('E@ DT input specifications

(GER) Technische Daten der DC- Eingsinge

@_@Données techniques des entrées CC

(ESP) Datos técnicos de las entradas para CC

(ITL DDt tecnici degli ingressi DG

Table: 5.1 FXcg- 2r*MR- ES/UL, FXo3- *7*MR- DS, FXos- {r«MT- DS, FX0s- vr%MR- D1 28, FXcs- X%xMT- D12SS
X0 X3 X4 S 0o 1
(ENG) | Input curent Circuit isolation by photocaupler
CFRE) a;ﬁ d'enlyée 24VDC,85mA| 24v DS, TmA Isolermient du circuit Par optocoupleur
(GER) | Eingangsstrom -D125(S) -D125(S) Schattkreis. :clation Uber Optokoppler
(L) | Comente diingresso 12VDC, 10mA | 12V DC, HmA Isolamento dei drcyiti tramite optoaccoppiatori
) |Corriente de entrada Aislamiento de circuito de conmutacién a través dg optoacopiador
(ENG S OFF © ON/ ON = OFF input switching current Operation indication LED is it
@ ARRET =2 MARCHE / MARCHE & ARRET; Affichage de service La LED s'allume
courant de fermeture ou d'ouverture
@eR> [AUS = EIN/EIN = AUS; Einschaltschalistom | 24 5mA i amn  [Betiebsanzeige Die LED leuchet
(1) | OFF © ON/ON = OFF; corrents di accensions tndicazione di funzionamento Il LED si accende
@ DESCONEXION => CONEXION/ CONEXION © Indicador de funzionamiento E! LED se enciendido
DESCONEXION; conrients de conexién
? ENG ; Variable response time: (default 10ms ) 0- 15msec
Temps de réaction variable: (valeur standard: 10 ms) X0 > X7 set by 8020
X103 X17 set by D8021
variable Ansprechzsit: (Standardwest: 10 ms)
- Omgec=  FXss X0 <> X3: 100 usec
M) | Tempo di risposta variab.: (valore standard: 10ms) X4 = oo : 200 usec

Tiempo de reaccion variable: (valor standard: 10 ms)

-D12S(S): XQ=>oo: 100 usec

A MITRIIDICLE



5.1 Typical wiring (FRE) Exemples de cabiage
. - , o Figure 5.1 Entrée Saurce (- ve S/S) paur FXos
,—— Figura5.1 Source inputs (- ve S5/S) for FXes Figure 5.2 Entrée Sink (+ve S/S) pour EXos
'\Eﬂ,@ Figure 5.2 Sink inputs (+ve S/S) for FXos Figure 5.3 Montre la mise en oeuvre d'une
Figure 5.2 Shows how ta use an external 24V DC supply. alimentation externe de 24 V CC.
P PO
(GER) Verdrahtungsbeispiele (_® Esempi di cablaggio

~ Abbildung 5.7 Source- Eingdnge (- ve S/S) fir FXos
Abkildung 5.2 Sink- Eingange (+ve S/S) flir FXos
Abbildung 5.3 Zeigt den Einsatz einer extemen
Spannungsversorgung mit DC 24 V.

Figura 5.1 Ingressi source (- ve S/S) per FXos

Fiqura 5.2 Ingressi sink (+ve S/S) per FXos

Figura 5.3 indica limpiego della tensione di
alimentazione estema 24 V DC.

@ Ejemplos de cableado
Figura 5.1 Entradas Source (- ve S/S) para FXos
Figura 5.2 Entradas Sink (+va S/S) para FXos
Figura 5.3 Muestra el empleo de una unidad de
alimentacion de tension extema con 24V CC.

Figure: 5.1 FXcs - Source Figure: 5.2 FXos - Sink

T » Ill

e | e

l

|
L
N

FXos-*"MR-ES/UL
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FRE

GER

ITL

ESP

ltem check Description de Positions- Descrizione delle Descripcion de
positions beschreibung posizioni posicion
[ REF @ @@ CGER} s NN C":;SBE"“‘
) 1 . : _'- . . . T .ﬁ \ L) I
o 24V DC service supply 'I'a*suonéi: \s:_aéwcca qoe Servicespannung mit DC 24 V TS‘)SIOT!;ACJIVSBIEIZJO on SO éj“e"?ecfxao oo
& PNP serisor Capteur PNP Sensor PNP Sensore PNP Sensor F P
& INPN sensor Capteiir NFiN Senscr NPN Senscre NPN Sensor NPN J
; ; i tex i e . i i idades
a input device contact Intmuptz;pourappare.s Schaiter fiir Eingangsgarite nterruu(;;;gre;si%paremhl Intaﬂuptora;;ara unidades de
(5] P> MPU (base unit) Apparsil de bass AP SPS- Grundgerat | Apparecchio base PG Unidad hase PC
Source (- ve S/S) Sink (+ve S/S) Figure: 5,3 ENG = Using an external supply with input devices

= Mise en oelvre d'une tension exterme
avec appareils d'entrdes

W E£insatz einer externen Spannung mit
Eingangsgeréten

v |mpiego delfa tensione esterna con
apparecchi d’ingresso

& Empleo de una tensién externa con
unidades de entrada.

K T T a——



5.2  Dicdes and inputs connected
in series

@é) Voltage drop accross the dicde < 4V (- D12SS: < 3V).
golhd No more than 2 LEDs should be connected in series.

— = Dioden und Eingdnge in Reihe

.GER) geschaltei
Verlustsparinung an der Diode < 4 V (- D12SS: < 3V).
Es sollten nicht mehr als 2 Dioden in Reihe geschaltet

p) Diodos v entradas cocnectados
@@ en serie

Tension de pérdida en el diodo < 4V (-D12SS: < 3V).
No deberan conectarse en serie mas de 2 diodos.

Figure: 5.4 ENG = Series LED (source input)
FRE = DEL en sénie (Entrée Source)
GER = LED in Reihe (Saurce- Eingang)
ITL w LED in serie (ingresso source)
ESP = Diodo LED en serie (entrada Source)

(FRE) Diodes et entrées branchées
. en série

Perte de terision au niveau de la diode < 4V (- D12SS: < 3V).
Ne pas brancher plus de 2 diodes en série.

(@ Diodi e ingressi in serie
b Tensione dissipata sul diodo < 4V (- D12SS: < 3V).
Nan si dovrebbero coliegare in serie pit di 2 diodi.

Figure: 5.5 ENG w Paraliel LED (source input)
FRE = DEL en paralléle (Entrée Sou.ce)
GER = LED parallel (Source - Eingang)
ITL = LED in parallela (ingresso source)
ESP = LED en paralelo (entrada Scurce)

2 MTsuRisHI



5.3
G

Resistors and inputs connected in
paiailel

Parallel resistance:- X0- 3: > 18kQ, X4 onwards: 215k<2.
If Rp is less than stated value then add Rb.

See Eqgn 1 for Rb.

Altematively, Current leakage:- X0-3: > 1.5mA, X4
onwards: > 1.5mA. lf current leakage is greater than
stated then acd Rb. See Eqn 2 ior Rb.

- werden.

G

Widerstinde und Eingéange parallel
geschaltet

Parallelwiderstand:- X0 - X3: > 18 kQ, X4 2ufwérts: >
15 k. Wenn Rb kleiner als diese Werte ist, muR ein
zusatzlicher Widerstand Rb eingesetzt werdan
(Berechnung siehe Gleichung 1). Altemativ: zuliéssiger
Lecksfrom FXos X0~ X3: > 1,5mA, X4 aufwarts: > 1,5mA.
Wenn diese Werte Uberschrittan werden, muR} ein
Ableitwiderstand Rb eingesetzt werden (Berechnung

Resistencia y entradas conectadas en
paralelo

ERE>

)

]
Résistances et entrées branchées en
paraligle
Résistance paralléle:- X0- X3: > 18 kQ, X4 et plus: > 15
kQ. Une résistance Rb complémentaire doit &tre mise en
vlace lorsque Rp est inférieur & ces valeur (voir équation
1 pour les calcuis). Autre possibilité, Courant de fuite
autorise- X0- X3: 2 1,5 mA, X4 et plus: > 1,5 mA. Une
résistance Rb complémentaire doit &tre mise en place
iorsque le courant est supérieur & ces valeur (voir
éguation 2 pour les calculs).

Resistenze e ingressi in parailele
Resistenza in paralielo:- X0 - X3: 2 18 kQ, X4 2 patire
da: 2 15 kQ. Se Rp & minore ddi questi valori, si deve
aggiungere una resistenza addizionale in parallelo Rb
(per il caicolo v.formula 1). In altemativa, comente di
dispersione consentita:- X0- X3: > 1,5 mA, X4 a patire
da: 2 1,5 mA. Se si superanc questi valori, si deve
inserire una resistanza di | fuga Rb (per il calcolo v.for-
mula 2).

FXos Rp Eqn 1 Eqn 2
Resistencia en paralelo:- X0-X3: > 18 kQ, X4 y ascen- Rp <18kQ 4Rp 4
dentes: 2 15 kQ. Cuando la resistencia Rb es menor que XDX3 | [ <1.5mA Ros B-Rp RbS 175 k4
estos valores, se tiene que incorporar una resistencia Rp < 15kQ 6Rp 6
Rb adicional (ver la ecuacién 1 para &l ciculo). Altema- X420 | c15ma | ROS 5T R KO Rbs 735 k@
tiva: Corriente de fuga admisible:- X0 - X3: 2 1,5 mA, <oRQ Ro 2
X4 y ascendentes: 2 1,5 mA. Cuando se excedan estos -p1zss | RRIIKE | Ros 10-Rp K Rbs 177375 k@
valores tiene que conectarse una resistencia de escape
Rb (ver la ecuacion 2 para el clculo).
& anTelRICHS s &




5.4

(ENG) 110V AC input specification

{GeER) Technische Daten der Eingdnge

fiir AC 10V

(FRE) Caractéristiques des entrées pour 110V CA
(ITL) Dati tecnici degli ingressi per 110V AC

(@ LDatos técnicos de las entradas para 110V CA

Table: 5.6 (a) (FXos- %:7xMR- UA1/UL ONLY)
= REF REF
(&nc) [input voltage | (ENG) |tnput currerit
FRE) |Tension d'entrée | Courant d'entrée
GER> |Eingangsspannung 85- 132V AC 50/60Hz Eingangsstrom 4'6 gmr A }238 :g ; ssoml-lzu
Q1> [Tensione di ingresso (M) [Corrente dingresso
EsP |Tensién de entrada (Esp) |Caorriente de entrada
ENG) |Inputimpedence (ENG) |OFF = ON/ON = OFF input switching cument
impédance d'entrée ARRET <> MARCHE / MARCHE => ARRET; courant do
FRE (@ fermetur. ou douverture
(GeR> |Eingangsimpedanz %;".3; ?.?,ﬁ (GER) |AUS = EIN/EIN = AUS; Einschaltschaitstrom 80V 3.8mA/ 30V 1.7mA
ITL 3 |Impedenza dingresso C1mL ) |OFF > ON/ ON > OFF; corrente di accensione
> |Impedancia de entrada DESCONEXION => CONEXION/ CONEXION =
ESP (&P | DESCONEXION; conients do ponesiin
& MITSUBISHS 5-6




Table: 5.5 (b) {FXos- x7*MR- UAT/UL ONLY)
B REF REF
ENG) |Response time (ENG) |Cwuuit isolation by phistocoupler
(FRE) Temps de réponse (FRE> ['solement du ciruuit Par optocoupleur
(GER) |Ansprechzeit 25 mseg (GrR) |Schaltkreisisolation {iber Gptokopoler
(> [Tempo di reazione (> [solamento dei circuit tramite optoaccopplatorl
(esP> |Tiempo de reaccion Alstamiento de circuito de conmutacién a través de optoacoplador
(ENG) [Operation indication LED is lit
(FRE) |Adfichage de sevice La LED s'allume
Betrietsanzeige Die LED leuchet
(D |Indicazione di funzionamento I LED sl accende
(EsP) |Indicador de funcionamienta El LED se enclendido
2 MiTSuURIGIE 5.7




5.5

@ Typical wiring

(GER) Verdrahtungsbeispiele
(ESP) Ejemplos de cableado

(FRE) Exemples de cablage
(ITL ) Esempi di cablaggio

Table: ltem check Description de Positions- Descrizione delle Descripcion de
5.7 positions beschreibung posizicni posicién
REF. (ENG = G (Ger>- (L EsP——
@ AC service supply Tension de sarvice CA AC Servicespannung Teasione di servizio AC Tension de servicio CA
® Switch interrupteur Schalter InterTuttore Interruptor
(3] Push button Bouten- poussolr Druckiaster Pulsante Puisador
(1) Contact Contact Kontakt Contatto Cantaclo
(5 ) PZ MPU (base unit) Apparei de base API SPS- Grendgeriit Apnarecchio base PC Unidad base PC

Figure: 5.6 FXos-Yr2eMR- UAT/UL
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5.6 Programming Caution

@) When using 110V AC units, high speed counter and interrupt routines are not suitable for use due to the long 'ON/OFF' times.

(FRE) Instructions ralatives a la programmation

\  Lorsquevous utifisez un appareil pour 110 V CA, n'utitisez ni le High- Spead- Counter (compteur grande vitesse) ni les routines
/-/-!5\\ d'interrupiion pendant les périodes de MARCHE- ARRET prolongdes penaant ie service.
)

~, Siehe Gleichung 2).

Programmierhinweise

Beachten Sie beim Einsatz eines Gerates fir AC 110 V, daR bei léngeren EIN- AUS- Zeiten wihrend des Bemebs die
Verwendung der High- Speed- Counter und Interrupt- Routinen nicht erfolgen solite.

(ITL) Avvertenze per la programmazicne

Si osservi quando si usa un apparecchio da 110 V AC che, in caso di tempi ON- OFF piuttosto lunghi, durante il funzionamento
non si dovrebbe usare Ihigh speed counter né le routine di interrupt.

(ESP) Instrucciones de pragramacion

Al e'mplear una unidad para corriente de 110 V CA, se tiene que observar que en el caso de tiempos de CONEXION-
DESCONEXION largos durante el funcionamiento no se debera emplear el contador de High- Speed (alta velocidad) y de
rutinas de interrupcion.

2 miTeuRIcH ‘ £ a
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(@) G) Relay output specification

(ESP) Datos técnicos de las salidas de relé

Données

_

(FR >Données techniques des sorties- reiais
‘@Techmsche Daten der Relais- Ausgiinge (ITL. Dati tecnici delle uscite a reld

. Relay Relais- Parametri Caracteristicas de
Tabla: 6.1 specification ~ Caractéristiquesdes o rycten el relé {08 relés
REF_
(ENG) |Switched veitages (enc) |Rated current/ N points
(Fre> [Tensions de mise en marche (FRE) (Intensité nomindle / N bomes
(GER) Einschaltspanningen S240V AC, 30V DC (G‘ED Nennstrom / N Klemmen 2.5A/ 1point, BA common
(> [Tensioni di accensione ‘ (1) |Corrente nominale / N moresett
Tensiones ¢ conexion @ Cofriente nominal / N bomas
CencS |Max. inducive load see 6.3 and NG) | Max. lamp load (fungsten fcad)
D) e @SS Vi Tap o e
Charge inductive max. voir 8.3 et Charge d'allurage max.
@ e D> [T e -
max. induktive Last siehe 6.3 und (B0 VA, (GER) |max. max, Lam
@ Tabello 6.2 120/240 Vac) - (wolfram) (8. 1 TI’ 2%3!{’ \alg;:
G |Garico max. induttivo v. 6.3 @ Tabella Q> Carico max. lampade )
6.2 (volframio)
Carga inductiva max. ver6.3y ¢ Carga de ldmpara méx.
Ese _ Tabela 6.2 @ fungsteno
@ Approximate response titne @ it isolation by relay
/ Operation indication / LED is lit when coll is energized
Temps de néaction (env.) Isolement du dircuit de par relais
@ commutation/ indicateur de /La DEL s'alume lorsque la bobine est excitée.
marche
Ansprechzeit (ca.) . Schaltkreisisolation Uber Relais
{ 10msec / Betriebsanzeige / Dia LED leuchtet, wenn die Spule erregt ist.
@ Tempo di reazione (circa) @ Isolamento circuiti tramite reté
/ Indicazione di funzionamento /Il LED si accende quando la bobina & eccitata.
Tiempo de reaccién (aprox, Ajslamiento de clrcuito a través de reld
ESP ) deconmutacide indicador do / EILED se enciende cuando est4 excitada la bobina.
incionamiento

J R —
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6.1
@ )Relay output example @ Example d’'un branchement de
soities de relais
(GER)Beispiel einer Relais- (ITL Esempio di un cabiaggio di uscita a relé
Ausgangsbeschaltung

@) Ejempio de una conexion de salida de reié

rigure 6.1 ENG = FXos- 14NR- ES/UL exampie output wiring
FRE w Exempla d'un cireuit da scrtie pour FXos- 14MR- ES/UL
GER = Beispiel einer Ausgangsbeschaliung fiir FXes- 14MR- ES/UL
ITL = Esempio del cablaggio di uscita per FXos- 14MR- ES/UL
ESP = Ejemplo de tina conexidn de salida para FXos- 14MR- ES/UL.
ey Eerd g o

I e "s_u,«'-f' ey i s

o [ |
o | MC2 Enm‘l
T y
@ @ é, @] -
~+_ @ Jo | Lm1_@c}_r_| | ej
o T
® S (5 )
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Itenn check Description de Beschreibung der Descrizione del Descripcion de la
foccupation Belegung cablaggio ocupacion
— (ENG>- CFRE— (GER- Cmo (ESP———
o Unused terminal: Bomes inoccupées: unbenutzte Klemmen: nicht Morsetti non usati: non Bomes no usadas: no
do not connect. ne pas brancher anschlieSen collegare. conectarics
P ; . thire. ; Fusible: 5- 10A para
. Fusible: 5- 10Apour4 bomes  Sicherung: § - 10A filr jewsils Fusibi'e: 5- 10A risp. per 4 .
e m ;J&Aﬁ;orﬁ;‘w:ray :\e de scniedoomme prggctk:’n d¢ 4 Asgen'gzsglenggesn zum mmsettil 'dé rt:c'ﬁita gersw mm&
. : circuit de comirwtation de Schutz des . proteagere to di uscita - e
PC’s output arcuits. sortie AP Ausgangschaltkrsiges. del PC clrouito gw ae
Surge absorbing dicde: Diode de rous libre: au ; . erhi . , Diodio de absorcidn de .
: » i : augmente Freilauidioda: eshtin dle Diodo autooscillante: aumenta Py
© | "TImeRRy SteNe  iacuréedsviedesconiactsde  Lenensdauer der Ia duralta del cortatti del rele i, SOUTSIansion: aumenta l2 dda
electromagnetic clutch). rolais en charge CC Refaiskontakte bei DC- Lastan caso di carichi DC. caigas de CC.
. Verrouillage mutual: par Gegensaitige Veniegelung: interbloccaggio: ad es. Bloqueo mutuo: p.ej. giro hacia
m m::m&?’ exemple rotation n avanteten  z.B.Drehungvorwdntsund rotazic 10 avanti e indistro. delante y hacia afras.
Use external hardware amrigre. Pourune plus grande rilckwérts. Zusétzlich neben Oitre alinterblioccaggio nel Adicionalmente junto al
(4] interfocks, a8 well as those in sécuritd, prévoir un verrouillage  der Vemiegelung im SPS- programma del PC &l deve blogqueo en el programa PC se
the PC for maxsmum mécanique paraiidlement au Programm eine mechanische  prevedere un interbloccaggio tiene que prever un bloqueo
m:fg'ty verroulllage dans le Verriegelung vorsehen, zur neeccanico per miglioram la , para optimizar la
: programme API, Verbesserung der Sicherheit. sicurezza. seguridad.
o Emplear un interruptor extermno
Meitre en piace un interruptsur  Fir Not- Aus- Schaltung éinen  Prevedere un pulsante estemo
6 mmm&fgnﬁe& on axteme pour les améts externen Schalter einselzen.  per il circuito di emergenza., %’m& gap'g;‘d:
software alone d'urgence. Ne pes passer Nicht iiber die Software alleine  Non realizzarla soltanto tramite ™ oo es "o vas del
. uniquement par le logiciel. realisieren. software. Software.
. y . . . Diodo de absorcidnde
" Diode de roue libre: réduit les Freilaufdiode: reduziert das Diodo autooscillante: riduce il
Surge absorber: reduces noise T : . sobretensién: reduce el ruido
(6] T AC inductive loads. bruils dans Iegxes decharge  Rauschen b&::;!:ktwen AC-  disturbo lnim gcaridl AC o'l casode ?A,gas Inductivas
[ 7) Incandescent lamp Lampe & incandescence Gltihlampe Lampada a incandescenza Bombilla
@ Neon lamp Lampe fiuorescent Leychstofflampe Lampada fluorescente Lémpara fluorescente
(G ] DE supply Tension CC D(C- Spannung Tensione DC Tensién CC.
(10} AC supply Tension CA AC- Spannung Tensione AC Tensién CA,
2 miTauRIGHE :, 6-3




Table: 6.3 ENG wr [FXos relay life
FRE w Durée de vie des refais pour le FXos
GER w Relais- Lebensdausr bei der FXos
ITL w Purata def relé in FXos
ESP s Vida util de reié en la FXos

(ENG) |Load capacity
(FRE) [Capacié de charge

- S

0.2A/100V AC P C i 0.8A/100V AC

20VA 35VAL V. 80VA |

(cer) |Belastung ' Tl
| > [Carico 0.08A/240V AC 9 oxazaovac
(es®) |Capacided de carga L
(Eng) |Life of contact (cycles) w
(FRE) |Durés de vie des contacts (cycles de commuta..on)
(GER) |Lebensdauer der Kontakte (Schaltzyklen) 3,000,000 ' | 200,000
(L) [Durata dei contatti (cich di commulazione) ’ ’
(Es”) |Vida util de los contactos (cicios de conmutacidn) : o
(&NG)> |Example load (Mitsubishi contactor) | j
(FRE) |Exemple de charge (contacteur Mitsubishi) : |
(GER) |Beispieliast (MITSUBISHI- Schitze) $-K10- S K95 0058 K150 ||  S-K180-S-K400
(L) |Esempio di carico (coni.ori MITSUBISHI) | | i
s8> [Ejemplo de carga (contacior MITSUBISH) % ol e gzt

& 6- 4



6.2 Reliability tests

The previous test results used a 1 sec ON/OFF cycle.

@) Note: In-rush cumrents greatly reduce relay contacts’

service life. Rated life for inductive AC loads (eg. con-
tactor or solenoid valve) is 500,000 operations at 20VA.

GER) Zuverlissigkeitspriifungen

Die Prifergebnisse bezichen sich auf einen EIN- AUS-
Zyklus von 1 <. Hinweis: Die Lebensdauer der
Relaiskontakte wird durch Uberstrdmg erheblich reduz-
iert. Die Lebensdauer beim Einsatz einer induktiven
AC- Last (z. B. Schitz oder Magnetspule) betragt

500 000 Schaltvorgange bei 20 VA.

(EsP) Pruebas de fiabilidad

Los resultados de las pruebas se refieren a un ciclo de
CONEXION - DESCONEXION de 1 segundo. Nota: La
vida Util de los cantactos de relé se reduce cansider-
ablemente a causa de sobrecorrientes. La vida util
empleando una carga CA inductiva (p.ej. contactor o
bobina de dispara) se eleva a 500 000 operaciones de
conmutacion con 20 VA.

(FRE) Contrbles de fiabilité

Les résultats des contrles se rapportent & un cycle
Marche- Arrét de 1 s. Remarque: Les courants de sur-
charge réduisent fortement la durée de vie des contacts
de relais, Avec une charge inductive CA (par exemple
bobine de protection ou bobine magnétique), la durée do
vie comporte 500 0CC opérations de couplage 4 20 VA.

(ITL) Controlli di affidabilita

| risultati dei controlii si riferiscono a un ciclo di test di 1
seccndo (ON/OFF). Si osservi che la durata dei contatti
dei reld viene sensibilmente ridotta da correnti ecces-
sive. La durata in caso di carico AC induttivo, ad es. rele
di potenza o bobina magnetica, & di 500 000 operazioni
di commutazione a 20 VA.

2 miTsuRics



6.3

@) Transistor output specification

<E§E>Données techniques des sorties de transistor
(GER) Technische Daten der Transistor- Ausénge (J’[DDati tecnici delle uscite a transistor

CE éE;Ta) Datos técnicos de las salidas transistorizadas
- Transistor Données Transistor- Parametri Caractericticas de
Tabie: 6.4 specification ~ caractéristiques des Kenndaten del transistor los transistor
Transistor
» REF o REF
,{NBD (s»mched ﬁ&)ﬂges |R"atwed q;n::; { N points
Tensions dn mise en marche (FrRE) [lntensitd nominale /i Nboines |
Einschallspany: ingen 5. 30vDC (GeR) [Nennstrom/ N Kemmen 0.5A/ 1point, 0.8A/ common
(> |Tensioni di accensione (L) [Corrente nomingls / N moresett
| Tensiones de conexién (&sP) |Caniente nominal / N bomas
GEng) |Max. inductive load (ENG) :&ax '?en:)pload)
(re) |Charge inductive max. 0.5 AJ 24V DC ?Eh“ﬂgﬁ,‘,::)“""‘a”m 0.0625A 1 24V DC
max. indukive Last (12w) max. Lamperios (1:5W)
(> [Carico max. indutivo °'5A('63\2,)v oc D ?aﬁlgg mia:)(. lampade 0'0“(%%" oc
wolframio
Carga inducliva max. de max.
= Corge do ks
ENG) |Approximate response time ircuit isolation tocoupler
1 Qperation indication l;ngl‘)o is it vglen coil is energized
(FRE) |[Temps de réaction (env.} Isolement du circuit de commutation r optocoupler
- 1 indicateur de marche ;”i.a DEL s’ aﬁ!wm lorsque la bobine est excitée.
.@ Ansprechzeit (ca.) Schaltkreisisolation Gber Optpkoppler
(> 0.2) 0.2msec | Befriebsanzeige | Die EEPD leuchtet, wenn die Spule emegt ist
()  [Tempo di reazione (circa) () [lsotamento circuiti tramite optoacoppiatori
1 Indicazione di funzionamento /1l LED si aceende quando la bobina & eccitata.
Tiempo de reaccion (aprox. ) Alstamiento de circuito deconmutacion |a través de aptoacoplador
1 i — |/ l&ldicadordemnaonsmmto IElLEDseesﬁemtada!abobma.
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6.4
(ENG) Transistor output example (FRE) Exemple d’un branchement de sorties
de transistors
T N , - FT i el o di i
(GER> Beispiel einer Transistor- (_ITL ) Esempio di un cablaggio di uscita
Ausgangsbeschaltung a transistor

(ELS‘::FD Ejemplc de una cenexion de salida transistorizada

Figure 6.2 ENG w FXos- 14MT- DSS example source output wiring
FRE w Exemple d'un brarichement de sortie Scurce pour FXos- 14MT- 0SS
R w Beispiel einer Sourca- Ausgangsbeschaltung fiir FXos- 14MT- DSS
I s Esampio del cablaggio di uscita source per FXos- 14MT- 0SS
ESP = Ejemplo de una con de salida Source para FXos- 14MT- DSS
e R g 2 W B SN L TR e T g S

s

O o - J
—{7 brmnss
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Figure 6.3 ENG = FXos- 14MT example sink output wiring (Japanase spec.)
FRE = Exemple d'wi branciiement de sortie Sink pour FXos- 14MT (modéle jeponais)
GEFR = Beispiel giner Sink- Ausgangsbeschaltung fir FXcs- 14T (fapanische Ausfilhrung)
ITL = Esenipio di cabblaggio di uscita sink per FXcs- 14MT (versione giapponese)
EP = Cjemplo de una conexidn de sslida Sink para FXos- 14MT (ejecucion para e! Japén)

2 MITSUBISHI
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ltem check Description de Beschreibung der Descrizione del Descripcion de la
Poccupation Belegung cablaggio ocupacién
I/”\L / - ’-\\ l/—\_g /_—\ /\
— (ENG) (FRE) (GER) LD (ESP)
o Unused terminal: Bomes inoccupées: unbenutzts Klemmen: nicht Jorsetti non usati: non Bomas no usadas: no
do not conneci. ne p&s brancher anschlieflen collegere. conectarios
.. . infesruptor externo
. | Me'tre en place un Interrupteur  Fir Not- Aus- Schaltung einen  Prevedera un pulsants esteirio Emplear un intems
& mmﬁs&p'nﬁam%‘ on Sxteme pourles améts extermen Schalter einsatzen.  per il circuiio di emergenza. ‘(’g“e,':e;m:"ﬁ: ol ey
software alone d'urgsnce. Ne pas passer Nicht iber die Sofiware alleine  Non realizzaria soitanto tramite solamento a través &el
", uniquement par le togiclel. vealisieren. software. 'Soﬁware.
ible: : . i ibile: i Fusible: 1- 2 Apara
o 1. Fusitle: 1- 2Apgur4 bomes Sicherung: 1 - 2 A fiir jeweils 4 Fusibile: 1- 2 Arisp. per 4 : '
© mp‘;ﬂﬁ {g'm%‘e de sorie comme proiectiondu  Ausgangskiemmen zum morsetti di uscita per e 'am'eame 1eoci6hm a dg?
P output Grcuts circuit do commutaiion de Schutz des SPS- proteggere il circuito di uscita R PE AP0 PCEN £
’ sortie AFI Ausgangschalticeises. del PG salida PC. ’
. Verrouillage mutyel: par Veniegelung: interbloc: ‘aggio: ad es. Bloqueo mutuo: p.ej. giro hacia
m mng:mﬁ exemple rotation enavanteten  z. B. Drahung vorwdrs und ratazione av?ii o indietra. delante y hacia airas.
Use external hardware arrigre. Pour une plus grande rickwdérts, Zusdtzich neben Qttre aii'interbdoccaggio riel Adicionaimente junto al
o intertocks, as well as those in sécuritd, prévoir un verrouillage _ der Vemiegelung im SPS- programma del PC si deve bloqueo en el programa PC se
the PC program, for maximum mécanique paralidlementau  Programm eine mechanische  prevedera un int o tiene que prever un bloqueo
safe’ty verroulliage dans le Verriegeiung vorsehen, zur maccanico per inigtiorare la mecénico, para optimizar la
: programme API. Verbessenung der Sicherheit. sicurazza. seguridad.
- " " Wenn Y0 als N : Si YO se emplea como salida
; Si YU est utilisé comme sortie Se si impiega YO come uscita ;
LY Thosy,  daitesdimdsirsavee {TRERIENOINITANS  dtcormaaimpueicm Ly g gt do T on
o oltput Gurentis >0 2 Tor oSGl dometreenpiace  SSCRCSTSRINEINS,  Impegueurareatarza | IeCL PR SRS 0,
i u ) . »
correct operation. o do sgfh 65 02A Biimds:vstand ?mgasatzt mwpg&ta >02 A se dat::g emp!:ar una
- Wenn Y1 mit PWM (FNC- Nr. . .
: Si ¥1 est utilisé avec PWM Se si impiega Y1 con PWM Si Y1 s emplea con PWM
e ueo 8 pullup resisr sy (FNCN°58), il estconseiliddo.  58) erwendet wird, Solflezur 4y, ENC5B),si dowebbe (i, FNC 56), como mecida
ensure thep;mut current is mettre en place une résistance Au gstroms von > 0,2 A ein impiegare una reattanza para rar una corriente de
>0.2 for correct Operation pour assurer un courant de émderstandei ot efficace per garantire una salida de > 0,2 A sa debera
- Operaton. sortie > 0,2 A. worden. comente di uscita> 0,2 A. emplear una resistencia
DC supply Tension CC DC- Spannung Tensione DC Tensié 1CC.
!
2 mirsuBisH ‘
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(ENG) Diagnostics: preliminary checks
(GER) Fehlerdiagnose: Voriberprifungen

C é@ Diagndstico de fallos y errores: Varificaciones prefiminares

@) Diagnostic d'erreurs: vérifications préliminaires

ﬁ ") Diagnostica: controlli preliminari

Vue d'snsamble des . . _ Vista de conjunto
Table: 7.1 Pr:llml:rll_asrty vérifications U.perslcl!t der Elenco dei controlli  de las pruzbas de
check li préliminaires Voriiberpriiffungenr praliminari verificacion
' preliminares
CENG (e ) “m
== (ENG) GRE) —(GER) M- ~(ESP
Check powsr supply, | 'afmentation de ng der Contrcllare tensione di
[] RUN ground & VO ca'.?."éé dos prises de lemuot " | Seannungsversorgung, | alimentazions, cabieggio | _Simentcion de tensién,
7] e OK? Cres cables 4o E/S: tous on || Erdungund E-/A- Kabel: | dells messaateraecavi | Puesiastiemay cables de
tarminal screws: all [| ordre? Vérifier i toutes leg | @0 OK? Uberprifen, ob | VO: tutti OK? Verificarese | ©niraca/salida: stodos en
[] oweroce tight? bomes & vis sontbien || 21 Schraubklemmen fest |  tutti i morgetti a vitesono | Oden? Verificar sise han
W CPUE fobit-dng angezogen sind. perfettaments sarrati, ammmdobl'ggmastodas las
Brancher le courant. La Attivare la tensione di Conectar la tensién. ;Se ha
_ Tum olg EEB"{& DEL de marche g'allume? | SPannung einschalten. alimentazione. Controllare || encendido el diodo R-
POWER POWER LED it F giro bonafirr of POWER-LED lsuchet? | se & accesoil LED POWER. | LED? Transferir o programa
Download and vernfy démarrr le programme de Testprogramm (ibertragen Trasferire e awiare il de prueba y amancar.
] RUN m x . Fa“?ig] to5t. Brancher les sorties uradberst%rg\ém programma di test. Coneciss las salidas a travss
[7] t#erose | Programmer. Check | 2Umoyenduprogramme | ool e Baie) scit ramitg progravam. oM DESC
4 . Ch (MARCHE/ARRET). £ ). uscita tramite programma | {CONEXION/DESCONEXION)
% CPUE output Vérifiez le forctionnernent | Funktion der ngs- | (ON/OFF). Controllare i . e
operation. des DEL de sorties. LEDs Uberprifen. funzimmurg gei LED delle fumfg&m dalos diodos
. D de salida.
PUPCintoRUN. || Commuter’APlenmode [| SPS in den RUN- Modus Attivare la modalith RUN nel | . Conmutar la PC 8l modo
Bl POWER forcomecttast || S@llme? Verifiezsile | leuchtet? Ubesprifen, ob | FC: Contolua sy | LED-RUN? Verificar si el
ram operat programme de test das Testprogramm korrekt |  LED RUN. are sl programa de prueba
Bl RUN P P ag' travaille correctement. arbeitet. Nach Anschiug | Programma di test funziona conedam%nta Lhatmbaja
ete, switch PC || APrds avoir effectud les der Uberprifungen die | COTetaments. Al terminadei | S o0 N prwba;e:e
[ ] twproce o ETOP and bam vérifications commuter || SPS in den STOP- Modus | Conirolli commutare il FC verificaci6n, conmuter la PC
% CPUE e 'APlenmode STOP etle | schaltenund Spannung | Sulamodalita STOPe 1 0 o o o oAD
power OFF. courant sur ARRET. AUS, disinserire fa tensione. yDEsooﬁecrAR(Etens:o‘:n)
] Faites attention & ne pas Achten Sie darauf, daBt Sie Fate . Durante las prusbas de .
& oty e | T Gooniect 18510 | O uner | G i cnioll | Verdcacincofema e
hazardous parts. | oondant kss vérifications. Spanmng;upmnden Telle | P2 d‘?:m Solto 1 ninguna de las piezas que se
‘ hren. encyentran bajo tension.
K T ——— - 4 -



7.1

Basic diagnostics
ENG/\) The following diagnostic tables will help identify and

comrect common faults.

—

GER) Allgemeine Fehlerdiagnose

S~ ——

Die nachfolgenda Fehlerdiagriose bietet lhnen

cine Hilfe zum Sucihen und Beheben von Stérunger.

@) Diagnostic général d’erreurs

Le diagnostic d'emreurs suivant permet de rechercher et
de remédier a des perturbations.

(1TL) Diagnestica generale
" Le seguenti informazioni aiutano nella ficerca
e nell'eliminazione delie anomalie.

&ES'E) Diagnéstico generai de fallos y errores Table: 7.2
Ei diagnéstico de failos y errores expuesto o ENG w PROG E LED flashing
continuacién ofrece una ayuda para la bisqueda FRE w La DEL PROG.E clignate
y eliminacion de fallos y averias. GER w PROG.E - LED blinkt
ITL = || LED PROG.E lampeggia
ESP w LED PROG.E parpadea
(EF;G\’ Fault Remedy Pw:‘a;luble zﬁg?e E LED goas ::: Fault was caused by programming
~=_">> |PROG ELEDflashing |Check program for errors and cormect )
- Perturbation Reméde Réaulg:s L%DElt.?PROG.E gul: La perturbation était de & une erreur
FRE) |LaDELPROGE ContrBler le programme en vue demeurs et |PoTo e siétein ® programmation.
clignote. les comiger.
- Stérung Abhilfe Mbgliche PROG- E-LED Ja: Stdrung wurde durch Programmfehler
(GER) |PROG-E-LEDbInkt  |Programm auf Fenier tberpriffenund || T oroopmisse - |verllscht? hervorgerufen.
korrigieren.
_ |Anomalia Rimedio Possiblli risultati ILEDPROG.Esi |Sk L'anomalia & stata causata da errori nel
ITL ) ueppProcE Controlan: se il programma contiene efrori o controlll spegne? programma.
lampeggia ed eventuaimente cormreggerio.
- Fallo/averia Remedio Resultados ¢Saha agé-gaq?o el | Sk El fullo se ha producido por un errc-de
CES 2 ) |LED DE PROG-E Comprobar el programa por si tiene algin z,ueba dede a LED PROG-E programa.
parpadea error y corregirio. verificacién
4 amrrermicis 7- 9



Table7.3 ENG = Pawer ON, POWER LED OFF
FRE = Alimentation MARCHE, LED éteinte
GER = Spannung EIN, POWER- LED AUS
ITL w Tansionie ON, POWER- LED OFF
ESP = CONEXION de tensién, LED DE POWER DESCONECTADQ
Fault Remedy Possible POWER LED Yes: Load on 24V DO supply o farge. |
-—~\ results comes CN? Use extarnal supply. !
<EELG/ Power ON, POWER Tumn power off. Disconnect 24V DC No: Possible blown PG fuse. Condact a
LED OFF sarvice supply terminal. Tum on power. Mitsubishi represuntative for servicing.
Perturbation Reméde Résuliats DEL de marche Oul: La charge su niveau de la tenaion de
possibles c'aliume ? 24 V CC est trup grande. Metire en place
@\ urie tension axterne.
> | Alimentation MARCHE, | Couper V'alimentaLon. Dsbrancher I Non: l est possible que le fusble de
DEL éteinte. tension de service 24 V CC. Brancher sécuritd AP solt arilie.
Falimentation. Contacter le service MITSUBISHL
Stérung Abhilfo Mbgliche POWER- LED Ja: Last an der DC 24V- Spannungist zu
Prifergebnisss lsucnlet? grol. Exteme Spannung einsatzen.
=
C:B) Spannung EIN, Spannung ausschalten. DC 24V- Nein: Mdglicherweise Ist die SPS-
POWER-LED AUS Servicespannung abklemmen. Sicherung durchgebrannt. MITSUBISHI-
Spannungsversorgung einschalten Servica kontaktieren.
Anomalia Rimedio Posslblili risuitati # POWER-LED s | Si: Latensione di servizio 24V DC é
del controlll acoende? sovraccarica. Impiegare la tensione
@\) esterna.
= | Tensione ON, Disinserire la tensione, Staccare i No: Probabilments & bruciato il fusibile del
POWER- LED OFF collegamento della tensione di sesvizio 24 PC. Contattare il servizio di assistenza
V DC. Inserire la tensione di alimentazione. MITSUBISHI.
Fallo/averia Remedio Resultados (Esté encendido el | Si: La carga enla tensién de 24 V CC es
- posll;lez dela LED DE POWER? |demasiado alta. Emplear tension extema.
eba de
@P) CONEXION detensién, | Desconectar la tenskén. Desembornarla | verfficacién No: Evertiaiments s ha fundida el
LED DE POWER tensién de servicio de 24 V CC. Conectar fusible de la PC. Contactar el Servicio
DESCONECTADO la unidad de alimentacién de tension. Postventa de MITSUBISHI.

. &.lﬁl‘ﬂl [1 .77 -4 0§ 1
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FRE

w [ g DEL CPU- E est allumée

GER w CPU- ELED EIN
ITL e J| LED CPU- E e acceso
ESP w LED CPU- E ENCENDIDC
Fault Remady No. Yas: FXon memory cassette inserted while PC is ON.
CPU-E Put PC into STOP. Tum power OFF then CPUELED goes OFF? [y Try Remedy 2 below
. LED ON ON. Put PG back into RUN. Possibic
ENG ) Turm OFF powes. Disconnect ground results PROG E LED is flashing |Yes: Cormact program error and reconnect ground tesminal.
terminal. Tum on power. CPU E LED remains ON | Yes: Try Remediy 3 below
Power OFF then GN. In STOP mode, D8042>080007 Yegc: Program scan time is too long. Adjust D8GO0 to
chack 080, 2 for max. scan time. ! greater than D3012 and check program.
Stérung Abhife Nr. é%grewwue wurde bei eingeschalteter
CPU-E. SPS in STOR- Modus schalten. CPU-E-LED verlischt?  natn: untere Abhitfe Nr. 2 ausprobleren
LED EIN Spannung AUS > EIN. SPS wieder in
RUN- Modus schalten. M5gliche
"GER) Priffergebnisse | "4 |Ja: Programmfehler komigieren und Erdung wieder
b % Spannung ausschalten. Erdung PROG: E-LED blinkt |- 0 iieften. )
abklemmen. Spannung einschalten.
CPU- E- LED leuchtet  |Ja: untere Abhilfa Nr. 3 ausprobieren
Spannung AUS > EIN. Im STOP- Modus Ja: Programmzyiduszsit ist 2u gref3. Wert in D8000 groBer
die max. Zykluszeit in D8012 iberpriffen. D8012>D8000? als in DB02 einstelien und Programm Gberpriifen.
Fallo/averia Remedio nim. Si: El ca:::: g% Wa FXon se ha empleado estando
Conmutar la PC al modo de STOP. ¢Diodo LEDDE CPU-B  [Ng: rohar bajo ef remedio nam. 2
tED DE Tensitn DESCONEXION > GONEXION. apagado?
mutar de nuevo el modo de
/E-S\p\\ ‘ prueba de Bl diodo LED DE PROG- E | Si: Corregir el error del programa y conectar de nuevo
—— Desconectar la tensién. Desembomar fa |  verificacion perpadea la puesta a tiera.
Pussta a tierra. Conectar la tension. E diodo LED CPU- E esta [St: prober bajo el remedio ntim. 3
, encendido
Tension DESCONEXION > CONEXION. Si: El tiempo de ciclo del programa es demasiagdo largo.
Comprobar en & modo de STOP el D8012>D80007? Ajustar el valor en D8000 mayor que en D8012y
tiempo méximo de ciclos en D8012. Iconpn:bar el programa.
2 miTsurisis 7-4




Perturbation

La DEL CRU-

E est aliinnde. 1

Roméde n°.

| P'acsr I'APl en mode ST (;;..(..wper
I'alimeniation et la rebranchsr. Rgmettre

AP en mede MARCHE.

Couper I'alimentation. Dsbrancher ia
prise de terre. Brancher I'alimentaiion.

La DCL CPU- E s'éteint?

Oul: Ly casseite d'enreyistrament FXon a 6té mise en
place pendant le inode MARCHE de I'API.

Non: Essayer ie rem@da n°2.

La LED PROG- E dignots.

Outl: Corriger 'erreur de programmation et mbrancher
la prise de terra.

La DEL CPU- E est

Oul: Essayer le rendde n°3.

diumés.
Couper i'alimentation et la rebrancier. Oul: le temps de cycle du programme est trop long.
Vérifier le temps: de cycle maximal de D8012>D8000? Entrer on D8000 un "emps supériaur A celul dg D012
D8012 en mode STOR. et vériiier le programme.
Anomalia Rimedio no. Sl: Si & inserita la cassetta di memoria FXon Son PC
ILEDCPU. || Commutare il PC sylla modalita STOP. HLED CPU-E sl spegne? Iy . orovare con i seguents rimedio no. 2.
E & acceso. Tensione OFF > ON. Riattivare la

modalitd RUN del PC,

Disinserire Ia tensione. Staceare il
collegamento a temra. Inserire ia
tensione.

del controlli

Tensione OFF > ON. Verificare il tempo

cido max. in D8012 nella modalita
STOP.

Il LED PROG-E Si: Controliare se il programma contiene emori @
lampeggia? ricollegare la messa a terra.
IILED CPU-E & accaso  3l: Provare con il seguente rimedlo no. 3.
Si: # tampo ciclo del programma & troppo grande.
D8012>D80007 Impostare in D80CO un valore pitl grande di D§012 e

verificare il programma.

.L METCIIRICLE
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7.2 Maintenance

(ENu ) Check interior temperature of the panel, panel air filters if fitted, and ioosening of terminals or mounting faciliies (due to

~—"" vibration).
Common errors

o Coroded contact paints at some pointinan ifOline. @ AN I/O device has been used cutside its

e Aninput sngi( nal occurs in a shorter time period
a

than that t

@ ; Wartung

en by one program scan.

specified cpersting range.

o 24V DC power supply is overloaded.

Uberprifungen: Innentemperatur des Schaltschranks, Luftfilter fiir Schaltschrank (falls vorhanden) und lose AnschluBklemmen

oder Montagebefestigungen (durch V’bratlonen)
Weitere Fehierursachen

e Kotrodierte Kontakte an den E- /A- Slgnallerlungen e Ein E-/A- Gerét Uberschreitet die zuldssigen

» Derimpuls eines Emgangsugnals ist kleiner als

die Programmzykluszeit.

esp Mantenimiento

Betriebsbedingungen.

e Die DC 24V- Spannungsversorgung ist beriastet.

Pruebas de verificacion: Temperatura interior del armario de distribucion, filtro de aire para el armario de distribucion (en caso
dado) y bornas de conexién o fijaciones de montaje sueltas (a causa de vibraciones).

Ofras causas de fallos y errores

e Corrosion en los contactos de las lineas de
sefnales de E/S.

e Elimpulso de una sefial de entrada es menor
que el tiempo de ciclo del programa.

Una unidad de E/S sobrepasa las condiciones de
operacifn admisibles.

Sobrecarga de la alimentacion de tension
de 24 V CC.

S MITSUBISH



FRE) Entretien

Vérifications: Température a lintérieur de 'armoire élecirique, filtve & air de larmoire électrique (si existant) et bomes de
raccords ou fixations de montage (en raison des vibrations).

Autres sources d'efreurs

e  Contacts rouilles au niveau des fils de signaux E/S. ¢  Un appareil E/S ne respecte pas les conditions
d'utilisation autorisées.

» Limpulsion d'un signal d'entrée est inférieure e L'alimentation en 24 V CC est surchargée.
au temps de cycle du programine.

7L Manutenzione

- Controllare: ia temperatura intema dell'armadio efettrico, i filtro dell’aria dell'armadio elettrico (se present=) e se sono allentati
i morsetti di collegamento o i fissaggi meccanici {a causa delle vibrazioni).

Altre cause di errore

e Contatti corrosi nelle linee dei segnali I/0. e Un dispositivo /O eccede le condizioni di
funzionamento consentite.,

e Ladurata diun segnale di ingresso @ inferiore e  L'alimentazione di tensione 24V CC & sovraccarica.
ai tempo ciclo del programma.

2 miITSuBiS:s 7.7



7.3

(ENG) Operation and error flags
- ON when condition exists

<I§§® Sondermerker fiir Betriebszustinde

und Fahier

- EIN, wenn Bedingung vorhanden.

Table 7.5 M8004- M8039

(FRE) Indicateurs spéciaux des états de marche
et d’erreurs

= MARCHE, lorsque la coridition est disponible.

esercizio ed errori
- ON indica la presenza della condizione.
(@ Marcadcres especiales para estados de funcionamiento y de failos/errores

- ENCENDIDO, cuando se dispone de una condicién.

(ITL) Merker speciali per condizicni di

. e Marcadores
e Indicateurs spéciaux  Sondermerker fiir Merker speciali di .
Opsration flags pour status APl SPS - Status stato PC espg:lta;g: g%ra el
CENG T\ =N T
— (ENG) ~(FRE) (GER) -CITL ESP
Error occurance ref. D8004 Erreur pour D8004 Fehler fur D8004 Errore per D8004 Fallo para D8004
M8004 (ON when (MARCHE, lorsque MBO60 - (EIN, wenn (ON se {ENCENDIDO, cuando
M8060- 67 are ON) 67 MARCHE) MB8060 - 67 EIN) M8060 - 67 = ON) M8060 - 67 ENCENDIDO)
M8035 Forced RUN mode Mode RUN par contrainte zwangweiser RUN- Modus Modalitd RUN forzata Modo RUN forzado
M80236 Forced RUN signal Signal RUN par contrainte zwangweiser RUN- Signal Segnale RUN forzato Sertal RUN forzada
M8037 Forced STOP signal Signal STOP par conlaints || zwangweises STOP- Signal Segnadea STOP forzato Saeital STOP forzada
Mém Constant scan mode Temps de cycle constant konstante Zykluszeit Tempo ciclo costante Tiempo de ciclo constante
ref D8039 pour D8039 fur D8039 per DB039 para D8039
2 viTSuRicHs 7.8




Table 7.6 N8061- M3068
. . Marcadores de
9
Error flags Indicateurs d’erreurs Fehlermerker Merker di errcre fallos/errarcs
— NP e\ (AR T e "¢
REr (ENG ) (FRE) {CGER ALY, (ESPY~——
M35 PC hardwzre error Erreur de matériel AP| SPS- Hardware~ Fehler Efmrore hardware PC E.tor de Hardware del PC
: ref D8061 pour D8061 fir D806 par 02061 para D806+
Me064 rarameter ermor Erreur ¢io paramétre Parameterfenier Efrcre di perametro Error de pardmstros
Syntax error Erreur do syntaxe Syntaxfehler Errore di sintassi Enmor de sintexis
MB085 ref DS065, DB06Y pour D805, DBOCY far D8G5, D369 per G8065, D8069 para D8065, 08069 ||
ram {circuit) error Emeur de mmation Programmierfehler £rrore di programmazione Ewor de prograraacion |
M8038 P B0 Dobes pour D8066, DE0BI for D566, D3OSO per D8OGE, D669 para D80GE, DBOEY
MBOST Program execution error Erreur d'exécution Ausfiihrungsfehier Errore di esecuzione Error de ejecudion
ref D8067, D8069 pour D8067, C8069 far D8067, DB069 per D8067, D8069 para D8067, D8069
MB0GS Execution error latch Erreur d'exécution Ausfihrungsfehler Errore di esecuzione Error de ejecucién
ref D8068 (indication Latch) pour D8068 ||  (Latch- Merker) fir D8068 (merker latch) per D8068 (maicador ) para D8068
2 MITSUBISH 7 0



7.4

<’j::'@ Error registers
(GER) Fehlerregister

(ESP) Registros de falios/errcres

(FRE) Registre d’arreurs
(ITL) Registri di errore

Table 7.7 D80G0- D306S
Error registers Regisire d'erreurs Fehlerregister Registri di errore Registros de failos
CENAY (e (PER T e e ’
REF (ENG) FRE <GER) LU (ESP jm——y
N Valew pourle Wert fir Watch- Dog- Titner Valore per watch doy timer Vabt para timer de
D80Go Watchdog timer (WDT) value Watch- Dog- Timer (WOT) (WDT) (WDT) atch- Dog- nm;%
D8 PC version Version API SPS- Version Versione di PC Version de la PC
4. H ’
DB004 Emor flag (M coil) number || Numéro de ‘8:;“" demeur |  Eonlermerkernummer (v) || Numerodel "(ﬁ;k“ di errore Nwm%gm“ de
. Code d'erreur pour emreur de Fehlercode fr . Cddigo de falio para fallo del
D806 PC hardware emor code matériel AP SPS- Hardware- Fehler Codica di errore hardware PC Hardware de ia PC
DB064 Parameter ermor code Code d'erreur de paramétre Parameter- Fehlercode Codice di errore di paramatii [|Cédigo de error de parimetros
DB065 Syntax error code Erreur de syntaxe Syntaxfehler Errore di sintassi Error de sintaxis
D8066 Program (circuit) error code Cp?.‘g’rgmg 0?15 Programmierfehlercode Cporg;o;d_ . enma'oerg mggg';n:';gnde
D80&7 Program execution error code §  Code d'emreur d'exécution Ausfiihrungsfehlercode Codice di errore di esecuzione || Cédigo de error de sjecucion
. . Schrittadresse des . . .
Step number of the execution || Adresse du pas de I'emeur . Indirizzo del passo dell'emrore || Direccién de paso del error de
DB068 error (latched) d'exécution (résiduel) Ausf(ugﬁanggfne:;iers di esecuzions (retentiva) ejecucion (remanente)
Step number cf errors , Schriltedresse der Fehler mit |f Indirizzo del passo degli erreri | Direcaién de paso pera error
D869 | associated with flags M065- || ATTeSSe dupasdemeurs des | o cohiermerkem M805 - || con i merker di errore M0G5 con marcadores de
M8067 M8067 - M8067 fallos/ewrores M806% - M80G7+

2 MiTsuBisHs
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7.5
(ENG) Error codes (FRE) Codes d’erreurs
(@ Fehlercodes @) Codici di errore
(ESP) Cédigos de fallolerror
Table 7.8  D80Gi, D8063
’ . Cdédigos
Errcr codes Codes d’erreurs Fehlercodes Codidi d:\errore de fallo/error
N\ PN VNN T eon
— Ener- (ERE @ER> L CEse——
DEoe: Meaning of code in D80G1: &glﬂﬂ@aﬂg&&e? codaa de Bedeutunggg&(::odes von SIQniﬂcals)%o 6:1: :codlcl di S!Qniﬂead: a‘o':: ::wigc de
0000 No emor Pas d'erreur kein Fehler Nessun errore ningin emrorfallo
8101 RAM error Erreur de mémoire RAM RAM- Speichersfehler Errore della memoria RAM Emor de memoria RAM
6102 Operation circuit error Erreur du aireuit de Schaltkreis fenlerhaft Circilo difettoso Circuito do conmracion
7-11
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7.6

( ENG) Instruction list

T

(FRE) Vue d’ensembie des directives

( ESP) Vista de conjunto de las instrucciones
de aplicacion

B d’exécutiocn
ka@) Ubersicht der Applikationsanweisungen (iff/‘) Elenco delle istruzicni applicative

Table: 7.9 ENG == Numerically sorted

FRE = Classification numérique

GER w Numerisch sortiert

ITL & [n ordine numerico

ESP = Clasificacién numérica

0 1 2 <3 4 5 6 7 8 9
0 PROGRAM FLOW cJ IRET El DI FEND | WDT | FOR | NeXT
10 TRANSFERS, COMP CMP 2CP MOV BCD BIN
20 +- x+, LOGICS ADD suB MUL DIV ING DEC | WAND | WOR | WXOR
30 ROTATION, SHIFT SFTR | SFTL
40 DATA OPERATION ZRST | DECO | ENCO
50 HIGH- SPEED REF HSCS | HSCR PLSY | PWM
60 HANDY INSTR. IST ALT RAMP
L miTsuBisH 712"




Table 7.10 ENG v Alphabeiically sorted
FRE == Classification alphabéfique
GER = Alphabeiisch sortiert
ITL w /n ordine alfabetico
ESP w Clasiiicacion aliabética
Symbot | FNCNo. | Symibol | FNC No. Symbol | FNC No. Symbol | FNC No. Symnol | ENC No.
ADD 2 DECO YR " HSCR 54 NEXT 09 SuB 2i
AT 66 DI 05 HSCS 53 PLSY 57 WAND 26
" BCD 18 DV 23 INC 2 PWM 58 WDT o7
BN 19 El 04 IRET 03 RAMP 67 WOR 27
cl 00 ENCO a2 IST 60 REF 50 WXOR | 28
CMP 10 FEND 06 MOV 12 SFTL 35 2cP 11
DEC 25 FOR 03 MUL 22 SFTR 34 ZRST 40
L miTsusis 7-13




FXos CPU Specification

o o 00 - EEPROM
FE 800 steps RO
o
R L XC =» X17 (FXcs- 30Mx, (16 pnts))
= X \/nc.oo [j
m% o;[ ' -

YO0 2> Y15 (FXos- 30M, (14pnis))

MO > M511 (512 pnts)

| _-.\2% 'NM496 > M511 (11 pnts)
@0 M8000 = M8255 (56 pnts)
T—‘\sm S0 => $83 (64 pnts)
f‘) I[l‘lz:g_ S0 = 59 (10 pnts)
p (&A&h, PO = P63 (64 pnts)
’ 3 El (FNC 04) 1000 > 1300 (4pnts)
100 msec TO = T55 (56 pnts)
10 msec T32= T55 (28 pnts, M8028 = ON)
CO = C15 (16 pnts)
C14 <> C15 (2 pnts)

i RAEFTC IDECL
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FXos CPU Specification

€235 <> C238 (4 pnts) Max 4 puts (47),
f g ) 1f max.= TkHz
tood Af ..14kHz
. 7 c )
_ N €241, C242, C244 (3 pnt3) AFHFHFAS . ki) -
C@ P T 4 ..14KHz
—— fd:qﬁ MG C246, C247, C249 {3 pnts) 17 x4 .~
NPk gl VY Max 1pnt (if), P
- 1f max.= 2kHz -
x"“‘&\A ,
YA €251, C252, C254 (3 pnts)
"\‘\ mB
DO = D31 (32 pnts)
g D30 => D31 (2 pnts)
T _
:__m D8013 (1 pnt)
w D8000 = DB255 (27 pnts)
= V, Z(2 pnts)
MC/MCR NO => N7 (8 pnts)
2 mirsuBisi 7- 15
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1| 19 Desember 2009 Penyusunan abstraksi

2 05 Januari 2010 | Penyusunan pada bab I

3 | 14 Januari 2010 | Mencari berat pada pemberat beserta
rumusanya.
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19 Januari 2010 Mencari daya total yang dipergunalan,

26 Febuari 2010 Perhitungan tegangan pada power supply
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vi 09 Febuari '2010 lgg;n;\p}erbalkl Penyusunan penguyan pada
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