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KATA PENGANTAR

Puji Syukur saya panjatkan kepada Tuhan Yang Maha Esa, karena atas berkat dan
rahmat-Nya, penulis dapat menyelesaikan Tugas Akhir ini di PT Panasonic
Manufacturing Indonesia dengan judul Modifikasi Robot Solder IAI menjadi
Robot Clear Bond Berbasis X-Sel. Penulisan-Tugas Akhir ini dilakukan dalam
rangka memenuhi salah satu syarat“untuk mencapai.gelar, Sarjana Terapan di

Jurusan Teknik Elektro Politeknik Negeri Jakarta.

Penulis telah melakukan'modifikasi pada robot solder IAI. Modifikasi int bertujuan
untuk memodifikasi robot soldef TAI menjadi Robot Clear Bond berbasis X-SEL.
Modifikasiini dilakukan dengan tujuan dapat meningkatkan efisiensi dan akurasi
dalam proses produksi, khususnya dalam pengaplikasian glue clear bond. Proses
modifikasi meliputi penyesuaian perangkat keras dan perangkat lunak agar sesuai

dengan spesifikasi yang dibutuhkan oleh aplikasi clear bond.

Penulis menyadari bahwa, tanpa bantuan dan bimbingan dari berbagai pihak, dari
masa perkuliahan sampai pada penyusunan tugas-akhir ini, sangatlah sulit bagi
penulis untuk menyelesaikan tugas akhir ini. Oleh karena itu, penulis mengucapkan

terima kasih kepada:

1. TIbu Dr. Murie Dwiyaniti, S.T., M.T. selaku Ketua Jurusan/Teknik Elektro,
Politeknik Negeri Jakarta.

2. Ibu  Sulis Setiawati, S.Pd., M.Eng. selaku Ketua Program Studi
Instrumentasi Kontrol Industri Politeknik Negeri Jakarta.

3. Bapak Hariyanto, S.Pd., M.T. selaku dosen pembimbing Tugas Akhir yang
telah menyediakan waktu, tenaga, dan pikiran untuk mengarahkan penulis
dalam penyusunan Tugas Akhir ini.

4. Bapak Wasis, Bapak Fahrur Rojie dan Ibu Ismi selaku HRD PT Panasonic
Manufacturing Indonesia.

5. Bapak Yunus selaku Manager Business Unit Audio PT Panasonic
Manufacturing Indonesia.

6. Bapak Andik Rahman selaku Pembimbing Industry PT Panasonic

Manufacturing Indonesia.
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Modifikasi Robot Solder 1Al menjadi Robot Clear Bond Berbasis X-Sel

Abstrak

Tugas Akhir ini bertujuan untuk memodifikasi robot solder 1Al menjadi robot Clear Bond
berbasis X-Sel di PT Panasonic Manufacturing Indonesia. Robot solder 1Al awalnya
dirancang untuk proses penyolderan komponen elektronik pada PCB, namun karena
penggunaan robot yang kurang efisien.untuk proses penyolderan pada PCB kemudian
dilakukan modifikasi pada robottersebut menjadi Robot Glue Clear Bond yaitu robot untuk
proses pemberian lem clear'bond. Modifikasi ini meliputi perubahan perangkatikeras dan
perangkat lunak untuk mengintegrasikan sistem X-Sel dengan Robot. Tujuan maodifikasi ini
adalah untuk memudahkan proses pemberian lem karena robot ini mampu mengontrol dan
mengatur aplikasi lem secara presisi pada 3 PCB model AC. Proses pemberian glue clear
bond sekarang ini masih menggunakan proses manual yang membutuhkan 2 operator pada
produksi. Dengan adanya robot ini diharapkan dapat membantu proses pemberian lem
pada PCB secara lebih mudah dan' mengurangi penggunaan operator pada produksi. Hasil
modifikasi menunjukkan keakurasian aplikasi clear bond, yang berdampak positif terhadap
kualitas produk akhir. Tantangan yang dihadapi selama proses modifikasi termasuk
penyesuaian parameter. teknis__dan pengujian performa. robot yang dimodifikasi.
Kesimpulan secara keseluruhan hasil davi tiga kali percobaan menunjukkan presentase
angka keberhasilan alat sebesar 73,41% dari total sampel tiga analisis yang telah
mencapai atau mendekati target berat lem sebesar1;730 gram:

Kata Kunci: Clear Bond, Efisiensi produksi, Modifikasi robot, Panasonic Manufacturing
Indonesia, X-Sel
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Modification of IAI Soldering Robot into X-Sel Based Clear Bond Robots

Abstract

This Final Project aims to modify the 1Al soldering robot into an X-Sel based Clear Bond
robot at PT Panasonic Manufacturing Indonesia="The TAL soldering robot was originally
designed for process of soldering electronic components on PCBs, but due to the use of
robots which is less efficient for the'soldering process on PCBs;.then modifications are
made to the robot to become the Glue Robot modification of the robot.into.a Glue Clear
Bond Robot, namely a roboft for the process of applying clear bond glue. This modification
includes changes in hardware and software changes to integrate the X-Sel system with the
Robot. The purposeof this modification is to facilitate the process of applying glue because
the robot is ableto control and regulatethe application of glue inreal time is able to control
and regulate theapplication of glue precisely on the AC model PCB AC Model. The current
process of applying clear bond glue still uses a manual process that requires 2 operators
in production process that requires 2 operators in production. With this robot, it is expected
can help the process of applying glue to PCBs more easily and reduce the use of operators
in production the use of operators in production. The modification results show the
accuracy of application of clear bond, which has a positive impact on the quality of the
final product. Challenges faced during the modification process included the adjustment of
technical parameters and performance testing of the modified robot. The overall
conclusion of the results of the three trials shows the percentage of tool success rate of
73.41% of the total sample of three analyzes that have reached or approached the target
glue weight of 1.730 grams.

Keywords: Clear Bond, Production efficiency, Robot modification, Panasonic
Manufacturing Indonesia, X-Sel
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BAB 1
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Industri manufaktur terus berkembang dengan pesat, terutama dalam hal
otomatisasi dan peningkatan efisiensi produksi. Salah satu tantangan utama
yang dihadapi oleh industrir-adalah bagaimana memaksimalkan output dengan
sumber daya yang tersedia, termasuk tenaga kerja manusia danuteknologi
otomatisasi sepertirobot.

Di PT Panasonic Manufacturing Indonesia, proses pengaplikasian lem clear
bond pada Printed Circuit Board (PCB) selama ini masih dilakukan secara
manual oleh dua operator. Meskipun metode ini memungkinkan fleksibilitas
dan penyesuaian di tempat, penggunaan tenaga manusia secara terus-menerus
dalam tugas yang berulang-ulang dan presisi tinggi dapat menyebabkan
ketidakkonsistenan dalam hasil akhir, serta meningkatkan risiko kelelahan
operator.

Sebagai bagian dari tugas akhirnya, mahasiswa diharapkan dapat
mengaplikasikan pengetahuan yang telah diperoleh selama perkuliahan ke
dalam industri. Oleh karena itu, penulis telah menjalankan ‘Tugas Akhir di
lingkungan industri dengan bekerja sama dengan PT Panasonic Manufacturing
Indonesia. PT Panasonic Manufacturing Indonesia merupakan perusahaan yang
mengkhususkan diri dalam produksi peralatan elektronik rumah tangga. Salah
satu unit bisnis perusahaan ini adalah Unit Bisnis Audio, di mana penulis
melaksanakan Tugas Akhir nya.

Di BU Audio memiliki Robot Solder TAI Table Top yang. sudah tidak
dioperasikan karena hasil pengoperasiannya kurang. efisienatau NG (Not
Good). Robot TAI Table Top adalah Robot X Y Z yang berasal dari Jepang.
Robot memiliki kemampuan untuk melakukan tugas-tugas yang memerlukan
presisi dengan tingkat akurasi yang sangat tinggi secara konsisten. Robot 1Al
Table Top, yang sebelumnya digunakan untuk proses penyolderan, memiliki
potensi besar untuk dimodifikasi menjadi robot glue clear bond berbasis X-Sel.

Dengan demikian, robot dapat menggantikan pekerjaan manual dalam proses

1 Politeknik Negeri Jakarta
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pengaplikasian lem, yang tidak hanya meningkatkan efisiensi produksi tetapi
juga memastikan kualitas yang lebih konsisten. Berdasarkan permasalahan
tersebut, penulis ingin memodifikasi Robot Solder tersebut untuk
dialihfungsikan menjadi Robot Clear Bond. Robot Clear Bond adalah Robot
yang berfungsi untuk mengoleskan glue clear bond ke komponen PCB untuk
menghindari adanya serangga yang dapat merusak-komponen. Pada proses
pemberian glue clear bond membutuhkan 2 operator untuk proses pengeleman.
Ada 3 model PCB AC yang diberi glue clear bond Model AC 113100, 17880
dan 17870.

1.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang yang telah diuraikan, dapat diperoleh

perumusan masalah sebagai berikut :

. Bagaimana memodifikasi Rancang bangun Robot Solder menjadi Robot
Glue Clear Bond ?

2. Bagaimana cara mengimplementasikan.alat lem untuk glue clearbond ke
dalam Robot solder tersebut?

3.'Bagaimana cara menentukan sumbu koordinat X-Y-Z untuk menentukan
letak glue clear bond pada PCB ?

4. Bagaimana cara mengintegrasikan antara program X-Sel dengan Robot IAI?

1.3 Batasan Masalah

Batasan masalah dalam modifikasi ini akan membantu memfokuskan dalam
mengidentifikasi area yang dibahas. Berikut adalah beberapa batasanimasalah

pada tugas akhir tersebut

1. Robot IAI Table Top ini hanya bisa diprogram menggunakan PC Interface
software for X-Sel
2. Lingkungan produksi yang tidak stabil dalam hal suhu dan kelembapan

dapat mempengaruhi kinerja lem dan robot.

Politeknik Negeri Jakarta



ejeyer 1abap yiuwyLijod uizi eduey

N
o
)
o
3
(<]
3
(]
3
Q
<
3
c
3
o
]
-8
o
3
3
[]
3
T
(]
-
o
5
s
=
[
(]
o
o
=
o
3
o
8
<
w
o
c
-
<
=
g
o
=4
£
b
2
Q.
L
o
3
o
(]
'3.
<
=
o
T
o
T
<
3

o
Py
3
Q
[
=
bl
Q
=
—
Q.
o
=~
3
(1)
-
[
<,
3
=
3
T
m
3
=
3
Q
o9
>
s
3
Q
s
3,
Q
-
3
-
5
;
=
m
Q
(]
—
N
g
=
o

&
s
3
e
=
=
T
o
>
7
o
g
o
£
2
-
£
£
g
®
3
e
g
>
E
2
-
g
2
g
=
=
o
5
-]
®
3
-
]
5
:
o
3
o
F
E
=
]
)
)
T
)
)
2
E
=
@
v
5
z
=
=
o
o)
<
e
=
v
E
]
5
§
3
2
=
)
&

—
o
)
8
=
@
3
o
=
Q
&
=
o
[
o
o
o
_
]
-
o
-~
o
c
w
s
=
-
c
>
g
]
[ad
=
=
5
)
2
o
o
3
o
-
n
o
2
£
-
o
2
o
o
3
3
2
<
()
T
c
=
o
3
w
c
3
T
®
-

n
m
=
2
=
8

1.4 Tujuan

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari tugas akhir ini yaitu :
1. Mampu memodifikasi Rancang bangun Robot Solder menjadi Robot Glue
Clear Bond;

2. Mampu mengimplementasikan ala aitu dispenser glue yang

)X\xar

asian yang

terintegrasi dengan X-Sel;

an dibuat Modifikasi Robot So
Berbasis X-Se
dibutuhkan

agi Mahasis

e Laporar

e Draft A
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BABV
PENUTUP

5.1 Simpulan

Simpulan yang didapat berdasarkan hasil pengujian dan Analisa yaitu

sebagai berikut:

1.

Modifikasi ini dilakukan dengan mengubah perangkat keras.dan perangkat
lunak robot solder TAI. Perubahan tersebut melibatkan  pemasangan
komponen.bart yang mendukung aplikasi.lem clear bond yaitu dispenser
glue dan sistem pengendalian presisi berbasis X-Sel.

Implementasi alat lem dilakukan dengan menambahkan sistem dispenser
glue yang terintegrasi dengan kontrol X-Sel. Sistem ini dirancang untuk
mengatur aliran lem dengan tepat dan memastikan penempatan yang akurat
pada PCB.

Penentuan sumbu koordinat X-Y-7Z dilakukan dengan pemrograman dan
kalibrasi robot untuk mengenali posisi yang tepat pada PCB.
Pengintegrasian perangkat lunak X-Sel untuk mengendalikan robot IAI
yang mencakup pengaturan parameter yang tepat dan sinkronisasi antara

perangkat keras dan perangkat lunak.

Kesimpulannya yaitu modifikasirobot'solder IAl menjadi robot clear bond

berbasis X-Sel mampu mengaplikasikan lem clear bond dengan presisi yang

sesuai dengan spesifikasi yang diinginkan. Secara keseluruhan hasil dari tiga

kali percobaan menunjukkan presentase angka keberhasilan alat sebesar

73,41% dari total sampel tiga analisis tersebut yang telah mencapai atau

mendekati target-berat lem sebesar 1,730 gram. Yang berarti modifikasi-robot

solder TAI menjadi robot clear bond berbasis X-Sel ini berhasil mencapai

tujuan fungsional dasarnya. Robot mampu mengaplikasikan lem clear bond

dengan tingkat presisi yang sesuai dengan spesifikasi yang diinginkan.
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) 5.2 Saran

Adapun saran bagi perusahaan untuk pengembangan modifikasi ini yaitu :

1.

Mengoptimalkan pengaturan aliran lem agar sesuai dengan berbagai jenis

PCB dan desain yang berbeda seperti penggunaan nozel yang dapat

bentuk PCB.

Mengimplem >
bahwa semua komponen robot, terma
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Dokumentasi 1.2 Proses pemberian lem
pada PCB

Dokumentasi 2.3 Menentukan Position Data pada
Pemrograman X-Sel
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Dokumentasi 1.4 Mencoba penggunaan sensor pada dispenser glue
(
Dokumentasi 1.5 (a) dan (b) Membuat Rangkaian untuk dispenser glue
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Lampiran 3. Program X-Sel

1. Program Return

;CTL=000000BD

; VMA=00000075
; VPC=0C010000
,»» VEL,200,,,

»»MOVL,1,,,

POLITEKNIK
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»» VEL,150,,
777MOVL7 1 299
777MOVL’6979
,»»-MOVL,691,,,
,»»-MOVL,692,,,

9999999

979EX1T7979

3. Program PCB model AC 13100-1

;CTL=000000BD
;VMA=00000075
;VPC=0C010000
//Initial
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//Program PCB AC 13100-1
sesesnsStart prog. 4

»» VEL,300,,,speed 300mm/s
,»BTOF,B_Lim,,, outputportOFFB_Lim
»»BTON,T_Lim,,,outputportON T_Lim
»»BTOF,600,,,Global Flag 600
,»BTON,601,,,Global flag 601
,»EXSR,1,,,jalankan subrutinl
,»EXSR,2,, jalankan subrutin2
,»EXIT,,,,

//Applying Glue1

,»,BGSR,1,, start subrutin 1

,» VEL,300.,;

,,,OUT,PO,PO,,

,»BTON,P7,, output port on P7

s L IMW,0.05,,,waktu tunggu 0.05

2>, WTON,Start,0.01,,0Output ON Pulse
»>, WTON,Down,0.1,,Input/Output ON
»»BTOF,T Lim,,,Output T Lim OFF
»s TIMW, 1,, Waktu Tunggu 0.05

., MOVL,846,,,
,,,MOVL.847,,,Posisi 847

,,, MOVL,848,,,

,», MOVL,849,, Posisi 849
,»,MOVL,850,,,Posisi 850

,, MOVL,851,, Posisi 851
,»MOVL,852, Posisi 852
,»»MOVL,853,,,posisi 853
»»MOVL,854,, posisi 854
»»MOVL,855,,,posisi 855
»»MOVL,856,,,posisi 856
»»MOVL,857,,,posisi 857
,»»MOVL,858,,,posisi 858
»»MOVL,859,, posisi 859
»»MOVL,860,,,posisi 860
,»»MOVL,861,,,posisi 861
»»»MOVL,862,,,posisi 862
»»»MOVL,863,,,posisi 863

,, MOVL,864,,,

,, MOVL,865,,,

,», MOVL,866,,,

,, MOVL,867,,,

,, MOVL,868,,,
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»» BTPN,M_End,0.1,,0utput ON

s WTON,Down,0.01,,0utput Flag OFF
,»BTOF,B_Lim,,,Output B_Lim OFF
»»»BTON,T Lim,,,Output T Lim ON
»», TIMW,0.01,,,Waktu tunggu 0.1
,»,EDSR,,,,Akhiri Subrutin
//Applying Glue 2

,»,BGSR,2,, start subrutin 2

,» VEL,300,,,

,,OUT,PO,P6,,

,»BTON,P7,, output port on P7

»» TIMW,0.055,,waktu tunggu0:05

,» WTON,Start,0.1,,Output ON Pulse
s WTON;Down,0.01,,Input/Output ON
»»BTOET Lim,,,Output T Lim OFF
2 1 IMW,0.05,,, Waktu Tunggu 0:05
»,BTON,B Lim,,,Output B Lim ON
- WTON,M_Start,0.01,,0Output OFF wait
. LIMW,0.5,, waktu tunggu
,»MOVL,878,,,

,»MOVL,879,,,
,,MOVL,880,,,Posisi 880
,,,MOVL,881,,,Posisi 881

,», MOVL,882,, Posisi 882
,»MQVL,883,,,Posisi 883

,», MOVL,884,, Posisi 884

,,,MOVL 885,,,Posisi 885
,»MOVL,886,,,Posisi 886

,», MOVL_,887,, Posisi 887
,»MOVL,888,,,Posisi 888
,»,MOVL,889,, Posisi 889
,»MOVL,890,,,Posisi 890
,»MOVL,891,, Posisi 891
,»MOVL,892,, Posisi 892
,»MOVL,893,, Posisi 893
,»,MOVL,894,, Posisi 894
,»,MOVL,895,, Posisi 895
,»,MOVL,896,,,
,,,MOVL,897,, . Posisi 897

,», MOVL,898,, Posisi 898
,»MOVL,899,, posisi 899
,,MOVL,901,,,
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., MOVL,902,,,
., MOVL,903,,,
., MOVL,904,,,
,»»»BTPN,M End,0.1,,0Output ON

»» WTON,Down,0.01,,0utput Flag OFF
,»BTOF,B_Lim,,,Output B Lim OFF
,»»BTON,T_Lim,,,Output T Lim ON
»» TIMW,0.5,,,Waktu tunggu 0.1
,»OVRD,100,,,Kecepatan ska
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,»»BTPN,M End,0.1,,0Output ON

s WTON,Down,0.01,,0utput Flag OFF
,»»BTOF,B_Lim,,,Output B Lim OFF
»»»,BTON,T_Lim,,,Output T Lim ON
»», TIMW,0.01,,,Waktu tunggu 0.1
,»,EDSR,,,,Akhiri Subrutin

//Applying Glue 2

,»,BGSR,2,, start subrutin 2

,» VEL,300,,,

,,OUT,PO,P6,,

,»BTON,P7,, output port on P7

> TIMW,0.05;,,waktu tunggu0:05

,» WTON,Start,0.1,,Output ON Pulse

s WTON;Down,0.01,,Input/Output ON
»»BTOET Lim,,,Output T Lim OFF

» L IMW,0.05,,, Waktu Tunggu 0:05
»,BTON,B Lim,,,Output B Lim ON

», WTON,M_Start,0.01,,0Output OFF wait

» LIMW,0.5,, waktu tunggu
,»MOVL,878,,,
,,,MOVL,879,,,
,»,MOVL,880,,,Posisi 880
,,,MOVL,881,,,Posisi 881
,», MOVL,882,, Posisi 882
., MOVL,883,,.Posisi 883
,,,MOVL,884,,.Posisi 884
,,,MOVL,885,,,Posisi 885
,,,MOVL,886,,,Posisi 886
,», MOVL,887,, Posisi 887
,»,MOVL,888,,,Posisi 888
,»MOVL,889,, Posisi 889
,»,MOVL,890,,,Posis1 890
,»,MOVL,891,,,Posisi 891
,»MOVL,892,, Posisi 892
,»MOVL,893,, Posisi 893
,»,MOVL,894,, Posisi 894
,»,MOVL,895,, Posisi 895
., MOVL,896,,,
,,,MOVL,897,, . Posisi 897
., MOVL,898,, Posisi 898
,»MOVL,899,, posisi 899
,,,MOVL,901,,,
,,,MOVL,902,,,
,,,MOVL,903,,,
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., MOVL,904,,,
.., BTPN,M_End,0.1,,0utput ON

»» WTON,Down,0.01,,0utput Flag OFF
,»BTOF,B_Lim,,,Output B Lim OFF
,»»,BTON,T_Lim,,,Output T Lim ON
»», TIMW,0.5,,,Waktu tunggu 0.1
,»OVRD,100,,,Kecepatan skalal00
,»,EDSR,,,,Akhiri Subrutin

exdid yeH

. Program main

;CTL=000000
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< P Interface Software for ¥-SEL - [Prg4(AC13

00-1]

A File Edt View Program Position Parameter Symbol Monitor Controller Tool Window Help

i 8/8H| ¥ 4] 4] E| DI

1

ISafety Vel Specified (MANU Mode)

|:| ﬂ Program(Remaining Steps: A J_l‘/'%' J J J J W'

—

B 1(6) [Returm] e[z cnd |cund| operand 1| Operand 2| mst | coment | ﬂ
~[@ 2(12) [X¥Zcheck] 1| |*Initial
~[ 3(9) [Mainprog] 2| [*Program EC3 AC 13100-1
[ 4(99) [AC13100-1] p Start prog, 4
[ 5(31) [AC12890] :
B &) 4 VEL 300 speed 300mm/s
7(57) 5 BTOF B Lin outputportCFFB Lim
- 8(23) [ BTCN T Lim outputportCi T Lim
-[1 9(0) 7 BICF 600 Global Flag €00
~B 1009 3 BTCH §01 Global flag 601
B 11(105) ain pro.] 9 EXSR 1 jalankan subrutinl
[ 12(18) [Cleaning] -
13(12) [¥¥Zcek] 10 EXSR 2 jalankan subrutin2
[ 14(5) [Return] - EXIT
- 15(1) 12
-[1 16(0) 13| |#2pplying Glue 1
-0 14 BGSR 1 start subrutin 1
-018(0) 15 VEL 300
[0 191(0)
B 200220) 16 oT PO Pé
21(104) 17 BICH B7 output port on B7
[ 22(143) 18 TIMW 0.05 waktu tunggu 0.05
-[B 23(147) 18 WICH Start 0,01 Cutput CN Pulse
~B220147) 20 WICH Do 0.1 Input/Output OF
~B25(7) . )
0 26(0) 2l BICF T Lin Output T Lim OFF
22 TIMW 1 Waktu Tunggu 0.05
W[ 27(0)
~B 23 23
B 29(13) Main_prom] 24 MOVL 846
~ [ 30(7) [homecaba] 25 MOVL 847 Posisi 847
[} 31(15) [cabaa] 26 MOVL sag
[} 32(134) [A73-33640
31 ' 21 MOVL 849 Posisi 849
[ 33(0) v j
¢ |
| | Port : COM4 |Baud Rate : 38400[kps]
& P Search 4HEBErRCEFE2dDd B ~®d) f e [
=0 — % -
: w =
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=
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40 PC Interface Software for J-SEL - [Prg{AC13100-1)) - X
M Fle Edt View Progem Postion Parameter Symbol Monitor Controller Tool Window Help -

w|n] BI7IS0 ¥ ¢ | F

ﬂ |5afety Vel Specified MANU Mode) 7|

.ﬂ E
: = gles
Hlﬁ Program|Remaining Steps: A Jﬁ@ ﬂ M m H W @
1(6) [Returnn] No. [BlE|N| Cnd |[Cund| Operand 1 | Operand 2 | Pst | Comment |
-[B 2{12) [¥¥Zcheck] 27 MOVL 849 Posisi 849
~B 3(9) Mainprog] 28 MOVL 850 Posisi 850
- £(99) [AC13100-1] 29 MOVL 851 Posisi 851
B 5(81) [AC12890]
B §(79) 30 MOVL 852 Posisi 852
B 1) 31 MOVL 853 posisi 853
8(23) 32 MOVL 854 posisi 854
-0 910 33 MOVL 855 posisi 655
- 10(8) 34 MOVL 856 posisi 856
8 1L(005) Dhein pr ] 3 MOV 857 posisi 857
B 12(18) [Clzaning] —
13(12) [§¥Zcek] 36 MOVL 458 posisi B58
15(1) 38 MOVL 360 posisi geo0
-0 16(0) 3 MOVL 861 posisi 861
L) 40 HOVL 862 posisi 862
W[ 1810
B 19?0; 4] MOVL 863 posisi 863
2w 42 MOVL 864
B 22(143 44 MOVL 866
(143)
-8 23(147) 45 MOVL 867
-E 24(147) 46 MOVL 868
-B2s50) 47 BIEN M End 0.1 Qutput ON
0 26(0) -
D 27(0) 48 WIOH Down 0.01 Qutput Flag OFF
B 203) 49 BIOF B Lin Output B Lim OFF
[ 29(13) [Main prou] 50 BTON T Lin Output T Lim CN
- 30(7) [hemeccba] 51 TIMW 0.01 Waktu tunggu 0.1
-8 31(15) [cobaa] 52 EDSR L¥niri Subrutin
B 32(134) [A73-33640] o
[ 3300) v
: > |
Port : COM4 |Baud Rate : 38400[bps
| \ | [bps]
n P Search 4HERECFE2d D B ~@d) p o [

*yejesew njens uenefuyp neje y
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T -
mPCInterfaceSoﬁwareforK SEL - [Prg.A(ACT3100-1)] - X
0 File Edit View Program Position Parameter Symbol Monitor Controller Tool Window Help - 8 X

0] BI/NH ¥ 4 4| El Oln

ﬂ ISafety Vel Specified (MAND Made) -|

E[%j Program(Remaining Steps: A ﬂl(lél J J J J $|ﬁ| I

..... B 1(¢) [Retuznn) B[y cnd [cond operand 1 |Operamd 2 | st | Coment |
----- B 2(12) [X¥Zcheck] 54| [+Applying Glue 2
""" 3(9) [Mainprog] 55 BGSR 2 start subrutin 2
[ 4(99) [AC13100-1] - - w0
[ 5(81) [AC12890]
..... 6178) 57 ouT 2 Pé
,,,,, 7(57) 58 BICN B7 output port on B7
..... 5(23) 59 TIMW 0.05 waktu tunggu 0.05
----- REW] €0 WICH Start 0.1 Cutput CN Pulse
~B 10(9) 61 WIoN Dawn 0.01 Input/Output ON
B 11(105) [Mein prg.] 62 BTOF T Lin Output T Lim OFF
[ 12(18) [Cleaning] = =
..... 13 (02) [X¥Zeek) 63 oW 0.05 Waktu Tunggu 0.05
..... 14(5) [Return] 64 BICN B_Lj.l'll Qutput B_Lim oN
..... 15(1) €5 WION M Start 0.01 Output OFF wait
----- 0 16(0) 66 T 0.5 wakty tunggu
B 1T &7 MOVL 878
[ 180
68 MOVL 879
..... 0 19(0)
..... 20(220) 69 HMOVL 880 Posisi 880
..... h 081351
21(104) 10 MOVL 861 Posisi 881
..... b 22 (143 osisi
(143) n MOVL 862 Posisi 882
- 23(147) 72 HMOVL 863 Posisi 883
B 24(147) 73 MOVL 864 Posisi 884
7 T4 MOVL 885 Posisi 885
..... 0 26109
081351
..... D270 75 HMOVL 886 Posisi 886
,,,,, 2% 03) 76 HOVL 287 Posisi 887
..... 29(13) [Main prom] 7 MOVL 868 Posisi 888
[ 30(7) [homecaba) 78 HMOVL 889 Posisi 889
[ 31(15) [cobaa] 79 MOVL 890 Posisi 890
..... Y 32(134) [A73-33640
03131
33;01 I ] 80 MOVL 891 Pasisi 891
{
| | Port : COM¢ [Baud Rate : 38400[bps]
R Search 4 [ BE R @A E agd D ~@d) P [

[ 11
unded
Jaquin

‘yejesew njens uenefuy neje i uesijnuad
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4 PC Interface Software for X-SEL - [Prg. A{ACT3100-1))

A Fle Edit View Program Position Parameter Symbol Monitor Controller Tool Window Help

0| &80 ¥ o 4 J

1

ISafety Vel Specified(MANU Mode)

n f‘;—j Program(Remaining Steps: a |f|§| J J J J Wl@l

—

‘‘‘‘‘ . 1(€) [Returnn] |N| Cnd |Cmnd| Operand 1 | Operand 2 | Pst | Comment j
~[ 2(12) [X{Zcheck] MOVL 885 Posisi 885
~[ 3(9) Mainprog] MOVL 886 Posisi 286
[ 4(99) [AC13100-1
91 ] MOVL 887 Posisi 887
-[B 5(81) [AC12890] —
__ £(78) MOV 888 PDSTS]-. 888
‘‘‘‘‘ 7(57) MOVL g Posisi 889
‘‘‘‘‘ 8(23) MOVL 890 Posisi 890
""" 03151
050 MOVL 891 Posisi 891
""" Lot MOVL 892 Posisi 892
""" HL105) [Mazn pro.] MOVL 893 Posisi 893
‘‘‘‘‘ 12 (18) [Clzaning) —
‘‘‘‘‘ 13(12) [X¥Zcek] MOVL 894 Posisi 894
‘‘‘‘‘ 14(5) [Return] MOVL 895 Posisi 895
‘‘‘‘‘ . 15(1) MOVL 896
‘‘‘‘‘ O 16(0) MOVL 897 Posisi 897
""" 01700 HOVL 898 Posisi 398
""" E igigi MOVL 359 posisi 899
‘‘‘‘‘ 20(220) MOVL 501
B 22(143) MOVL 503
- 23(147) MOVL 904
B BTN M End 0.1 Output ON
B 25(7
26?01 WICN Down 0.01 Qutput Flag OFF
‘‘‘‘‘ D 27(0) BTOF B Lim Cutput B Lim OFF
‘‘‘‘‘ 28(3) BTCH T Lim Cutput T Lim ON
‘‘‘‘‘ 29(13) [Main prgm] nw 0.5 Waktu tunggu 0.1
‘‘‘‘‘ 30(7) [homecoba] OVRD 100 FKecepatan skalalll
""" 31{15] [cabaz] EDSR Bkniri Subrutin
‘‘‘‘‘ 32(134) [A73-33640]
‘‘‘‘‘ 0 33(0) v -
: >
| | Port : COM¢ Baud Rate : 38400 [bps]
O Searh 4B RCEAE2d>d B ~mq) p s [l
S w = I % — —
o ..
=
)
=
=~
g
s
o
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