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Integrasi Sensor Dan Aktuator Arm Robot Berbasis Modbus TCP/IP

ABSTRAK

Perkembangan teknologi otomasi dan sistem komunikasi digital mendorong penerapan
sistem industri yang efisien dan saling terintegrasi, khususnya dalam sektor manufaktur
produksi. Penelitian ini merancang sistem sorting station berbasis Modbus TCP/IP yang
mengintegrasikan perangkat sensor warna T€S34725 dengan mikrokontroler ESP32, arm
robot dengan 6 derajat kebebasan, serta PLC Schneider TM221CE24T sebagai controller
utama. Sistem ini mampu melakukan penyortiran objek berdasarkan tiga kategori warna
yaitu biru, pink, abu - abu. Proses integrasi diawali dengan sensor membaca nilai warna
dasar (merah, hijau, dan'birtt) pada objek. Kemudian, data hasil pembacaan diolah oleh
ESP32 menjadi data infeger dan dikirimkan ke PLC menggunakan protokol. Modbus
TCP/IP. PLC mengolah data tersebut untuk mengatur ‘pergerakan arm robot melalui
pengiriman register integer sudut ke ESP32 sebagai rebot driver. Hasil pengujian
menunjukkansensor warna mampu memberikan data RGB yang stabil dan presisi dengan
nilai integer 19522 (biru), 19280 (pink), dan 22855 (abu-abu). Waktu tanggap pengiriman
data pada sistem tercatat rata-rata di bawah 1 detik mulai dari yang terendah sebesar 1,97
ms hingga yang paling lambat sebesar 600 ms dengan pengujian yang memiliki
keterlambatan pengiriman sekitar 5,33% daric 150 kali data pengiriman pada pengujian
integrasi. Sistem ini mendukung dua mode operasi (otomatis dan manual), serta dilengkapi
fitur pendeteksi gangguan seperti objek tertinggal; kelebihan jumlah, dan gangguan sensor.
Seluruh proses dapat dipantau melalui HMI, serta terhubung dengan sistem SCADA untuk
keperluan pemantauvan real-time. Penelitianvini memberikan solusi terhadap tantangan
integrasi perangkat industri dan menjadi acuan_dalam pengembangan sistem kontrol
berbasis jaringan yang presisi, responsif, dan fleksibel.

Kata kunci: Arm Robot, ESP32, Modbus TCP/IP, PLC Schneider, Sensor warna
TCS34725, Sorting Station
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Integrating Sensors and Actuators for Arm Robots based on Modbus TCP/IP

ABSTRACT

The development of automation technology and digital communication systems encourages
the implementation of efficient and integrated industrial systems, especially in the
manufacturing sector. This study designs a sorting station system based on the Modbus
TCP/IP protocol, integrating a TCS34725 colorsensor, ESP32 microcontroller, a 6-degree-
of~freedom robotic arm, and a Schneider TM221CE24T PLC as.the main controller. This
system is capable of sorting objects into three color categories:blueypink, and gray. The
integration process starts with the sensor reading the basic color values'(red, green, and
blue) of the object. The ESP32 then processes the data into integer values.and.sends it to
the PLC using the Modbus TCP/IP protocol. The PLC processes the data and sends angle
register values tosthe ESP32 to control the robotic arm. Test results show that the color
sensor provides stable and accurate RGB data, with integer.values of 19522 (blue), 19280
(pink), and 22855 (gray). The average data transmission respouse time in the system is
under 1 second, ranging from as low as 1.97 ms to a maximum of 600 ms, with a data delay
rate of around 5.33% from 150 transmissions during integration testing. The system
supports two operating modes. (automatic and manual) and is equipped with error detection
features such as lefiover objects, excess quantity, and sensor. faults. All processes can be
monitored through an HMI and are connected to a SCADA system for real-time supervision.
This research offers a solution to industrial device integration challenges and serves as a
reference for developing precise, responsive, and flexible network-based control systems.

Keywords: Arm Robot, ESP32, color sensor TCS34725,,Modbus TCP/IP, PLC Schneider,
Sorting Station
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BAB 1
PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Pada industri manufaktur terdapat berbagai proses produksi, diantaranya
adalah proses pemilahan dan pemindahan barang.yang, sangat berperan penting
untuk meningkatkan nilai produktivitas. Proses produksi yang konvensional seperti
sistem pneumatik, hidrelik;dan lain-lain sangat efektif untuk proses produksi yang
bersifat massal, namun permasalahannya adalah kurang fleksibel terhadap. variasi
produk yangmeningkat (Amelia et'al., 2021). Berdasarkan pertimbangan tersebut,
diperlukanlah suatu alat yang dapat mendukung peningkatan kinerja agar nilai
produktivitas terpenuhi (Rahman et al., 2020). Perkembangan teknologi otomasi
dan robotika menjadi dua hal yang sangat penting dalam meningkatkan nilai
produktivitas agar lebih efisien (Wijaya et al, 2024). kemajuan teknologi robot
yang sangat pesat berpengaruh dalam menggantikan peralatan yang bersifat
konvensional, salah satunya adalah penggunaan robot lengan (Anggi & Iklima,
2021).

Robot lengan (Arm robot) merupakan jenis robotyang tersusun oleh lengan
mekanik terprogram untuk "mengeksekusi berbagai tugas, memindahkan objek
melalui pergerakan, meniru atau memperagakan gerakan layaknya lengan manusia
(Kurniawan Saputro et al., 2025; Prasetyo etal., 2024). Pada umumnya, persendian
lengan robot  digerakkan oleh motor ataupun .aktuator sejenisnya yang
diklasifikasikan berdasarkan jumlah derajat kebebasan. Derajat kebebasan (Degree
of Freedom) merupakan sambungan pada lengan yang dapat dibengkokkan, digeser
dan diputar (Irwan, 2022). Secara umum, sistem pada robot tersusun.oleh:beberapa
komponen utama yaitu sensor;unit.proses, dan aktuator. Sensor-berperan sebagai
input yang menerima informasi dari objek dan diteruskan ke unit proses, unit proses
sebagai controller yang mengolah data dari sensor dan mengatur pekerjaan robot,
aktuator sebagai oufput yang menerima perintah dari unit proses (Zefani et al.,

2020).
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Pada sistem integrasi, pengiriman data dari unit sensor ke controller, dan
sinyal kendali dari controller ke aktuator membutuhkan protokol komunikasi data.
Protokol Komunikasi merupakan parameter penting dalam melakukan perancangan
integrasi yang baik pada sistem (Abadi et al., 2022; Fauzy Kusuma et al., 2024).
Protokol komunikasi yang digunakan untuk melakukan pertukaran data adalah
Modbus. Modbus merupakan protokol komunikasi berstandar
internasional yang bersifat open source dan beroperasi pada berbagai jenis media
antarmuka (Mulyana & Tosin, 2021). Protokol modbus TCP sebagai varian
dari modbus memanfaatkan komunikasi TCP/IP dengan model client/server
(Ananda et al, 2023). Keunggulan Modbus TCP adalah open source yang
memudahkan pengguna dalam menggunakan dan memeliharanya., Selain itu,
protokol ini juga fleksibel dan mampu menghubungkan hingga 247 perangkat slave
dalam satu jaringan. = Namun, Modbus «TCP memiliki kelemahan dalam
hal keterbatasan jarak, di mana jangkauannya bergantung pada media yang
digunakan dalam koneksi TCP/IP (Amaliawati etal., 2020).

Beberapa tahun terakhir, integrasi sensor dan aktuator pada sistem kontrol
otomasi telah menjadi fokus utama. Penelitian terdahulu telah merancang integrasi
antara arm robot dengan conveyor pada sistem pemindahan barang (Luha et al.,
2024). Integrasi pada sensor  terhadap controller (tidak langsung sechingga
membutuhkan relay bantu yang memberi sinyal pada controller (Febriansyah et al.,
2024). Fokus lainnya juga. padasmicrocontroller sebagai sistem utama yang
melakukan pengolahan data dan pengendalian arm.robot (Darusman, 2024; Imran
& Pakondo, 2023; Permana et al., 2020; Sutita & Irwan, 2024).

Penelitian - penelitian sebelumnya cenderung berfokus pada integrasi tidak
langsung antara sensory.arm _robot dan PLC sebagai sistem, juga terdapat peran
microcontroller sebagal controller. utama. Secara tidak.langsung, sistem ini
menunjukkan berbagai macam kelemahan, diantaranya yaitu integrasi yang tidak
langsung menyebabkan pengendalian dan pengolahan data pada controller menjadi
kurang sinkron dan minim dalam mendapatkan data dari sensor. Terdapat pihak
ketiga dalam pemberian sinyal input pada controller seperti penggunaan relay yang
memberikan sinyal pada input PLC. Tidak sesuainya sistem kontrol terhadap

standar yang berlaku sehingga masih rawan terjadi gangguan (error).
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Penelitian ini bertujuan untuk menghadirkan inovasi baru dengan
mengintegrasikan sensor, PLC, dan aktuator melalui protokol komunikasi Modbus
TCP/IP. Pada pengembangan ini, PLC Schneider berperan sebagai kendali utama
yang melakukan pertukaran data dari sensor dan aktuator arm robot. Tidak hanya
itu, integrasi yang dilakukan juga bersifat nirkabel (wireless), sehingga tercipta
jaringan pertukaran data terpadu yang meminimalisitkan penggunaan kabel.
keunggulan penelitian ini memberikan solusi nyata terhadapwtantangan teknis
integrasi yang fleksibel.sehingga dapat diadopsi untuk meningkatkan performa dan

efektivitas sistemkontrol industri.

1.2.Perumusan Masalah
Dari latar belakang tersebut, terdapat beberapa rumusan masalah pada

penelitian ini, adapun rumusan masalahnya yaitu:

1. Bagaimana pembacaan sensor pada plan sorting station dengan menggunakan
modbus TCP/IP?

2. " Bagaimana pembacaan data sensor warna TCS34725 pada PLC dengan
komunikasi Modbus TCP/IP?

3. Bagaimana pengiriman data dari PLC ke ESP32 sebagai robot driver dalam
pengendalian Arm Robot?

4. Bagammana kehandalan kinerja sistem integrasi antara PLC, Sensor, dan

Aktuator pada plan Sorting Station?

1.3. Tujuan
Berdasarkan rumusan masalah yang telah dijabarkan, terdapat tujuan dari

dilakukannya pada penelitian ini, adapun berbagai tujuannya yaitu:

1. Melakukan perancangan senser.pada plan sorting station-dengan menggunakan
modbus TCP/IP.

2. Menguji pembacaan data pada sensor warna TCS34725 pada register PLC.

3. Menguji pengiriman data dari PLC ke ESP32 sebagai robot driver dalam
pengendalian Arm Robot.

4. Menguji kehandalan kinerja sistem integrasi antara PLC, sensor, dan aktuator

pada plan Sorting Station dengan pengujian berulang secara real-time.
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1.4. Luaran
Terdapat beberapa luaran yang ingin dicapai dalam tugas akhir ini, adapun
berbagai luaran diantaranya yaitu:
1. Plan sorting station warna berbasis modbus TCP/IP yang terintegrasi oleh
sistem SCADA dan IoT dengan menggunakan Arm robot.
2. Modul pembelajaran terkai berbasis modbus TCP/IP
untuk modul praktikum pada-Mata Kuliah Beng asi 2 di Politeknik

Negeri Jakarta.

orting station berbasis me
Teknik (

an topik ya
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BAB YV
PENUTUP

5.1. Kesimpulan
Berdasarkan hasil pengujian Integrasi sensor dan aktuator Arm robot berbasis
Modbus TCP/IP, yang diterapkan pada‘sorting station'plan, ditemukan beberapa

kesimpulan, adapun diantaranya yaitu:

e Pada penelitian ini berhasil merealisasikan sistem integrasi antara senser, PLC,
dan aktuatorarm robot pada protokol komunikasisModbus TCP/IP. Integtrasiini
memungkinkan proses’ pengolahan data sensor dan perintah kontrol yang
dilakukan secara real-time dengan konektivitas jaringan yang stabil dan efisien.

e Sensor warna TCS34725.. yang.digunakan.mampu .mendeteksi objek
berdasarkan kategori warna (biru, pink, dan abu-abu) dengan hasil pembacaan
yang akurat berdasarkan persentase warna dasar RGB (merah, hijau dan biru).
Data yang diperoleh dari sensor dikirimkan secara langsung ke PLC melalui
komunikasi Modbus TCP/IP tanpa perantara relay, yang. secara umum
digunakan dalam sistem integrasi konvensional.

e Proses pengiriman data dari PLC ke ESP32 sebagai robot driver untuk mengatur
pergerakan setiap axis pada arm robot juga berjalan dengan baik. Setiap register
data yang dikirim dari PLCdapat. diterima: oleh ESP32 dan diterjemahkan
menjadi perintah gerakan motor servo sesuai dengan urutan step yang telah
diprogram pada PLC.

e Data yang diperoleh dari pembacaan sensor TCS 34725 dan yang diterima oleh
robot driver berbentuk register integer.

e Dari hasil pengujian.dan evaluasi, sistem menunjukkan respon yang.cenderung
stabil, baik dalam pembacaan sensor warna TCS 34725 maupun pengendalian
arm robot. Penggunaan protokol Modbus TCP/IP juga mendukung proses
komunikasi secara nirkabel (wireless), yang memudahkan fleksibilitas dalam
pemasangan dan pemeliharaan sistem.

e Keandalan sistem dibuktikan dengan pengujian berulang terhadap berbagai
skenario operasi dan kondisi gangguan. Sistem mampu memberikan notifikasi

gangguan melalui indikator dan buzzer, serta memiliki sistem reset otomatis
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yang memastikan keberlanjutan proses sorting tanpa campur tangan teknisi

secara langsung.

Inovasi yang ditawarkan dalam penelitian ini menunjukkan bahwa sistem
otomasi  berbasis  komunikasi  jaringan industri modern  dapat
diimplementasikan secara praktis dalam lingkungan pendidikan dan industri,
serta dapat dijadikan acuan dalam-pengembangan modul pembelajaran pada

mata kuliah otomasi di Politeknik.

5.2. Saran

Pada penelitian ini, terdapat beberapa rekomendasi atau saran yang dapat
membangun pengembangan lebih lanjut mengenai sistem integrasivantara sensor
dan aktuator arm robot berbasis Modbus TCP/IP. Adapun beberapa saran tersebut
adalah sebagai berikut:

e Pengembangan sistem lebih. lanjut disarankan menggunakan kamera dan
teknologi pengolahan citra (machine vision) untuk meningkatkan kemampuan
deteksi objek sehingga tidak hanya berdasarkan warna, tetapi juga berdasarkan
bentuk, ukuran, atau bahkan kode QR, agar sistem lebih adaptif dan sesuai
dengan kebutuhan industri modern.

e Perlu dilakukan pengujian lanjutan dalam berbagai skenario kondisi lapangan,
seperti variasi pencahayaan, dan beban ketjassistem secara terus-menerus, agar
keandalan dan daya tahan sistem dapat diketahui secara lebih komprehensif.

e Komunikasi Modbus TCP/IP yang digunakan sudah cukup efektif, namun untuk
pengembangan lebih lanjut dapat dikombinasikan dengan protokol komunikasi
lain seperti MQTT atau OPC UA yang lebih fleksibel dalam memenuhi
kebutuhan integrasi.antar sistem berbasis cloud; edge computing, atau.SCADA
berbasis IoT.

e Optimasi program PLC dan ESP32 juga sangat disarankan, agar penggunaan
memori dan waktu eksekusi menjadi lebih efisien. Dengan begitu, sistem dapat
menangani jumlah objek dan skenario kerja yang lebih kompleks tanpa
mengalami keterlambatan proses.

e Diperlukan dokumentasi sistem secara menyeluruh, termasuk wiring diagram,

daftar alamat register, serta flowchart komunikasi antar perangkat, guna

Politeknik Negeri Jakarta
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mempermudah proses pemeliharaan dan pengembangan lebih lanjut, baik oleh
teknisi maupun tim akademik.

Sistem yang dikembangkan dapat menjadi modul pembelajaran praktikum
untuk mahasiswa, sehingga disarankan untuk dilakukan penyusunan buku
panduan penggunaan (user manual) dan buku ajar berbasis project-based

eknik Otomasi Listrik

learning yang relevan dengan ke

Industri.
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sensor_warna_persen.inc:

IPAddress
IPAddress

IPAddress g:
IPAddress su

IPAddress

IPAddress seco

COLOR_REG _RED = 11;
COLOR_REG GREEN = 12;
COLOR_REG BLUE = 13;
COLOR_REG_COMBINED = 14;

(192, 168, 1, 100);
1 1P(192, 168, 1, 11);
(192, 168, 1, 1);
t(255, 255, 255, 9);

primaryDNS(8, 8, 8, 8);
i5(8, 8, 4, 4);

ModbusIP mb;
Adafruit_TCS34725 tecs = Adafruit T

ledBrightness

CLEAR_MIN =
CLEAR_MAX

sensorﬁwamaﬁpersen.ino

32 setup() {
erial.begin(115200);

de(LED_PIN, OUTPUT);

XXVi

Lampiran 5. Program ESP32 SENSOR TCS34725

4725(TCS34725 INTEGRATIONTIME 56MS, TCS34725 GAIN 4X);

analogWrite(LED_PIN, ledBrightness);

if (IWiFi.config(local IP, gateway, subnet, primaryDNS, secondaryDNS)) {
Serial.println("Failed to configure static IP");

1
I

WiFi.

wh

1
I

Fi.status() != WL CONNECTED) {
delay(5e@
Serial.print(".");

ial.println("\nWiFi Connected");
rial.println("IP address:
Serial.println(WiFi.localIP());

mb.client();

if (tes.begin()) {
Serial.println("Found TCS34725 sensor™);

} els

")

Serial.println(”"No TCS34725 found ... check your connections™);

Politeknik Negeri Jakarta



sensor,warna,persen.inc

loop() {
r, g b, ¢
tecs.getRawData(&r, &g, &b, &c);

clearval = ¢;

if (clearval < CLEAR MIN) clearval =
if (clearval > CLEAR_MAX) clearval =

CLEAR_MIN;
CLEAR_MAX;
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ledBrightness = map(clearval, CLEAR MIN, CLEAR MAX, 255, @);

analogWrite(LED PIN, ledBrightness);

if (mb.isConnected(remote)) {
total =r + g + b;
rPercent = (total == @) ? @ : (r * 1ee) / total;
gPercent = (total == 9) ? 8 : (g * 1ee) / total;
bPercent = (total == @) ? @ : (b * 1e8) / total;
combinedData = (rPercent + gPercent + bPercent);

mb.wfiteHPeg(remote,
mb.writeHreg(remote,
mb .writeHreg(remote,
mb .writeHreg(remote,
delay(10);
¥ else {
mb . connect(remote);
}
mb.task();
delay(1000);

COLOR_REG_RED, rPercent);
COLOR_REG_GREEN, gPercent);
COLOR_REG_BLUE, bPercent);
COLOR_REG_COMBINED, combinedData);

eyieyer uabap Niuyaiijod wizi edue)

undede jynjuaq wejep 1ui sijn} eA1ey yninas neje ueibeqas yelueqradwaw uep ueywnwnbuaw buese|iq °z

Sensor_warna_persen.ino
gPercent = (total == ©) ¢ © : (g = 168) / Total;
bPercent = (total == 8) ? @ : (b * 1e0) / total;
combinedData = (rPercent + gPercent + bPercent);

mb.writeHreg(remote,
mb.writeHreg(remote,
mb.writeHreg(remote,
mb.writeHreg(remote,
delay(10);
else {
mb . connect(remote);
}
mb.task();
delay(1000);

COLOR REG RED, rPercent);
COLOR_REG_GREEN, gPercent);
COLOR REG BLUE, bPercent);
COLOR REG COMBINED, combinedData);

eyjeyjer abBa yiuyalijod 1efem Buek uebunuadayy ueyibniaw yepn uednnbuad °q

total = r + g + b;

rPercent = (total == 9) ? @
gPercent = (total == 9) ? @ : (g * 100) / total;
bPercent = (total == 9) ? @ : (b * 100) / total;
combinedData = (rPercent + gPercent + bPercent);

(r * 100) / total;
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Serial.print("Red: "); Serial.print(r);
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Serial.print("
Serial.print("
Serial.print("
Serial.print("
Serial.print("
Serial.print("
Serial.print("
Serial.print("

Green: "); Serial.print(g);

Blue: "); Serial.print(b);

Clear: "); Serial.print(c);

Red%: "); Serial.print(rPercent);

Green%: "); Serial.print(gPercent);

BlueX: "); Serial.print(bPercent);
Combined¥%: ")}; Serial.print(combinedData);

LED Brightness: "); Serial.print(ledBrightness);

Serial.println();
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Lampiran 6. Program ESP32 ARM ROBOT

robot_finalino

WiFi.h>
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e <ModbusIP ESP8266.h>
ESP32Servo.h>
#include <Preferences.h>

REGISTERS[] = {@, 1, 2, 3, 4, 5, 6};
IPAddress remote(192, 168, 1, 100);

LOOP_COUNT 19;

STEP_DELAY 5;

STEP_SIZE = 1;

IPAddress local TP(192, 168, 1, 10);
IPAddress ¢ 192, 168, 1, 1);
TPAddress ) 55, 255, 255, @);
IPAddress N s(8, 8, 8, 8);
IPAddress

eyieyer uabap Niuyaiijod wizi edue)

ModbusTP mb;
res[7];
show = LOOP_COUNT;
Servo myservos[7];
servoPins[] = {13, 12, 14, 27, 26, 25,
currentPos[7] = {e, @, @, 8, @, @, @};

allowMovement = false;

robot _final.ino

Preferences preferences;

gin{"servo-pos"”, true);
;1< 7; i) {
currentPos[i] = preferences.getInt{(string("servo") + i).c_str(), ©);
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robot final.ino

WiFi.begin("SORTINGPLAN", "");
while (WiFi.status() I= WL_CONNECTED) {
delay(500);
Serial.print(".");
}
Serial.println(™");
Serial.println("WiFi Connected™);
Serial.println("IP address: ");
Serial.println(WiFi.localIP());
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mb.client();

loop() {
if (mb.isConnected(remote)) {

success = true;

eyieyer uabap Niuyaiijod wizi edue)
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for ( i=0;1<7; i++) {
if (Imb.readHreg(remote, REGISTERS[1], &res[1])) {
Serial.println("Gagal membaca data dari PLC");
success = false;
break;
b
}

if (success) ]

allowMovement = true;

if (allowMovement) {

robot final.ino

for ( 1=0;1<7; i++) {
if (1 =06) {

if (res[i] != currentPos[i]) {
myservos[i].write(res[1]);
currentPos[i] = res[i];
1
} else {

eyjeyjer abBa yiuyalijod 1efem Buek uebunuadayy ueyibniaw yepn uednnbuad °q

if (res[i] != currentPos[i]) {
smoothMove(i, res[i]);
1
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delay(10@);

} else {
mb.connect(remote);
b
mb.task();
delay(500);
it (Ishow--) {
for ( i=0;1<7; i) {
Serial.print("servo ");
Serial.print(i);
Serial.print(": ");
Serial.println(res[i]);

}

| | show = LOOP_COUNT;

b
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_STIZE) {

STEP_SIZE

.
—
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=1
a
=
s
=
=]
—
=
o
%]

.C

targetPos; pos += STEP_SIZE) {
targetPos; pos -

targetPos) {

s[servoIndex].

if (currentPosition < targetPos) {
targetPos;

Sstring(“servo™) + i)

m

currentPosition; pos »

currentPosition; pos <
rvos[servoIndex].write(pos);

servoIndex,

currentPosition

LputInt((

=

pos
pos
[ servoIndex]

oothMove(
s

eference
0
ntPo

S

for (
1
I

1

¥

curre

pr
1
¥
prefer

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Lampiran 7. Program Python

A modbus log data.py - C\Users\Ricky’\Downloads\modbus log data.py (3.10.0)

File Edit Format Run Options Window Help
wiale time
pymodbus.client.tcp import ModbusTcpClient
tabulate import tabulate
rt matplotlib.pyplot as plt
1 collections import deque
csv
port os
PLC TP = '192.165.1.100"
PLC PORT = 502

# Ganti path ini ke lokasi Google Drive Anda!
GOOGLE DRIVE FOLDER = r"G:\My Drive‘\Modbus Track"
os.makedirs (GOOGLE DRIVE FOLDER, exist ok=Trus)
DATA LOG FILE = OS.path.jOin(GOOGLE_DRIVE_E‘OLDER,
MW _LIST = [
(0, "m
(1! L)
(2, "m
(3, "Rxis
(4, "Rzl
(3, "mxl
(6,
(11,
(12,
(13,
(23,

=

-

-

- =

oL e Lo B
-

-

: (MW12) ™),
sor Blue (MW13)"),

“olour Code

ief read single register(client, addr):

start_time = time.perf counter()

rr = client.read holding registers (addr)

end time = time.perf counter()

elapsed ms = (end time - start time) * 1000

if hasattr(rr, 'isError') and rr.isError():
return None, elapsed ms

elif hasattr({rr, 'registers')
return rr.registers[0], elapsed ms

return None, elapsed ms

ief write log(filename, header, row):
file exists = os.path.isfile(filename)
with open(filename, 'a',
writer = csv.writer (csvfile)

newline='"', encoding='utf-5")

"modbus monitor log.cs

1d len(rr.registers) > 0:

casviile:

(53]
=
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urn None, elapsed ms

write log(filename, header, row):

file exists = os.path.isfile(filename)

h open(filename, 'a', newline='"', encoding='utf-8') as csvfile:
writer = csv.writer(csvfile)

if not file exists:

writer.writerow(header)

writer.writerow(row)

exdid yeH

eyeyer Laba NiweM|od yijiw exdid yeH O

if name == " main ":
client = ModbusTcpClient (PLC_IP, port=PLC_ PORT)
not client.connect():

lak dapat terkoneksi ke PLC di {PLC_

1)

max_points = 30 # jumlah data yang disimpan dan ditampilkan di grafik
data_history = {label: deque(maxlen=max points) f _r label in MW_LIST}
time_history = {label: deque (maxlen=max points) for _, label in MW_LIST}
timestamps = deque (maxlen=max_points)

plt.ion()
fig, ax = plt.subplots(figsize=(1l6, 8))

# Gabung header: Timestamp + [label] + [label (ms)]

headers = ["Timestamp"] + [label for o -label in MW _LIST] + [f"{l

b

o
-

m

eyeyer abap yiuyal|od uizi edue)

(ms) " for _, label in MW_LIST]

current_time = time.strftime ("%

% EM:%3")
timestamps.append (current_time)
row_data = []
row_time = []

row_for log = [current_time]
for addr, label in MW _LIST:
value, elapsed ms = read single register(client, addr)
value = value 17 value © t N e 0
# Simpan waktu sebagai angka float dengan dua desimal
row_data.append (value)
row_time -append (f"{elapsed ms:.2L}")
row_for_ log.append (value)
data_history[label].append (value)
time_history[label].append(elapsed ms)
# Tambahkan waktu pengiriman ke log, simpan sebagai float (bukan string)
for i, elapsed ‘n enumerate([time history[label][-1] for , label in MW LIST]):
row_for log.append(f"{elapsed:.2f}")

# Tampilkan tabel di terminal

print("\n" + tabulate([row data], headers=[label for s label in MW_LIST], tablefmt="g
print ("Waktu baca masing-masing MW (ms):")

print (tabulate([row_time], headers=[f"{label} (ms)" for _, label in MW_LIST], tablefmt="g
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# Simpan ke satu file log CSV (data dan waktu baca) di Google Drive folder

Jaquins ueyingakuaw uep uewnjuesuaw eduey jui sijn} eAiey yninjas neje ueibeqas dynbuaw Huese|iqg °L

;_ write_log (DATA_LOG_FILE, headers, row_for_log]

;: # Grafik: Semua Data dan Waktu Baca MW dalam satu tampilan

[ ax.clear ()

a'- colors = plt.cm.get cmap('tabl0', len(MW_LIST))

5 for i, (_, label) in enumerate (MW_LIST):
ax.plot(timestamps, list(data history[label]), label=label, color=colors(i))

g. ax.set_title("Monitoring Semua Register Modbus")

=1 ax. set_xlabel ("

- ax.set ylabel (" 7 r

; ax.legend(loc="upper left', ncol=2)

o ax.grid(Trus)

© plt.xticks(rotation=45)

Q plt.tight layout()

-g p}t.pause(ﬂ.ﬂl]

s time.sleep(3)

ot KeyboardInterrupt:
print ("Program dihenti

client .close()
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Configuration

Programming

Qay

Display

XxXX111

Lampiran 8. Program PLC

Configuration

Programming

Modbus TCP
Modbus mapping
Enabled UnitID Qutput registers (%IWM) Input registers (%QWM)
Client mode: remote device table (max 16)
Enable Modbus TCP 10Scanner
IP address © Generic @ Drive ATV12 ~ @ Predefined ATS22 Altistart - Add
1D Name Address Type Index IP address Resp... Reset variable Scanned | Init R.. | Init. requests Chan.
0 Device 0 Generic Device 1 192.168.1.10 10 | ] 255 255
1 Device 1 Generic Device 2 192.168.1.11 10 | ] 255 255
Apply Cancel

Commissioning

3,3+ = Ak arar e & M ] YOS wm e B B L

2 - MODBUS TCP comment

>IL + E.A‘
n it

ame  Co

/R

Time base of

SB_TB100MS

Rung body ™

_ | ExecuTE o~
%WRITE_VARD

- Link: 3 - ETH1

ment ek 1

Timeout: 100

ObjType: 0 - Write multiple words -
FirstObj: 0

. Quantity: 7

IndexData: 0

_| ABORT

Commerror: 0
OperError: 0

LA LD ~

Time base of 10...

SB_TB100MS

Rung bady ™

_| EXECUTE symeot
9%READ_VARO

. Link: 3 - ETH1

Iek: 1

Timeout: 100

ObjType: 0 - Read multiple words - v
Firstobj: 10

. Quantity: 4

IndexData; 0

_| ABORT

Commerror; 0
Opertrror: 0

DONE %M501 .
L
BUSY
ABORTED
ERROR
AY
5
DONE %M305 -
1
BUSY
ABORTED
. . . . . [ |
5
ERROR %MWSOT x’n
A
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name  Comment

“comment “Comment “comment “Comment
Symbot Symbol Symbot Symbot
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~
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Configuration Programming

S -

¥ D~ STEP 1 STRAIGHT Corner

Rung body ¥

HM112 %M100

———

v [

10 - DATA ROBOT MOVE BIRU  “omment

XXXV

Display Commissioning

2.2 Mirnurmre @ - | JOBOW@WeEs - - L«

AXIS1:= 95
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