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Tento kurz je dostupny jako soucast systému
Skoleni on-line (e-Skoleni), ktery umoznuje naucit
se zpusobu tvorby servosystému pomoci rady
MELSERVO-J4.
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Tento kurz je urcen pro ty, ktefi poprvé pracuji na konstrukci servosystému pomoci frady MELSERVO-J4 a

potrebuji se naucit instalaci i zapojeni takového systému a provadét dalsSi postupy aZ do zkuSebniho provozu a
monitorovani.

Predpokladem pro tento kurz jsou zakladni znalosti stfidavych serv.

Zacate¢nikim doporu€ujeme absolvovat tento kurz:
- Zarizeni FA pro zacatecniky (serva)”




k&l MELSERVO Basics (MR-14)_CZE

' Uvod OSNOVA KURZU

) 000

Struény obsah tohoto kurzu je uveden niZe.
Doporucujeme probirat kapitoly v daném pofadi pocinaje 1. kapitolou.

1. kapitola — Vyuka fady MELSERVO-J4

Tato kapitola popisuje vlastnosti, zakladni konfiguraci a sortiment vyrobku fady MELSERVO-J4.

2. kapitola — Ukazkovy systém a konfigurace zafizeni

Tato kapitola popisuje zplsob vybéru servosystému a uvadi nazvy dill i jejich funkce.

3. kapitola — Instalace/zapojeni servozesilovace a servomotoru

Tato kapitola popisuje instalaci/zapojeni servozesilovace a servomotoru.

4, kapitola — Nastaveni/spusténi servozesilovace

Tato kapitola popisuje zpusob nastaveni parametru a postup zkusebniho provozu pomoci MR Configurator2.

5. kapitola — Sefizeni/Gdrzba servozesilovace

Tato kapitola popisuje zpusob kontroly provozu v ukazkovém systému s nainstalovanymi servomotory.
6. kapitola — Funkce dodrzovani bezpecnosti a Gispora energie

Tato kapitola popisuje funkce dodrZovani bezpecnosti a provoz s Usporou energie fady MELSERVO-J4.

SOUBORNY TEST

Znamka sloZeni testu: 60 % a vySsi.
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' Uvod Pouziti tohoto nastroje e-Skoleni ) 000

PFejit na dali stranu Prejdete na dalsi stranu.

Zpét na predchozi stranu Prejdete zpét na pfedchozi stranu.

Zobrazi se ,Obsah”, jehoZ pomoci prejdete na poZadovanou stranu.

Prejit na pozadovanou stranu

Ukonéite Skoleni.

il b Dojde k zavieni oken, jako jsou obrazovky ,Obsah” a skoleni.
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Bezpecnostni opatieni

Pouzivate-li béhem tohoto kurzu néktery z vyrobku, preététe si bezpe€nostni pokyny v pfiruéce vyrobku, ktery je
pouzivan, a také prijméte veskera nezbytna bezpeénostni opatreni k zaji§téni, ze tento vyrobek pouzivate fadnym
zpusobem.

Opatieni v tomto kurzu

-\ zavislosti na verzi softwaru, ktery pouZivate, se obrazovka skutecného produktu muze lisit od pfikladu
obrazovky pouzitého ve vysvétleni v tomto kurzu.
NiZe jsou uvedeny software a verze, s nimiz se v tomto kurzu seznamite.

- MR Configurator2 Ver.1.12N
-MRZJW3-MOTSZ111E  Ver.C5

Referencni materialy

NiZe je seznam referenci, jeZ souvisegji s tématy v tomto kurzu. (Poznamka: uvedené referencni materialy nejsou nezbytné
nutng, protoZe tento kurz |ze absolvovat i bez jejich pouZiti.)
Kliknutim na nazev referencniho souboru jej stahnete.

MNazev reference Format souboru Velikost souboru

Vzorovy program Komprimovany soubor kB
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@Y Vyuka fady MELSERVO-J4 ) ':“f‘
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V tomto kurzu se naucite, jak navrhnout servosystém pomoci univerzalniho stfidavého serva MELSERVO-J4 (dale
uvadéného jen jako ,MR-J4“) znacky Mitsubishi.

Kapitola 1 nabizi pfehled servosystému a pfiklady jeho pouZiti, a zaroven se dozvite o servomotorech servozesilovacich
fady MR-J4.

Prehled servosystému 3

Servosystém se sklada z kontroléru servosystému, servozesilovace a servomotoru.

[»

Servosystém

Rizeni pohybu
<o @ Do servozesilovace je priveden pfikaz polohy

z dat polohovani, ktera jsou nastavena
uZivatelem.

@ Vyberte z CPU pohybu, modulu jednoduchého
pohybu a polohovaciho modulu podie
vhodnosti pro konkrétni pouZiti.

CPU pohybu Modul jednoduchého  Polohovaci modul
pohybu

Servozesilovac

@ Pro pohon servomotoru je obdrZen piikaz
polohy z fizeni servosystému.

@ Konfiguracni software MR Configurator2 slouZi
k nastaveni a sefizeni servozesilovace.

MR-J4W3-B

A =

MR-J4-B MR-J4W2-B
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@0 Vyuka fady MELSERVO-J4

Servomotor

\

Rotaéni servomotor  Linearni servomotor Motor s pfimym

pohonem

& K pohonu hfidele servomotoru slouii napajeni
Ze servozesilovace. Zarovef jsou data polohy,
kiera detekuje kodér v motoru, pfivadéna zpét
do servozesilovace.

& Vyberte servomotor, ktery se nejlépe hodi ke
konkrétnimu pouditi.

2/2

) 00

[»
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> Priklady pouziti servosystému

Priklady pouziti servosystému lze aplikovat
na ruzné systémy, které vyzaduiji fizeni polohy &i rychlosti nebo jiné druhy fizeni.

®Montazni linky vozidel ® Systémy pro manipulaci s materialy

\. 1.

Funkce dodrzovani bezpecnosti zajistuji Dopravnikové linky Ize snadno realizovat
bezpecénost a ochranu

®Zarizeni pro vyrobu polovodica ® Zarizeni pro vyrobu tekutych krystal(

K presnému polohovani slouzi vizualni Linearni serva realizuji vicehlavou
snimace konfiguraci
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m Servozesilovaé ) 000

Servozesilovacte MR-J4 patfi v tomto oboru mezi nejrychleji a nejpfesnéjsi serva. Podporuji také Sirokou Skalu motort od
rotacnich servomotoru pfes linearni servomotory aZ po motory s pfimym pohonem.

@EER Viastnosti serva MELSERVO-J4 )

Servo MR-J4 ma nasledujici vlastnosti.

® Rizeni servomotoru dosahuje 3pitkové odezvy diky proprietamni architektufe. To pomaha zkratit dobu taktu zafizeni a
zvysit pfesnost.

Srovnani doby ustaleni s pfedchozim modelem

MR-J3 Doba ustéaleni MR-J4
- zkracena o 40 %* A
/. 1\. \ = ' I}f.
- ML“H_“'.----' —— b ' e '.WW/“--
*Vysledek je zaloZzen
e SN S na nasi podmince r—
MR-J3 hodnoceni. MR-J4
323-5 mS|  Doba ustaleni Doba ustaleni U142 ms
, Todivy o
Frikaz moment Sikme impulzy V poloze

® Jsou standardné vybaveny enkodérem absolutnich hodnot s vysokym rozlisenim. To umozfiuje vysoce pfesnée
polohovani a plynulé otaceni.

Srovnani rozlifgeni s piedchozim modelem

4000000- ]

Rozligeni 16}(] Rozligeni| impulz. enkodér
16x

: ok _
e e ‘H ..... ‘

e

18 bitd fady MR-J3 = 262,144 impulzi/ot. 22 bitd fady MR-J4 = 4,194,304 impulzwot.
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@EEZI Viastnosti serva MELSERVO-J4 ) Bad
1/2

» Roz&lfena funkce ladéni jednim dotykem
Zisky serva vietné filtru pro potlaceni rezonanci stroje, rozsifeného fizeni potlaceni vibraci II* a robustniho filtru jsou
sefizeny pouhym zapnutim funkce ladéni jednim dotykem. Pomoci funkce rozsifengho fizeni potlageni vibraci je vykon
stroje vyuzivan naplno.
Kliknutim na tlacitko ovéfite opakujici se pohyb.

* Rozsirené fizeni potladeni vibraci Il automaticky sefizuje jednu frekvenci.

o !

—: Pfikaz . Skuteéna operace

KdyZ je pohyb stroje nestabilni

Rychlost
A

Sefizeni robustniho filtru a Fizeni Presna shoda.

S S Vysokorychlostni
Eatlakcem vibraci jednim Rychlost polohovani
otykem. A

> !

Cas e
s Doba
> > ! ustaleni
Kdyz je nacasovani pohybu zpozdéné ) >

cas '

Rychlost

/ % Doba K4
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@EEXZI Viastnosti serva MELSERVO-J4

) 000

Kdy? je natasovani pohybu zpoZdéné

Rychlost
A

| Doba &
rustaleni
i |

—»>

Cas

\

Cas

2/2
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@EEXI Viastnosti serva MELSERVO-J4 ) @0c

» Rozsifené fizeni potlaceni vibraci ||

Dvé nizkofrekvencni vibrace |ze potlacit sou¢asné pomoci algoritmu k potlaceni vibraci.
Sefizeni Ize take proveést jen jednim dotykem.
Ucinnost fizeni I1ze prokazat u potlageni zbytkové vibrace na koncich ramen nebo télesech zarizeni.

Vibrace
na konci *

Pohyblivé ramene
rameno

Absence fizeni Rozsifené fizeni RozSifené fizeni
potlaceni vibraci potlaceni vibraci potlaceni vibraci Il

it Sikmé impulzy
Ve stejné dobé
jsou potlaceny
dva typy vibraci

Tocivy moment
Prikaz rychlosti

Vibrace

Z Zde koexistuji Potlacena je Potlaceny jsou
ve stroji

dvé vibrace jedna vibrace dvé vibrace

Nasledujici video uvadi pfipad, kde je rozsifenym fizenim potlaceni vibraci |l potlatena zbytkova vibrace — ta nastane,
kdyz je motor fizen pro polohovani jednotky s 3osym inercialnim systémem se dvéma ruznymi rezonancemi stroje v ramu
a ramenu.

(Trvani : 01:14)
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> Typy servozesilovacu

S 00

V zavislosti na prikazovém rozhrani existuji dva nasledujici typy servozesilovacu MR-J4.

* MR-J4-B - - - Servozesilova¢ kompatibilni se servosystémem vysokorychlostni synchronizované sité ,SSCNETIII/H"
* MR-J4-A - - - Servozesilova¢ kompatibilni s univerzalnim rozhranim (napr. analogovy vstup nebo sled impulzu)

Viastnost Konfigurace systému

ontrolér

Kompatibilni
s SSCNET IlI/H

MR-J4-B

» Lze pripojit k CPU pohybu, modulu jednoduchého pohybu
atd., ktery je vhodny pro viceosé synchronni fizeni.

* Rychlost pfenosu/prijmu dat byla zvySena vice nez 3krat
oproti konven€nim metodam na pIné duplexnich 150 Mbps
(rovna se 300 Mbps pfi poloviénim duplexu). Tim se
radikalné zvySuje odezva systému.

+ Kompletné synchronni komunikace dosahuje zvySeneho
vykonu zafizeni.

» Opticka komunikace radikalné zvySuje odolnost proti Sumu.

+ V systému Ize zapojit az 1600 m kabelaze.
» V zapojeni lze docilit znacnych Uspor.

Servomotor

Kompatibilni
'S univerzalnim
rozhranim

MR-J4-A

» Lze pfipojit ke generatoru impulzu, fizeni polohovani atd.

» Podporovan max. kmitocet prikazovych impulz 4 Mpps.

« Prikazy analogového napéti jsou také podporovany.

« Rizeni rychlosti & fizeni toéivého momentu je také
povoleno pfikazy analogového napéti.

Kontrolr )

- MR=-J4-A

Servomotor

Pro fizeni dvou, resp. tfi servomotoru je také k dispozici 2osy servozesilovat MR-J4W2-B a 3osy servozesilova¢ MR-J4W3-B.
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m Sestava servozesilovacu

Zde predstavime sortiment servozesilovacu MR-J4.

@ : Kompatibilni : Dostupné v budoucnu

Pfikazové

Specifikace
Servozesilovaé Poést os napajeciho
zdroje

HAll LANDSS
nEndw pa|js
Ze¥-54
Anopogealf,

nedeu saoBopeuy

MR=J4=B

Tfazowy
100 W AC

—: Nekompatibilni

ReZim fizeni

JUBLoW ANpo]

nogzea nouedz
nou|dn s jusz)y

{Uvnlné'ni v budoucnu)
|

Jfazowy
200 W AC

Jfazowy
400 W AC

MR=J4W2-B

Jfazowy
200 v AC

. 1.0

H/II LIANDSS IuBdyZoy

MR-J4W3-B 3fézovy
200 % AC

- e e e

|
|
|
|
L
|
|
|
|

MR-J4-A 1fézovy
100 W AC

Uvolnanl v budoucnu)

Jfazowy
200 % AC

Jfazowy
400 v AC

1UEIYZOJ 1U[BZIBAILN

|
|
|
|
T
|
|
|
|
[
|
|
|
|

(per Juni, 2013)
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m Servomotor ) 000

Rotaénich a linearni servomotory disponuji vysokorychlostnim, velmi presnym polohovanim. Existuji ale také motory 1/ 2
s pfimym pohonem, které jsou idealni pro pouZiti v podminkach malych rychlosti a velkého toivého momentu.

m Sestava rota¢nich servomotoru )

Zde predstavime sortiment rotaénich servomotori.

Rada rotaénich J“‘E"T“”ifé _Wct”_ﬂ“ Specifikace Vlastnosti Jmenovity vystup Priklady pouZiti
servomotord (maximalni otaCky)  npapajeciho

[ot./min] zdroje : 1kW 10kW  100kW

Rada HG-KR Mizka :
setrvacnost |
Perfektni pro a.05 075

3000 Sazowy | °0ecne |

«Remenové pohony
=Raoboty

=MontaZni stroje
-Sici stroje

[ [ :
[ [ |
[ [ |
[ [ |
I I :
(B000) 200V AC | Prumyslové | : : : =Soufadnicové stoly
= stroje. [ [ [ i | =Stroje na
o : : : I | zpracovani potravin
; | | | : =Zafizeni pro vyrobu
'§ [ [ [ : polovodiéd
5 ! ! ' i | *Pletaci a vy3ivaci
: : : : stroje
[ [ [ [
! ! | |
Ultranizka I | | | | “Vsazovaie
3000 P setrvaénost 05 0.75 V| sMontazni stroi
(6000) zgf;ifnﬁc Dobfe se hodi pro : : ! ontazni stroje
provozy s vysokou | : | :
propustnosti. I I I I
[ [ [ ! .
w 1000 Ifazavy Stfedni I 05 I 42 | | *Systémy pro
g (1500) 200V AC | setvagnost - 1 | | | manipulaci
= — Tato fada je , : : S materialy
3 2000 3fazovy dostupna se 2 | | | . | “Robaoty
g (3000} 200VAC | imenauitimi | 05 7.0 | ' | -Souradnicové staly =
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2/2

1.5 Servomotor
— i I I i ,
@ Rada HG-SR 1000 Ifazovy Stredni 1 05 | 42 | | =Systémy pro
i 1500 5 I | manipulaci
g | ev |eees | NN | & materidy
B 2000 3azovy dostupna se 2 [ | | | | *Roboty
-g RSDGDJ 200 AC JmEﬂl:l".l"lt‘_l;-"ml | 0.5 | 70 : «Soutradnicoveé Stuhrr
g 4?|.i_|f[|é}:-.,fﬂ::?|: rychlostmi. : _ : I
: ! ! ! !
3000 Mizka setrvacnost | ! 05 l 90 I | «Stroj na baleni
@ (6000: 052 6 kKW | 3650, | DODE SENOGIPIO || '— : ' | potravin
g2 5000: 7.9 kW) | oggy ac | PrOVOE Swsokou | ! | | +Tiskafské stroje
2 =3 A propustnosti a } ! ! '
=3 1500 3fazovy | yeligim zrychlenimy | | | 11 22 | | <Vstiikovaci stroje
= 400 V AC : . | '
& (3000: 11, 15 KW zpomalenim. | | . : =Lisovaci stroje
2500: 22 KW) [ [ [ |
Stredni , | | | svere
. ystemy pro
setrvacnost | I I ! . .
E g 3000 fazovy Tato fada je ! 1.0 5.0 ! : mamfullaallzl
8 200 W AC - I - | s materidly
= (4500) jdrsizunpv?’;ni? 2 | I : s ultravysokou
[ [ [ | :
: propustnosti
rychlostmi. ! I I I
T
2000 Plochy typ : : : | “Roboty
w (3000: 0,75 az 2 Diky ploche I [ [ : =Stroje na
o @ kW konstrukei je tato : : : I | zpracovani potravin
% = 2500: 3.5, 5 kW) Jfazoy | lednotkavhodna | 0.75 50 :
E‘% 200vAC |V situacich, kde |1 [ :
T g je omezen : : : |
B instalaéni | | | :
prostor. I I I I
1 | | 1
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m Sestava linearnich servomotoru

Zde predstavime sortiment linearnich servomotoru.

Rada linedmich Maximalni Metoda Vlastnosti Tah
senvomotord rychlost  chlazeni

Pfiklady pouZiti

1000N 10000M 100000N

Rada LM-H3 Hodi se pro dsporu [ [ | : : =Systémy pro montaz
prostoru. : 70 : gﬁq : : polovadi&i
Pfirazens | Kompaktni rozméry a [ _I Kontinualni , | *Systémy pro Cisténi
20 chlazeni | vwsoky tah. : I ! I 1| platkad
) | | : : : =Stroje k sestavovani
| | _ Maximgini ' | *Manipulace s
! ! [ I i | materialy
: : | ! |
Rada LM-F Kompaktni rozméry. [ ' 300 : 3000 : : -MNakladage archi
20 Ffirozens Integr.wan'if systém ‘ : P{nntmualll'n‘ _ : : -Ohrﬁhéci stroje NC
— : chlazeni k:sjllnweﬁct chlazeni : : | 1800 118000 -Mampu:ace 5
= zdvojnasobuje Maximslni I | materialy
o kontinualni tah. : : ' _ I
a» | | | | |
=1 | | 600 , 6000 | !
3 20 Kapalinové : Kuntinpélni : :
' chlazeni [ [ , 1800 18000
C ! Medman!
- t t 1 ] I
Rada LM-K2 Wysoka denzita tahu. ! ! | I | | *Systémy pro montaz
Diky struktufe reak&ni ! :12[:, ' 2400 : ' | polovodici
sily magneticka [ [ — Kcrntinuiilni 1| *Systémy pro Cisténi
Pirozené | piitaZlivosti je mozna : : | ! || platkd
. 20 chlazeni | del3i Zivotnost linedmich | 1 | | i i | =Stroje k sestavovani
3 g voditek a niz3i hlugnost. | | | 300 | 6000 ! || LCD
I I Maximalni |
| | | | |
I | I 1 I
- - T 1 T T T

A
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1.5.2 Sestava linearnich servomotoru

) 000

2/2

Rada LM-U2

eJpel zaq diy

2.0

Pfirozené
chlazeni

Zadna nerovnomé&most
chodu ani malé kolisani
rychlosti.

Absence struktury
magnetickeé pfitaZlive sily
prodluZuje Zivotnost
linearnich voditek.

50

| . - -
S Kontinudlni

150

800 :

| 3200

o

=Sitotiskove systémy
*Skenovaci expozicni
systémy

=Systémy kontroly
=Manipulace s
materialy
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} Sestava motoru s pfimym pohonem ) 00

Zde predstavime sortiment motord s pfimym pohonem.

Rada motorii Jmenovita Vngjsi Vlastnosti Togivy moment Pfiklady pouziti
s pFimym rychlost priimér

pohonem {maximalni motoru

otacky) [mm] - 10N=m 100N=m  1000N=m
[rmin]

Rada TM-RFM Hodi se pro operace : | i ||+ Zafizeni pro
200 s malou rychlosti a ! it i i vyrobu
(500) 9130 velkym tahem. " = | | polovodiél

+ Plynuly provoz a nizsi : i imalni | |+ Zafizeni pro
hlu¢nost. : | ! | vyrobu
= Mizkoprofilovy navrh T | | | tekutych
motoru prispiva ke : T | keystald
200 skladné konstrukei a : Jmenovita ||+ Obrabgci stroje
(500) P80 nizkému tezisti a tim ke | | 118 54 | i
zlepSeni stability stroje. I | Maximalni [
« Kompatibilni s &istym : | | |
provozem. | 112 72| |
: : Jnl'lenm'ité :
égg} 9230 | | 36 ! 216 |
| B eimdini
1 | ] |
1 l l 1
I | 40 | 240 |
1 L, . |
100 I Jmenovita _ |
9330
(200} : : :121] ?EP
| ' Maxmainf I |
1 1 1 1
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“ Kombinace servozesilovace / servomotoru

@ : Kompatibilni

Servozesilovad

MR=J4=B

©O: Dostupné v budoucnu

Specifikace
napdjecino
zdroje

tazovy
100V AC

Rotaéni servomotor

;i
:

Zde predstavime kombinace servomotoru a servozesilovacu MR-J4.

—: Nekompatibilni

Linearni servomotor

Motor s pfimym
pohonem

Ifazovy
200 V AC

® O

O
@

3fazovy
400V AC

MR=J4W2-E

H/AIl LANDSS IUBIYZoY

3fazovy
200V AC

MR=J4W3-E

3fazovy
200V AC

MR=Jd=A

1UBJYZOJ JU[BZIBAILN

1azovy
100 V AC

3fazovy
200V AC

® O @& o
| OGN NN

3fazovy
400V AC

(stav k cervnu 2013)
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} Systém detekce absolutni polohy ) :gﬂ
/

Rada MR-J4 pouZiva absolutni enkodér, aby bylo moZné snadno zkonstruovat systém detekce absolutni polohy.

U bé&Znych pfirustkovych systému neslo pfi vypnuti napajeni detekovat ani ukladat do paméti polohu a rychlost otaceni.
TakZe kdykoli bylo zapnuto napajeni servosystému, napr. pri spusténi systému & obnoveni po chybné funkci nebo
vypadku napajeni, byla nutna operace najeti na vychozi polohu (navrat do vychozi polohy).

Nicméné u systému detekce absolutni polohy Ize pifi vypnuti napajeni detekovat i ukladat do paméti polohu a rychlost
otaceni. TakZe je-li vychozi poloha nastavena pfi Gvodni operaci, |ze provoz obnovit, aniZ by bylo potfeba provadét navrat
do vychozi polohy. Diky tomu lze zkratit dobu obnoveni po chybné funkeci nebo vypadku napajeni.

Pfi konstrukei systému detekce absolutni polohy pomoci Fady MR-J4 je pro uloZeni dat absolutni polohy potfeba bateriova
jednotka.

Kliknutim na pfislusné tlacitko niZze spustite animaci pro zobrazeni toho, jak funguje .systém detekce absolutni polohy” a
Plirustkovy systém®.

Systém detskce absolutni polohy 1| @ Daya HIDUP
.
| ]

-
——

Pﬁrﬁsﬂcwiruysﬁ._ @ Daya HIDUP

A
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Daya HIDUP
L
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} Postup oziveni servosystému

) 000

Masledujici schéma ukazuje postup pro oZiveni servosystému.
V tomto kurzu se naucite postup od (1) Vybér® aZ do ,(5) Sefizeni”.

[ (1) Vybér servozesilovace/servomotoru  sermrmreeeee 2. kap.
[ (2) Instalace/zapojeni servozesilovace/servomotoruy == === v s en 3. kap.
(3) Nastaveni/spusténi servozesilovace @ 0 ssssssresenn 4. kap
«Nastaveni parametru
-Kontrola zapojeni servozesilovace/servomotoru
«Zkusebni provoz
[ (4) Provoz bez motoru pfipojeného ke kontroléru =~ « v e v evn e 4, kap. ]

[ (5) Sefizeni servozesilovace upevnéného na stroji = == ==-=+------
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\ této kapitole jste se naudili:

« Vlastnosti serva MELSERVO-J4

+ Sestava servozesilovach

+ Sestava servomotori

Systém detekce absolutni polohy

« Postup oZiveni servosystému

Dalezité body

MNasledujici body jsou velmi dulezité. Proto je znovu pfezkoumejte a zajistéte, abyste se seznamili s jejich obsahem.

Vlastnosti serva = Algoritmus pro fizeni serv je zalozen na proprietarni architektufe a slouzi k dosazeni

MELSERVO-J4 v oboru nejrychlejdi a nejvy3si pfesnosti.

+ Rotaéni servomotor disponuje absolutnim enkodérem 4,194,304 imp./ot. (22bitovy), ktery
umoZhuje vysoce presné polohovani a plynulé otaceni.

SIECILEICLCEELEL TG « | systému detekce absolutni polohy, je-li nastavena vychozi polohy pfi Gvodnim spusténi
polohy zafizeni, systém vykompenzuje posun polohy.
Proto neni po opétovnem zapnuti napajeni nutny navrat do vychozi polohy.
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yAEIGER Ukazkovy systém a konfigurace zarizeni ) oeo

m Ukazkovy systém

V tomto kurzu se jako ukazkovy systém naucite souradnicovy stul.

V nasledujicim souboru PDF si ovéfte schéma vzoru provozu a specifikace stroje.

Podrobnosti ukazkového systému <PDF=

1. 058

2. 083
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m Vybér kapacity servomotoru

) 000

Mejprve musite vybrat optimalni kapacitu servozesilovace/servomotoru pro pouZiti v ukazkovem systému.
Ke zvoleni kapacity slouzi Software pro vybér kapacity stfidavého serva (freeware).

Software pro vybér kapacity stfidavého serva

« Po nastaveni specifikaci stroje a vzoru provozu lze vybrat optimalni servozesilovac, servomotor a volbu rekuperaéni

jednotky.

« K dispozici je také nabidka pro vybér linearnich servomotoru a motord s pfimym pohonem.
+ Podporovano je deset typu konfiguraci zafizeni, jako jsou horizontalni kulickovy Sroub, vertikalni kuli¢kovy Sroub,

ozubnice s pastorkem a vale¢kové podavaci zarizeni.

Ma dalsi obrazovee zkusime provést vybér pomoci Software pro vybér kapacity stfidavého serva.

Software pro vybér kapacity MRZJW3-MOTSZ111E Ver.C5

o % Dall scrw, Hrz. | Running MHIDTO, SV
Fis Lniz Took Help

|'_-MII SCnw, ML 'l Coupling +Esd Red Gear [n) vl

|r-._--_, il Fmode _'__I.- Caltulsta © SelMey

E o o

Holor HE-ER  J000 o
E Mo Reducion Gedr Oplon

MO EakE Dplinn

Am
w
-
o= Umifiorrm A oDwes el in AN Soct of
@ Fas Ol Mode Oper. P alear m
b

| Mmoo sk WT 2000 [T Mailod HO-KROST |50 W)
Wy ol boewd (o] 0 o0 g
| — F L] M Ampifier MR- 81048
i TgFderas) e Fil 0 (Do W Figeneraion nasdliss
{ fnpiliFey Ferle s L[ ] hg-E D Subilio Imy? Gl purisimi g i ok Ll
reifha of It ey A dan bl Load Ingrda 0470 [eg-cmd] 10.4Timas
Lead o ball SCrew PR 21000 e Paak Toigus 0323 [N-mj
ARtor Of el pcrer o 0 L i FeWeS Tonques 0084 [M-mi)
L™ of Ball stres (1] w00 O ] Fegen Par 0000 ]
[rree &M mny a ki
gt fabsnd o i L] QXS ~
r L Tre sy so®were caicuisbedd e py T wih Sheorstcal
i ! 5 mcpasbore s Comnoonty be med Bn o8 e 30 mlable sobuBon
L indeperaiantty enmure e desegn s pafScesnt safely e gin
Wass of labie Wi 2000 g - ;EEJW E |

Show Cak dations |

* Software pro vybér kapacity |ze
stahnout zdarma. O dalsi informace
poZadejte mistni obchodni zastoupeni.
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m Vybér kapacity servomotoru

) 000

Sizing Result

Motor (HG-KR0S3 [50 W]

Amplifier :MR-J4-108/8
Regeneration needless
Side-by-side mounting is possible.

Load Ineria : 0470 [ko-cmz) 10.4Times
Feak Tomue : 0.323 [M-m) 201 9%
RMS Tomue : 0.084 [M-m) H2.2%
Regen. Pwr. ; 0.000 ] 0.0%

The sizing softwware calculsted the
equstions and can only be used as a g
Independantly ensure the design has sy

Dojde k zobrazeni vysledku vypottu.

Kliknutim na m piejdete k dal5i obrazovce.

:'._ﬁ Ball scrw, Hrz. | Running | INIDTO.5YM
File Units Tools Help
Setting Data
|Ball scrw, Hrz. = | |Coupling (+Ext. Red. Gear[n]  ~|
|Pos.cti. mode ~||& caicuiate © setmir 5]
[™ DD hotor

T Arnplifier MR-J4-AiB
Amplifi

npiTE
| lotor : HG-KR 3000 mmin

.,
E,LL_ .E | Mo Reduction Gear Option
N .o Brake Optian
r Uniform AcciDec Inclin All Sect. of  ESm=romt
Ef: Pos Ctrl Mode Oper. Pattern Calcu"’fjﬁ
| Icapacity

Data Setting
Mass of takble Wi 2.000 ki
Mazsz of load Wil 0.500 ko
Thrustioad Fc 0.000 M
Guide fightening force FG 0.000 M
Coupling inettia JC 0100 kg-cmz2
Inertia of the others JO 0.000 kgg-cm2
Lead of ball screw PB 2.000 mim
Dismeter of ball screw 0B 20.000 mim
Lencgth of ball screw LB 300,000 mim
Driwe efficiency eta 0.a00
Coefficient of friction i 0135
Mass oftable WT: 2.000 |ky -

lCCoShow Graph .
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Konfigurace zarizeni )
Zkonstruujte ukazkovy systém podle nasledujiciho postupu. Nasledujici text uvadi diagram konfigurace zafizeni a seznam pro
ukazkovy systém.
Kontrolér Model Nazev modelu Poéet
Kontrolér
Procesor CPU kontroléru QO4UDEHCPU 1
PLC
Modul napajeciho zdroje Q2P 1
) . ) Hlawvni zakladni jednotka Q35DB 1
Vstupni zafizeni
] - ] Modul vstupu Qx40 1
Vystupni zafizeni
é Modul vystupu ay41p 1
- ? Rizeni servosystému (modul | QD77MS2
Tlacitko Indikator Indikator Tlacitko jednoduchého pohybu) 1
nuceneho bé&hu zastaveni  Start
zastaveni Servozesilovad MR-J4-10B 2
7 SSCNETIII/H
. Servomotor HG-KR053 2
1. 0sa 2 osa
Mapajeci kabel servomotoru MR-PWS1CBLZM-A2-L 2
Servozesilovac Servozesilovac
MR-J4-10B MR-J4-10B Kabel enkodéru MR=J3ENCELZM=-AZ=L 2
Kabel SSCMET Il MR=-J3BUS1M 2
Sada konekton MR-CCN1 2
Servomotor Servomotor
HG-KR053 HG-KRO53 Baterie MR=-BATEV1SET 2
—- —- Komunika&ni kabel potitage P | MRJ3USBCBLIM ;
Harni mez zdvihu Harni mez zdvihu (kabel USB)
— - —-
Dolni mez zdvihu Dolni mez zdvihu | Software nastaveni MR Configurator2 1

Cidlo pfitomnosti

e

»
_. Cidlo pritomnosti

*Jistic (MCCB) a magneticky stykac (MC) jsou potieba zvlast.
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Bezpeéna tvorba ukazkového systému ) ooc

Prfezkoumame bezpeénostni opatfeni v mistech, které jsou navrZzena pro spolehlivé zastaveni systeému v nouzovych
situacich, aby nedochazelo k poskozeni zarizeni ¢ chybné funkci a nehodam pfi vyskytu problému v systému.

Kliknéte na tlacitko obvodu, o némz se chcete dozvédét vice. (Kliknutim na tlacitko ,Zobrazit viechny obvody” zobrazite

zafizeni bezpeénostnich opatfeni u viech obvodl.)

Obvod nuceného zastaveni Rozsah pohybu obrobku

<Mapdjeci zdroj serva> <Napdjeci zdroj PLC>

Stridavy napajeci
zdroj (200 V)

Stfidavy napajeci
zdroj (100 V)

7

Hlavni
" napajeci zdroj

Vstup nucengho
zastaveni

Zobrazit vSechny obvody

Tlacitko
nucengho
zastaveni

—p S i
kﬁ: Mapajeci zdroj

Dolni mez zdvihu

.'2222222222222’ AL ILIIEIEILES

Horni mez zdvihu
-

Obrobek

..3222222222.2222!222222222222221

-

r |j=‘? %% hlayniho obvodu Napéjeci zdrgj
istic PN —
s lisovanym Magneticky fdicio abvodu
pouzdrem | stykac (MC)
(MCCB)
el y | Signal alarmu
—p S ~
I Mapajeci zdroj > ' |
e “¥£°  hlavniho obvodu| Mapajeci zdroj
istic Fidici
s lisovanym Magneticky Fidiciho obvodu
pouzdram stykac (MC)
(MCCB)
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m Servozesilovac

Uvod do nazvi a funkci dili servozesilovace )

MNazvy a funkce servozesilovate ,MR-J4-10B" se naucite pomoci pfikladu.

) 000

1/2

evipouZiti E AzevipouZiti
) MNazewpouZiti C Mazew
Displej Konektor enkoderu (CM2)
(3) 3cislicovy sedmisegmentovy disple] LED 9 SlouZi k pfipojeni kodéru servomotoru.
(1) Wy g vy disple) pripal
ukazuje stav serva a €islo alarmu.
UvnitF krytu Konektor baterie (CN4)
' displeje Oto&ny prepinag nastaveni osy (SW1) (10) SlouZi k pfipojeni baterie pro zalohu dat
(2) | SlouZi k nastaveni ¢isla osy senvozesilovade. absolutni polohy.
S Pfepinat nastaveni osy fizeni (SWW2) Drzak baterie
: 3 K dispozici jsou volba zkuZebniho provozu, {(11) | SlouZi k instalaci baterie pro zalohu dat
=) volba nastaveni deaktivace osy fizeni a volba absolutni polohy.
(13) nastaveni €isla pomocné osy.
(12) Konektor ochranné zemé (PE)
(14) Konektor komunikace USB (CMNE) SlouZi k pfipojeni uzemnéni
(4) SlouZi k pfipojeni potitae PC. . _ -
Konektor napajeciho zdroje hlavniho obvodu
(13) | (CNP1)
(15) Konektor signald /0 (CHN3) SlouZi k pfipojeni napajeciho zdroje.
5 SlouZi k pfipojeni signald digitalniho 1/0. N
Sisi ) pripojEnt signattt €19 (14) | Stitek hodnot
Konektor signald vstupu STO (CNE) Napagiem Z.i.jmj. ru:!lclhu’!:ub'-{ndu [CN.P%,} -
ey e - ] (15) | Sloui k pfipojeni napajeciho zdroje fidiciho
(16) s Slouzi k pfipojeni jednotky bezpegnostni obvodu a rekuperagni jednotky
€) logiky MR-J3-D05 a relé externi bezpecnosti. P . ’
(17) _
Konektor kabelu SSCNET Il (CN1A) H};f}” vystupu napajeni servomatory
SlouZi k pfipojeni fadice servosystému nebo (18) e e
S . SlouZi k pfipojeni servomotoru.
(7} senvozesilovate predchozi osy.

E—




k& MELSERVO Basics (MR-J4)_CZE Lol S

) 000
2/2

(9)
Konektor kabelu SSCNET Il (CN1A) E”Q;?}m vystupu napajent servomotoru
(10) Slou#i k pfipojeni fadi€e servosystému nebo (16) Slousi k pripojeni servomotor
(T) | servozesilovage predchozi osy. '
(11) Indikétor nabijeni =
Dalni £ast Rozsviti se v pfipadé nabijeni hlawniho obvodu.
(12) Konektor kabelu SSCMET Il (CHN1B) (17) | KdyZ tento indikator sviti, nepfepojujte kabely.
SlouZi k pfipojeni servozesilovade dalsi osy. U
(8) posledni osy nasadte krytku.
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m Jednotka zobrazeni pro servozesilovac

Displej pro servozesilovac je uveden niZe. (Pro servozesilovaé modelu MR-J4-B)
Displej pouZiva sedmisegmentoveé diody LED pro indikaci podminek os serva a upozornéni na alarmy.

3Cislicovy,
Tsegmentovy disple]
Kryt otevien
(1) Normalni zobrazeni (2) Zobrazeni alarmu
Pfi absenci alarmu se zobrazuji stfidavé ¢. osy a Pfi vyskytu alarmu se zobrazuiji stiidavé Eislo alarmu
prazdny displej. (dvé Eislice) a detail alarmu (jedna Cislice) a zobrazeni
stavu. Napf. nasledujici alarm ukazuje vyskyt [AL. 32
Nadproud].
Stav C. osy Stav C. osy C.alarmu  Detail alarmu

(1 Eislice) (2 Cislice) (1 islice) (2 Cislice) (2 Cislice) (1 islice)

1/2

) 000
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ESREEN 5

i
m Jednotka zobrazeni pro servozesilovac

Stav C. osy
(1 Eislice) (2 Eislice)

}

0" Indikuje stav pfipraven vyp. a servo vyp.
,C"” Indikuje stav pfipraven zap. a servo vyp.
.d" Indikuje stav pfipraven zap. a servo zap.

Stav C. osy
(1 Eislice) (2 Eislice)

|

Nt Oznatuje vyskyt alarmu.

¢ alarmu
(2 Eislice)

Detail alarmu
(1 Eislice)

2/2

) 000
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m Uvod do nazvu dilu servomotoru

) 00

Nazvy servomotoru ,HG-KR053" se naucite pomoci prikladu.

Napajeci konektor

Konektor enkodéru

enkodér
Hridel servomotoru
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\ této kapitole jste se naudili:

« \ybér kapacity servosystému

« Konfigurace zafizeni servosystému

+ Bezpefna konstrukce ukazkového systému
» Uvod do nazva a funkei dila servozesilovace

« Uvod do nazvl dila servomotoru

Dalezité body

Nasledujici body jsou velmi duleZité. Proto je znovu pfezkoumejte a zajistéte, abyste se seznamili s jejich obsahem.

\ybér kapacity = Wyberte kombinaci servozesilovage a servomotoru, ktera je v ramci vhodného rozsahu
servosystému kapacity.

Konfigurace zafizeni » Vyberte kontrolér, servozesilovag, servomotor, kabely atd. podle specifikaci systému, jenZ
servosystemu ma byt zkonstruovan, a které ma servosystém obsahovat.

Bezpe&na konstrukce + Zrealizujeme bezpe€nostni opatfeni v mistech, které jsou navrzena pro spolehlivé
ukazkového systému zastaveni systému v nouzovych situacich, aby nedochazelo k poskozeni zafizeni & chybné
funkci a nehodam.

Uvod do nazvi a funkei » Servozesilovace obsahuji disple], dil nastaveni osy, rozhrani, drzak baterie a indikator
dild servozesilovate nabijeni.

Uvod do nazvii dili « Servomotory obsahuji konektor napajeciho zdroje, hiidel servomotoru, konektor enkodéru
servomotoru a enkodér.
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M EIGIEN Instalace/zapojeni

S 00

)

Instalace servozesilovacu

Zkontrolujte orientaci a prostor pro instalaci okolo MR-J4-10B.

® |nstalace jednoho servozesilovace

« Namontujte servozesilovac na svislou sténu a zajistéte spravnou orientaci
s horni stranou nahoru a dolni smérem dolu.

» Pouzivejte jej v prostredi s teplotou mistnosti v rozsahu 0 az 55 °C
(32 az 131 °F).

» Pouzivejte ventilator k prevenci prehrati systému.

« Zajistéte, aby se do servozesilovace pfi montazi nebo z ventilatoru chlazeni
nedostaly Zadné cizi predméty ani material.

« Pri instalaci servozesilovaca v mistech s toxickymi plyny ¢i prachem zajistéte
¢isténi vzduchu (privadéjte Cisty vzduch do skriné z vnéjsku, aby byl vnitini
tlak vétsi nez vnéjsi).

® |nstalace dvou a vice servozesilovacu

Skfiﬁ_ v ‘ Skrin ) SkFin
T 40 mm (1,577 Misto pro kabelaz | 1 mm '100 mm (3,94") a vice
. " . 7 0 04" o
avice (80 mm (3,15") a vice) Horni &ast ( «<1 mm (0, 04 )
10 mm | 10mm : 30mm — _7 30mm
(0,39") 7 & “4 (0,39") (1,18") 7 © (1,18")
avice 7~ ~ avice avice ~ a vice
.
Dolni cast
40 mm (1,57") 40 mm (1,57") 7
14 avice . avice
Upozoméni Upozornéni

» Pri instalaci servozesilovacl blizko sebe zajistéte
1mm odstupy mezi sousednimi servozesilovaci a
vezmeéte v potaz montazni tolerance.

V tomto pripadé udrzujte teplotu okoli v rozsahu 0 az
45 °C (32 az 113°F) nebo pouzijte servo-zesilovaé
s efektivnim pomérem zatizeni 75 % a niz§im.
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3.2 Uzemnéni servozesilovaée 3 oo

Pred zapojenim napajeciho zdroje uzemnéte servozesilovac a servomotor.
Servozesilovac i servomotor spolehlivé uzemnéte jako opatfeni k prevenci Sumu a Grazu elektrickym proudem.

« Zajistéte pripojeni konektoru ochranné zemé zesilovace k ochranné zemi skfing, aby nedo$lo k Grazu elektrickym
proudem.

* Podle toho, kudy je vedena kabelaZ a jak je provedeno uzemnéni, ma na servozesilovace vliv Sum spinani z tranzistoru.
Takze pro uzemnéni viz niZze uvedené schéma.

SkFin
Servozesilovac

Servomotor

MCcCB

S

(Poznamka) " |
Napajeci ——x

zdroj /-

e

Ayuy a4

Zajistéte pripojeni vodice ke konektoru PE
servozesilovace.
Vodi€ nepfipojujte pfimo k uzemnéni skfiné.

Y Poznamka. Pro 1fazové napéti 200 az 240 V~ pfipojte napajeci
Vnéjsi zdroj k L1 a L3. L2 nechte otevieny.
krabice
Ochranna zem (PE)

*Pripojte zemnici vodi¢ ze servomotoru ke konektoru ochranné

_L zeme (PE) servozesilovace. Uzemnéni provedte pfipojenim
= konektoru ochranné zemeé (PE) servozesilovace k ochranné
zemi (PE) skfiné.




k&l MELSERVO Basics (MR-14)_CZE

»m Zapojeni signalu externiho 1/0 k servozesilovagi

Zapojte zarizeni externich I/O ke konektoru signala I/O (model: MR-CCN1).

Pripojte jiz zapojeny konektor signalu /O ke konektoru CN3 na servozesilovadi.

Schéma zapojeni signalld pro konektor signald /O je uveden niZe.

Masledujici text uvadi pouze zafizeni externiho /O pouZivane v tomto kurzu.
Podrobnosti o jinych zafizeni viz pfislusné prirucky.

Horni mez zdvihu

Signal alarmu

(k magnetickému
stykadi)

ME-CCM1

el
=

Pfipojte
k CN3

WMR-J4-10B

Colni mez zdvihu
Cidlo pfitomnosti

000
) 1/2

RozloZeni koliki
konektoru signald 10

—— CN3
l/ — __.___"-w..
! 1
2 s 125
DIt —— b2 [—
4 lsocon—2_|MBR
MO1——|MO2 ==
I P I [ PO
il I e T
8 | s '8 |\ pr
L 0 LZR 5
10 o 129 ] o
e EM2 )

Schema z pohledy Easti

Zafizeni /O
C. koliku Symbol Funkce/pouditi

20 EM2 Zapojuje spinac nucengho zastaveni.
Zapojuje spinat horni meze zdvihu

2 DI hardwaru.
Zapojuje spinat dolni meze zdvihu

12 Diz hardwaru.

19 DI3 Vodice s cidlem pritomnosti.
Provadi vystup signalu alarmu.
Piipojuje k externi sekvenci pro

15 ALM Zménu stavu magnetického stykace
(MC) na ZAP./VYP. pomoci signalu
alarmu.
Vstup 24VDC (24VDC+10% 0.3A) pro

5 rozhrani 1/0.
Kapacita napajeciho zdroje se liai
v zAvislosti na pottu bodd na rozhrani

DICOM /'O, které maji byt pouZity.

Pfipojuje externi napajeci zdroj 24 V=

10 (+).
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8
LB Vstup 24VDC (24VDC+10% 0.3A) pro
LZ g 5 rozhrani I/O.
10| e Kapacita napajeciho zdroje se li&i
N v zavislosti na pottu bodld na rozhrani
| DICOM /O, které maji byt pouZity.
MR-J4-10B s gEinan- — Pfipojuje externi napajeci zdroj 24 V= =
- 10 (+).
Schéma z pohledu casti
zapojeni konektoru
Spoleény konektor pro EM1 a dalsi
3 DOCOM vstupni signaly

Kompatibilita zapojeni kolektoru/emitoru

Podporovano je kolektorové i emitorové zapojeni digitalnich vstupl a vystupd

B Piiklad digitalniho vstupu

Senvozesilovat E Senvozesilovat
Proud Fodporovan je
¥

EM2 atd. kolektor | emitor EM2 atd.
\Spl’na& ' \Spl’na&

| Dicom ' I |

|
|
24V DC 24V DC

SN
N

| DICOM

Fan

Vstup kolektoru Vstup emitoru
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Pripojeni servozesilovace k servomotoru ) ooc

Pripojeni napajeciho kabelu servomotoru a kabelu enkodéru k ,MR-J4-10B" a ,HG-KR053" se naucite pomoci prikladu.
Podrobnosti o vybéru kazdého kabelu viz prislusna prirucka.

Signal alarmu

—— Horni mez zdvihu
Dolni mez zdvihu
Cidlo pfitomnosti

HG-KR053

Upozornéni

« Faze (U/V/W) napajeciho zdroje servomotoru a servozesilovace pfipojte spravné. Nespravné pripojeni fazi zplsobi
chybnou funkci servomaotoru.

« Servozesilovac pfipojte k servomotoru pomoci vyhrazeného kabelu.
Mezi zesilovag a motor také nepfipojujte vykonovy kondenzator, filtr ani magneticky stykac (MC) atd.

+ Pfipojte zemnici vodic ze servomotoru ke konektoru ochranné zemé (PE) servozesilovace. Podrobnosti o uzemnéni viz
poloZka 3.2.




i MELSERVO Basics (MR-J4)_CZE N

»>
Zapojeni napajeciho zdroje servozesilovace

Napajeci zdroj pfipojte k servozesilovaci na dvou mistech — pro hlavni a Fidici obvod.

Pro vodice vstupu napajeciho zdroje vzdy pouzivejte jisti€ v lisovaném pouzdru (MCCB).

Zaroven vzdy zapojte magneticky styka¢ (MC) mezi napajeci zdroj hlavnim obvodu a konektory L1, L2 a L3
servozesilovace tak, aby vypnuti stykace vypnulo napajeci zdroj hlavniho obvodu v pfipadé, kdyz je signal alarmu ¢&i signal
vstupu nuceného zastaveni v nevodivém stavu.

Nasledujici pfiklad ukazuje zapojeni MR-J4-10B.

pouzdrem (MCCB)

' Magneticky
"‘ stykad

e :
1 Jisti€ s lisovanym

Signal alarmu

) — — Horni mez zdvihu
- _:;;_, - Dolni mez zdvihu
o] P : Cidlo pfitomnosti
Hlavni obvod o .
eca| I
-

Ridici obvod o

HITITRERRNNI

Kabel napajeciho zdroje servomotoru q{oe71

Kabel MR-J4 10B

HG-KR053

) 00
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@I Rozhrani SSCNET Ill/H ) ':"f
/

Zde se dozvite, jak zapojit servozesilovace spolecné.
Servozesilovac MR-J4-B disponuje rozhranim SSCNET [I/H.
Rozhrani SSCNET III/H nabizi vysokorychlostni, pIné duplexni komunikaci s vybornou toleranci vuéi Sumu pomoci optického
komunikaéniho systému.

Pro toto pfipojeni se pouzivaji vyhrazené kabely. Kabely jsou opatfeny konektory, aby mohly byt snadno pfipojeny Ci
odpojeny.

Radif servosystému
QDTTMS MR-J4-10B (1. osa) MR-J4-10B (2. osa)

[y
]
[
=
—
m

1

Pfi manipulaci s kabelem SSCNET Il zajistéte, abyste peilivé dodrfovali ~ Mefoda pfipojeni

nize uvedena opatieni.

- Nevystavujte kabel napnuti i bofnimu tlaku, nechybejte jej pod ahlem,
nekrutte s nim ani za n&j netahejte. Jinak dojde k deformaci £i zlomeni
vnitfnich optickych viaken a tim k nedostupnosti optického pienosu.

- Opticky kabel nevystavujte blizkosti ohné& ani vysokym teplotam, nebot
je vyroben ze syntetické pryskyfice. Ta se miZe zahfatim zdeformovat
a tim zpUsobit nedostupnost optické komunikace.

= Nenechte usadit nefistoty ani jiné cizi pfedméty na Zadném konci
optickéno kabelu, protoZe miZe dojit k blokovani prenosu svétla a tim
k chybné funkci zafizeni.

- Nezkousejte se divat pfimo na vystup svétla z koncd konektort ani ]
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@I Rozhrani SSCNET Ill/H

= Nezkouiejte se divat pfimo na wystup svétla z konc( konektord ani
kabell.

- Z bezpetnostnich a ochrannych divodu nasadte pfiloZzené krytky na
nepoudité konekiory (CN1B) v servozesilovaci posledni osy, aby
blokovaly vyzafované svétlo.

2/2

) 000
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Upevnéni bateriové jednotky pro systém detekce absolutni polohy ) W

PFi pouZiti systému detekce absolutni polohy je pro uloZeni dat absolutni polohy potfeba baterie.
Aby nedoslo k drazu elektrickym proudem &i ztraté dat absolutni polohy pfi pfipojovani (nebo vymeéné) baterie u
servozesilovace, vénujte pozornost témto informacim.

« Pro prevenci Urazu elektrickym proudem nechte servozesilovac stat po dobu negjméné 15 minut po vypnuti napajeciho
zdroje hlavniho obvodu, potom ovéite zhasnuti indikatoru nabijeni. Pfed pfipojenim baterie ovérte napéti mezi konektory
P(+) a N(-) pomoci zkouSecky napéti nebo jiného nastroje.

« Vymérite baterii pouze tehdy, kdyZ je napajeci zdroj fidiciho obvodu zapnuty.

Je-li baterie vyménéna, kdyZ je napajeci zdroj fidiciho obvod vypnuty, dojde ke ztraté dat absolutni polohy.

+ Odpojeni kabelu enkodéru odstrani data absolutni polohy. Po odpojeni kabelu enkodéru zajistéte provedeni navratu do

vychozi polohy.

\ tomto prikladu pripojte kK MR-J4-10B.

Nainstalujte baterii a U servozesilovace, ktery ma drzak baterie
zasurite zastréku do na dolni strané, nelze zapojit uzemnéni
konektoru CN4. s nainstalovanou baterii. Baterii vioZte po
provedeni zapojeni uzemnéni
servozesilovace.

Baterie

Indikator nabijeni
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> Nastaveni €. osy

) 00

fizeni (SW2)

Otocny prepinac nastaveni
osy (SW1)

Prepinac nastaveni osy

QD77MS2

é SSCNET III/“

MR-J4-10B

1. osa

HG-KR053

Nastavte &. osy fizeni na servozesilovaci. Cisla osy fizeni jsou pfifazena zvIast pro kaZdy servozesilovag, aby bylo moZné
urcit pouzivanou osu fizeni. Bez ohledu na poradi pfipojeni Ize pouzit jakykoli pocet os aZ do 16.
Zajistéte, abyste v jednom servosystému nezadali stejné €. osy fizeni vice servozesilovacum, protoZe by to zpusobilo

chybnou funkci provozu systému.
U servozesilovace nastavte Cislo osy fizeni serva pomoci kombinace nastaveni pro otocny prepinac nastaveni osy (SW1)

a pfepinac nastaveni osy fizeni (SW2), které jsou umistény uvnitf krytu displeje na servozesilovaci.

MR-J4-10B

2. 0sa

HG-KR053

* Po provedeni jakékoliv zmény pomoci oto¢ného prepinace nastaveni osy (SW1) a pfepinace nastaveni osy fizeni (SW2)
zajistéte restart napajeni hlavniho obvodu i fidiciho obvodu servozesilovace.

Otocny prepinac nastaveni
osy (SW1)

Prepinac¢ nastaveni osy
fizeni (SW2)
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Zapnuti napajeni servozesilovace ) 0oo

Zapnéte napajeci zdroj hlavniho obvodu i fidiciho obvodu servozesilovace. Po spusténi servozesilovace se na displeji
zobrazi ,Ab“ (pohotovostni rezim ZAP. napajeni kontroléru servosystému).
Servozesilovac nastavte a spustte v tomto stavu, protoZe neni zapnuté napajeni fizeni servosystému.

Prepnéte napajeni servo- Na displeji se zobrazi ,Ab”
zesilovace na ON.
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]

3.10 Souhrn

) 000

\ této kapitole jste se naudili:

« Pfipojeni SSCNET III/H

« Nastaveni €. osy

Dalezité body

+ Instalace servozesilovace

« Uzemnéni servozesilovaCe

« Zapojeni signald externiho /O k servozesilovaci
* Prfipojeni servozesilovaée k servomotoru

« Zapojeni napajeciho zdroje servozesilovace

« Upevnéni bateriové jednotky pro systém detekce absolutni polohy

« Zapnuti napajeni servozesilovace

Instalace servozesilovate

- Namontujte servozesilovat na svislou sténu a zajistéte spravnou orientaci s horni

stranou nahoru a dolni smérem dold.

* Poudivejte jej v prostiedi s teplotou mistnosti v rozsahu 0 aZ 55 °C (32 aZ 131 °F).

(V rozsahu 0 aZ 45 °C (32 aZ 113 °F) v pfipadé pouZiti servozesilovatl upevnénych
blizko sebe.)

* Poudivejte ventilator k prevenci pfehiati systému.
- Zajistéte, aby se do servozesilovace pii montazi nebo z ventilatoru chlazeni nedostaly

Zadné cizi pfedméty ani material.

- Pfi instalaci servozesilovacl v mistech s toxickymi plyny £i prachem zajistéte Eisténi

vZzduchu.

- Pfi instalaci servozesilovat ( blizko sebe zajistéte 1mm odstupy mezi sousednimi

servozesilovadi a vezméte v potaz montazni tolerance.

Uzemnéni
servozesilovate

*+ Servozesiloval i servomotor spolehlivé uzemnéte jako opatfeni k prevenci Sumu a

urazu elektrickym proudem.

- Zajistéte pfipojeni konektoru ochranné zemé zesilovaée k ochranné zemi skfing, aby

nadnsln b drarn alaltriclnbm neooidoem

1/2

MNasledujici body jsou velmi dulezité. Proto je znovu pfezkoumejte a zajistéte, abyste se seznamili s jejich obsahem.

I

4
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3.10 Souhrn

) 000

Uzemnéni

servozesilovate

Zapojeni napajeciho
zdroje servozesilovate

Pfipojeni SSCNET IlI'H

Upevnéni baterie pro
systém detekce absolutni
polohy

MNastaveni £. osy

* Servozesilovat i servomotor spolehlivé uzemnéte jako opatfeni k prevenci Sumu a
Urazu elektrickym proudem.

- Zajistéte pfipojeni konektoru ochranné zemé zesilovafe k ochranné zemi skfing, aby
nedo&lo K arazu elekirickym proudem.

Napajeci zdroj je pfipojen k servozesilovaci pomoci konektord pro napajeni hlavniho
obvodu a napajeni fidiciho obvodu.
Pro vodiée vstupu napajeciho zdroje vidy pouZivejte jistic v lisovaném pouzdru (MCCB).

- Toto pfipojeni nabizi vysokorychlostni, piné duplexni komunikaci s vybornou toleranci
vOEi Sumu pomoci optického komunikaéniho systému.
* Pro toto pfipojeni se pouZivaji vyhrazené kabely.

 Pro uloZeni dat absolutni polohy je potfeba baterie. Aby nedoSlo k drazu elektrickym proudem
€i ztraté dat absolutni polohy pfi pfipojovani (nebo wwménég) baterie u servozesilovace, dbejte na
informace v bodu 3.7.

- Ul servozesilovace |ze nastavit aZ 16 os fizeni pomoci kombinace nastaveni pro otony
prepinac nastaveni osy a prepinac nastaveni osy fizeni, kieré jsou umistény uvnit? knytu
displeje na servozesilovadi.

- Ovéfte, Ze jste v jednom semnvosystému nezadali stejné & osy fizeni vice servozesilovaéam,
protoZe by to zplsobilo chybnou funkci provozu systému.

2/2

I

4
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CREIGIEN Nastaveni/spusténi servozesilovace ) 000

V této kapitole se dozvite o nastaveni a spusténi servozesilovate pomoci konfiguraéniho softwaru ,MR Configurator2®,

Konfiguracni software ,,MR Configurator2“

)

Zde uvedeme funkce a pouZiti konfiguracéniho softwaru ,MR Configurator2®
(SW1DNC-MRC2-E).

MR Configurator2 b&Zici na pocitaci PC umoziiuje jednoduse provadét sefizeni a diagnostiku, zobrazovat monitory,

nacitat/zapisovat parametry a provadét zkuSebni provoz.

Spusténi  Je mozné nastaveni ruznych parametru potfebnych pro béh servosystému a zapisovani
parametrt do servozesilovace. Provozni stav |ze sledovat v grafu apod.

Sefizeni Vsechny zisky jsou sefizeny automaticky a Udrzba Stav servosystému a priciny chybnych
max. vykon serva lze docilit pouhym kliknutim funkci Ize vySeffit a diagnostikovat, a
na tlacitko.

pochopitelném tvaru.

Zivotnost dild je mozné zobrazit ve snadno
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m Tvorba novych projektu

) 000

V této sekei vytvofime novy projekt.

Spustte MR Configurator2 a vyberte [Project] -= [New].
Zobrazi se dialogové okno [Create New]. Provedte nastaveni pro komunikaci se servozesilovacem.

V tomto kurzu provedete nastaveni pro komunikaci se servozesilovatem MR-J4-B pomaoci pfipojeni USB.

‘New Project

Model MR-J4-B

Operation mode Standard

Connection sstting

=
X MNastaveni systému
i Pulﬂ!kar Nastaveny obsah Mastaveni v tomto
nastaveni kurzu
| Mastaveni Pouzijte k vybéru modelu servozesilovade,| MR-J4-B
modelu jenz ma byt pfipojen.
Provozni Pouzijte k vybéru provozniho rezimu. Standardni
reZim
Cil pFipojeni Pouzijte k vybéru pfipojeni, s nimz se ma | USB-pfipojeni
komunikovat. servozesilovade

{E}Surw amplifier connection USB

.Tha last-used project will be opened whenever
the application is restartec,

Lo || goncel |
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m Pripojeni servozesilovace k pocitaci PC

Pripojte servozesilovag k pocitaéi pomoci kabelu USE.
Jako kabel USB pouzijte ,MR-J3USBCBL3M" (délka: 3 m).

) 000

Propojeni se servozesilovatem

Servozesilovacd

Kabel USB Osobni poéitad
MR-J3USBCBL3M
(volitelny)

Opatieni pfi zapojovani kabelu USB

PFi prvnim pfipojeni servozesilovace k pocitaci PC se systémem Windows XP se zobrazi Pruvodce pfidanim

nového hardwaru.
Na pocitaci PC se systémem Windows Vista a Windows 7 bude servozesilovac zjistén automaticky.

Nicméné na pocitacich PC se systémem Windows 2000 a Windows XP musi byt nainstalovan ovladaé pro kazdy
jednotlivy port USB. PFi prvnim pfipojeni servozesilovace K jinému portu USB se zobrazi obrazovka instalace

jednotky.
Podrobnosti o instalaci ovladace USB viz pfislusna pfirucka.
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»“ Vysvétleni obrazovky MR Configurator2 a Servo Assistant ) 000

Zde probereme nazvy dilu a funkci na obrazovee MR Configuratorz.

MR Configurator2 ma funkci ,Servo Assistant”, ktera umoznuje dokondit nastaveni servozesilovace pouhym sledovanim
pokynlu na obrazovece. Od nasledujicich stranek a dale bude k nastaveni servozesilovace tento servoasistent pouzivan.

Radek nabidek
SlouZi k vybéru poloZek, jeZz maji byt provedeny na MR Configurator2.

ELSOFT Series MR Configurator afa
B MELSOFT Series MR Config 7 Mew praject

Panel nastroju
Casto pouZivané funkce jsou zde
seskupeny jako tlacitka. Klepnuti na

Strom projektu

& System Setting _ ) tlagitko provede pfifazenou funkei.
Faunt Comversion e tvaru stromu jsou zobrazena nastaveni systemu, parametry,
=l S— nastaveni zafizeni a seznam povell bodové tabulky.
B smetar
Servo Assistant
MR Configurator2 ma funkeci .Servo Assistant®, ktera
| Serve Assstant LE umoznuje dokoncit nastaveni servozesilovace pouhym

sledovanim pokynud na obrazovce.

wep W e | htots - — Stavovy radek
sesz Tento fadek zobrazuje stav oken, informace o
| Hame cili pfipojeni a stavy klaves. Jde o tyto stavy
Sheg 1° Ampiner Semng klaves:
hz@ (1) OVR: Oznacuje stisknuti klavesy Insert.
[ lesfn (2) CAPS: Oznatuje stisknuti klavesy Caps
IpESrwa— Lock.
= (3) NUM: Oznaéuje stisknuti kiavesy Num Lock.
A (4) SCRL: Oznacuje stisknuti klavesy Scroll
[P Lock. J

| GEE [Seation 00] MR- M-B Standard Servo amplifier conrection: USE
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1. krok Nastaveni zesilovace - Nastaveni parametru (Operation modeD 0ao

Vyberte provozni reZim.

V servoasistentu vyberte [Amplifier Setting] -> [Parameter Setting], potom [Operation mode] na [Function display] a
nastavte provozni rezim.

* B MELSOF | Series MR Configurator 2 New project
: Servo Assistant 2 x
'ﬂm_ ’Mhmmmwmw:wmuamm'mwm

Assistant List > LARLe BECIRARGLRES

. " im s x [or— ‘b

= 7] Neww propeet -
Qw&mmm 5‘.:’,’:::2
T Ao 1 B Surdad

! Senvo | Servo
i step1 !
P Amp  Motor

p S—

step2

et

stap3 Maohm.

e S0 BAY COOlI mose o mexhe wiveh be

Yo can ety wul ol the
P wrtars that @ e oarently

Cutergon
B
a” 2 Mewr |
EEEEETTT— row
Vs can wwntly wel mil the w2
Step 3 Servo Adustment el Woration cory
Ore timah 1
| Servo Adjustments | Sa iy
ket Wiy gt
L
Ganiler
Msintenance of the Yk G e e Bagbey [
L vt bt mwany Yoo bon wo
Servo Amglifier Parts S ok S s
2 P aneter s we gy ouged rlo .
| Maintensnce | i o Gtoraon 3
At e o wheter § we P i
Scrtmd by pasareder fearber ]
it " Lrew U0 mobor
aProblemOccurs F — — Pobamenn 4
Conman ] Cheaa ] Je! >
Tr G
L-;:-A.EM—;;-L] B aady e R e e e

Polozka parametru Vysvétleni funkce Uvodni hodnoty Nastaveni pro

ukazkovy systém

Operaﬂon mode Vyberte provozni rezim. Standard control Standard control
~selection mode mode
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} 1. krok Nastaveni zesilovace - Nastaveni parametru (Basic) )

Provedte zakladni nastaveni.

nucene zastaveni.

MELSOFT Series MR Configurator 2 Now project
i project Wiew [Fle  Parameter Settnglf) Papamster  Fostioping-data
nERde BEPlERfAsEshe's o

Mondor  [isgnosis  TastMode  Adjsteent  Tools  Window  Hep

Pokracovani z predchozi strany: Vyberte moznost [Function display] - [Common] - [Basic] a nastavte smér otaceni a

PoloZka parametru

Eotation direction

000
1/2

Forced stop("A0F1 )

: Praject 2% 7 parameterSetting * | Bl
= 71 New progect —
. System Sstting Parameler Setling |
T a —
| i-ﬂ::mn:-' I EEI.ﬂuxr;L =| +Fead [8) Sat To Defai Goverify [ facaneter Copy [a] Parameter Block
[5) Paraneter H
e e | g o
Fotation deaectsn"FOL) Encodar cuiput pulsas{"ENES, "ENR, "ENRLT)
Servo Assistant 3 x Rotation directon sesction Encioder culpll pulses phase
Ampifier Sefting :] COW dir, during Twd, pls. input, © dr, during rev. pls, inpul ﬂ Advarce A-phase 30° by CON Fhage Sething

Encoder oulput pulses nirmbsr

Vysvétleni funkce

forced selaction 4000 | ks
g i ey and el the =l Servi seve - j —_—————————
" i e | ETr LR POEEE
prs that ses currently Basic rﬂ:-l\!d msarwmammjm«mn
zet, Exbension Ermbied (Use forced stop input EWH or EMC)
Filter 1 Disabled (The force stop inpuk EM and EMGQ are nol wsed
- Fiter 2
Wiow can verily and adi the Filter 3
paraTetars lhal &8 currenily wihration con
set. Cne-touch b
" ain changing
.
'Fd = filliList display
Estie
ETEE—

Uvodni hodnoty

Tuto volbu pouZijte k nastaveni sméru otateni servomotoru,
kdyZ se jim pohybuje pomoci pfikazl otaceni vpfed. Smér
otaceni je proti sméru hodinovych ruéicek (CCW) nebo ve
sméru hodinovych ruéicek (CW), jak je vidét ze strany zatéze

Nastaveni pro ukazkovy
systém

(strana upevnéni ke stroji).
r—~\

CCW for forward |

| CCW for forward

A
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>}m 1. krok Nastaveni zesilovace - Nastaveni parametru (Basic) )

PoloZka parametru

Rotation direction

Vysvétleni funkce

Tuto volbu poudijte k nastaveni sméru ofaceni servomotoru,
kdyZ se jim pohybuje pomoci piikazl otaceni vpfed. Smér
otaéeni je proti sméru hodinovych ruéiéek (CCW) nebo ve
smeéru hodinovych ruicek (CW), jak je vidét ze strany zatéze
(strana upevnéni ke stroji).

o)

Uvodni hodnoty

CCW for forward

Mastaveni pro ukazkovy

systém

CCW for forward

000
2/2

Servo forced stop
selection

7 bezpetnostnich divodd je Gvodni hodnota nastavena na
[Enabled]. V ukazkového systému je signal nuceného
zastaveni rfadice pouZivan a signal nuceneho zastaveni serva
nikoli. Proto nastavte tuto volbu na [Disabled].

(Either forced stop
input EM2 or EM1 is
used.)

selection rotation command, rotation command,
CW for reverse CW for reverse
Proti sméru hodinovych rucicek (CCW) Ve sméru hodinowych rucicek (CW) command command
Mastavie smér otaéeni s ohledem na specifikace stroje.
W ukazkovem systému je servomotor v kaZzdé ose nastaven
k otaéeni proti sméru hodinovych ruéiéek (CCW) na pfikaz
otafeni vpred.
Zapnutim této volby zaktivujete pouZiti vstupniho signalu
nuceného zastaveni (EM2 ¢i EM1). _
Enabled Disabled

(Meither forced stop
input EM2 nor EM1 is
used.)
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1. krok Nastaveni zesilovace - Nastaveni parametria (Component parts) ) 000

Nastavte komponenty.

Pokracovani z pfedchozi strany: Vyberte [Function display] - [Common] - [Component parts] a vyberte systém detekce
absolutni polohy a komunikacni systém kabelu enkodéru.

B MELSOF T Series MR Configurator? New project

D Proect View Ffe  Paameter Settng(l) Pyameter Postioning-dats Monkce Diagnosis  TestMode  Adustment  Tooks  Window  Lieb

Parameter Setting

n e Extonsion Regererstive opton"REG) Erako output(VER)
lg.-__—.__—u'.m Extaoon 2 Reganerslive option settrg Servo wrpdtie [T JUnos magnetic teake intorkck (MOR)
Arghter Semirng v Regen option s not uted v!
= — £ Eloctromagnetic teske sequence oo
ma (0.1000)
You cen verity and ot the
P wrwter ¢ el e Carertly
et
. Pl 1 > CABS, “COPE
e e s s
Yeus can verty and odi Dhe Plter AUSGALS POt detection vyem sel Servo motor
P wrter s el we Carertly Vitr ston con P -
el a (Used 0 system) R, Encoder cotse( V" COPT)
w ey S N Home pos et condtion sel _: Envoder catds communicaton method sel
- MU degley Z.ghave must be pasted | 2vie »
Eoya PesS
M G e o
Vou can choose e duglyy Eatormon
format between Furcton "

Polozka parametru Vysvétleni funkce Uvodni Nastaveni pro ukazkovy
hodnoty system

‘Encoder cable N o .
communication Nastavte podle komunikaCni metody kabelu Two-wire Two—-wire —

methad Selacton enkodeéru. type type

A ¢ ARenlida | Je-li tato volba aktivovana, po opétovném zapnuti
se'emc::nd:fl Abso'm e napajeni jiz neni potfeba navrat do vychozi
23:&&11 ettt polohy, protoZe data polohy stroje jsou ukladana

cigras a drzena v servozesilovagci.

Disabled Enabled
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m 2. krok Zku$ebni béh - Kontrola systému (System Configuration) )

Zkontrolujte konfiguraci systému.

\ ¢asti Servo Assistant vyberte [Test Run] -= [System Configuration] a ovérfte model motoru atd.

C-)sﬂvuwpmcmu

Serve | Samvo
sep? Amp | Motor
step2 !--ﬂ#
step3

Machine

Step 1: Amplifier Setting

Step X Test Run
et
Step 3 Servo Adustment

(Serve Adustmerts ]

o x . MELSOFT Series MR Configurator 7 New project |._ !'I!'I |r§|

Humn. of inrush our . e, trnes firnes|
LED dezplary

B if & Problem Occurs
ediiteatecting,.

[Stistion 0] MP- M- Standard Servo amplifier connection: USE w [car MM [sce
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Na zobrazeni monitoru I/O |ze sledovat pfifazeni signalu 1/0 a stav ON/OFF.

Ma dalsi cbrazovce zkusime zobrazeni monitoru /O otevfit.

| [Sataon, (0] M B SRardard Serve aeplifer correcton: UEB LT I
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@TZI 2 krok Zkusebni béh - Kontrola systému (/0 Monitor)

(8 MELSOFT Series MR ConfiguratorZ New project
i Project  VWiew IO Moritor(Z)  Parameter  Postioning-data Monitor  Disgnosis  TestMode  Adjustment  Tools  Window  Help

DBALI,

= 7] Mew project
. 5ystem Setting
3 Unit Conwersion
= [l &xis1:MR-34-B Standard
Parameter

(=13

i Servo Assistant

hif-J4-B Standard

Test fun
1. System Check

Checks the system
configuration and wiring

Sy slem Conflguration

Check the system configuration

iEl%em CM’ i ]
A

110 bonitor

Check the input wiring

| [ 7] o Monitor |

* - Tim je ov&feni zobrazeni monitoru I/O dokonéeno.

D0 Forced Cutput
Check the outiut wiring Kiiknutim na () prejdete k dalsi obrazovee.

|E|DO Forced % ]

Ready |[Stati|:u1 0] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: USE

|ovR |CaP |NUM [SCRL
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Rezim zkuSebniho provozu

Zde uvedeme reZimy zkusebniho provozu, které ma MR Configurator2 k dispozici.
Tento kurz pouziva ,DO Forced Output” ke kontrole zapojeni, a ,JOG Mode" a Positioning Mode® ke kontrole provozu.

Nazev rezimu Funkce/role

DO (vystupniho signalu) Forced | \/ystypni signaly Ize nucend zménit na ON/OFF bez ohledu na stav
Output servomaotoru.
Tento rezim je vhodny ke kontrole zapojeni signald.
JOG Mode Servomotor lze provozovat smérem vpfed &i zpét pfi poZadovane rychlosti
otaceni.
Tento rezim je vhodny ke kontrole sméru otaéeni a provozu servomotoru.
Positioning Mode Servomotor se otadi na zadané vzdalenosti posunu s poZzadovanou
rychlosti otageni a pak se zastavi.
Tento rezim je vhodny ke kontrole provozu a presnosti zastaveni pfi Fizeni
polohy.

Postup pouditi reZzimu zkuSebniho provozu

(1) Vypnéte napajeni.

(2) Nastavte pifepinaé zku3ebniho provozu (SW2-1) na ,ON (nahoru)”.

Mastavte SW2-1 na ,ON
(nahoru)*.

reZim zkusebniho provozu.

* Nastaveni SW2-1 na ,ON (nahoru)* pfi zapnuti napajeni nespusti

1/2

) 000

A
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(3) Zapnéte napajeni servozesilovate.

- #— Desetinna tetka blika.

KdyZ pfi zkusebnim provozu dojde k alarmu &i varovani

- 4 Desetinna tetka blika.
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Vystupni signaly 1ze nucené zménit na ON/OFF pomoci DO Forced Output bez ohledu na stav serva.
To slouZi napf. ke kontrole zapojeni vystupniho signalu.

Na dalsi obrazovee zkusime DO Forced Output zadat.

W MELSOFT Series MR Configuratar? New project
D OProgedt  View  Parameter  Podibofwndg-dsts  Mondsr  [aagnodd  Tedt Made  Adpatient  Tool  Windiw  Halp

[ St stucr 000] MR- 4B Standard Serva amplifer connection: LSE BOCAR MUM
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»m 2. krok Zkusebni béh - Kontrola systému (DO Forced Output)) ooc

(8 MELSOFT Series MR ConfiguratorZ New project

! Projeck  Yiew Parameter  Postioning-data  Monikor  Dlagnosis  Test Mode  Adjustment  Tools  Window  Help
inDPAlC e [HEREAaghd®ms
: Project 3 x
= 7] Mew project

ﬁ. System Setting

i" Uit Conversion

DO Forced Output X

DO Forced Ootpot

I/O signal connector

= E- fxis1:MR-34-B Standard pin layout
Parameter CN3
Farced output status V G
| Servo Assistant 7 x O I “OFF '

12

Test Run
a -

1. System Check

Checks the system
configuration and wiring

System Configuration

Check the system configuration
| [ 7] system Configuration |

A

100 idonitor
Check the input wiring

( [A] 110 Monitor |

Tim je zména signalu na ON/OFF pomoci DO
Forced Output dokonéena.

A

O3 Forced Qutput

Chieck the output wiring
I . DO Forced Output I

Ready |[Statinn 0] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: USE

Kliknutim na m prejdete k dalsi obrazovee.
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@XM 2. krok ZkuSebni béh - Zkusebni rezimy (JOG Mode)

Po ovéreni, Ze v zapojeni nejsou Zadné problémy, zkontrolujte provoz (otaceni vpred/otaceni zpét) servosystému v ,JOG

Mode".
Otacenim vpred se servomotor otaci proti sméru hodinovych ru€icek a otacenim zpét se otaci ve sméru hodinovych rucicek.

* Smer otaceni se urci pohledem ze strany hfidele servomotoru.
V rezimu JOG nastavte tyto poloZky.

3 00

Hodnoty nastaveni

Polozka nastaveni Nastaveny obsah v tomto kurzu

:' Zadeijte rychlost ota€eni servomotoru. 50 r/min
Pfi zadavani zacnéte s malou rychlosti, dokud nelze ovérit normalni provoz.

" Zadejte dobu zrychleni ze stacionarniho stavu az do jmenovité rychlosti 1000 ms
otaceni, a dobu zpomaleni ze jmenovité rychlosti otaceni az do zastaveni.

Na dalsi obrazovce zkusime ,JOG Mode" provést.

Lgmmoon | lém-on | Jd

[F1Mitation arty wiie e COW or OW taon i Iang (wted

The SMIT by con be used b foroed siop
Tt W Som Controder 18 grornd o e 1ast operston
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»m 2. krok Zkusebni béh - ZkuSebni rezimy (JOG Mode) ) ooc

[§ MELSOFT Series MR Configurator? New project
! Project View Parameter Postioning-data Monitor  Diagnosis  Test Mode  Adjustment  Toals

NEAlLSe .E
i Project 7 x

= 7] Bew project
ﬁ. Swskem Setting
9 Unit Conversion
= [l Axis1:MR-34-B Standard
Parameter

<0brazek provozu>

——

d

JOG Mode
: [ W] st

Setting

: Servo Assistant Mator speed

Accel decel time constant

3. Test Modes

Before connecting motor to
the machine, the servo
system can be tested.

Stroke end iz automatically turned OM

Lize the JOG Mode to verify Forward CCVW Reverse OF o

that the motor rotates.

l [z JOG Mode I

Ritation onby while the COW or O button is being pushed

ing Mode

The SHIFT key can be used for forced stop.
Torgue limit from controller is ignored at the test operation.

Uz the Positioning Mode to
verify that the motor rotstes.

| [2| Posttioning Mode |

You can use Display All on
the monitar to verify that the
miotor iz rotating properky.
A Digplay Al
Ready |[Statim 0] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: USE

Operace Jog je nyni dokonena.
Kliknutim na n prejdete k dalsi obrazovce.
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@EXI 2 krok ZkuSebni béh - Zkusebni rezimy (Positioning Mode) ) 99008

Dale ovérite provoz pomoci ,Positioning Mode”.
Pomoci ,Positioning Mode" |ze ovéfit, je-li operace provadéna spravné pfi zadané rychlosti a vzdalenosti posunu.

PoloZka nastaveni

Mastaveny obsah

Hodnoty nastaveni v tomto

Kurzu
Motor speed Zadejte rychlost otateni servomotoru. 1000 r/'min
Ffi zadavani zaCnéte s malou rychlosti, dokud nelze ovéfit normalni
Provoz.
Acceleration/deceleration time Zadejte dobu zrychleni ze zastaveni az do jmenavité rychlosti otageni, 1000 ms
constant a dobu zpomaleni ze jmenovité rychlosti otadeni a2 do zastaveni.
Move distance Zadejte vzdalenost posunu servomotoru. 4194304 pulse

Ma dalsi obrazovce zkusime ,Positioning Mode" provést.

B MELSOFT Series Wit Configurator  Mew project

NRAa e EEpEassltfo s
; - Positioeing Mode %
= B3 v prcpect ——

B Srsem Setirg Pasitianing Made

Fmpd Cormorian .
= [l i $-34-8 Seancard (8] e

D Proet  Vew Faameter  Fosbonng-dets  Montor Dsagiosis  TestMode  Sdustment  Toos  Window  Heln

T e e

= Motor spemed
| e Aaan 2 x

A el et e

ek ChEbanCE
(Encoder pune und)

7] I phase sgral movaiment
Mo gisianC e wnd selechion

l;ggu-ncm | l B Bewmrse O |

Fhu ST iy Can b wsmed for ronced Shog

gy ol s Deipiwy £ 0%
P PP B R T T v sl from coniroisr o grorsd s e sl opsrelion
ki = 1ol g o iy

Lo L Daspkies Al |

[ i Hres repasimd opsyation walid

B

| ] [k armn (0] M- M-8 Seandard Seren anplies connecton LEE
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@EXI 2-krok ZkuSebni béh - ZkuSebni rezimy (Positioning Mode)

Positioning-data

(8 MELSOFT Series MR Configurator? New project

Monikor  Diagnosts  Test Mode  Adjustment  Tools

Al Enaigh:9% o o

! Project View Parameter
MA@
: Project R x
= 7] Bew project

ﬁ. Syskem Setting

i" Uit Conwversion
= [l Axis1:MR-34-8 Standard

Positioning Mode X

ﬁ Parameter
: Servo Assistant g x
Test Run ||

1(2°13

Before connecting motor to
the machine, the servo
system can be tested.

Uze the JOG Mode to verify
that the motor rotates.

| [2]J0G Mode

sioning Mode

Uze the Positioning Mode to
verify that the motor rotstes.

Ilz[FasﬁiDﬂ' Made I

Tige

You can use Display All on
the monitar to verify that the
miotor is rotating properly.

[~ TAlDisoiav a1 |
Ready

Positioning Mode
: [m] st 'v
Motaor speed 1000 |3 rimin
(1-5a00)
Accel idecel time constant 1000 E% ms
(0-50000)
Move distance [P
(Encoder putze unit) 4194304 55 pulse
(D-2147483647)
1 E; TLIFME
[] Z-phase signal movement
Move distance unit selection
Command pulse unit (Electronic gear va
=& LInn ' 1 IC: CJF I
@l Forward CCW @ Reverse OW B ston

The SHIFT key can be used for forced stop.
Torgue limit from controller is ignored at the test operation.

<Gambar pengoperasian >

b

———

Operating status:
Operation count:

|| Forced Stop

Operace polohovani je nyni dokonfena.
Kliknutim na n piejdete k dalsi obrazovee.

[Station 00] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: LS8

NUM [SCRL g
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meéeni problému zjiSténych ve zkuSebnim provozu ) ooc

Masledujici text uvadi opravné prostredky, jsou-li ve zkuSebnim provozu zjistény problémy.

Problémy v zapojeni

« Zkontrolujte chybne zapojeni i zavady vodicu.

« Zapojte nebo znovu pripojte vsechny odpojené & uvolnéné konektory.
« Vymérite viechny zkorodované ¢i poskozené kabely za nove.

« Dojde-li ke zkratovani zapojeni, provedte zapojeni a izolaci znovu.

Problémy v provozu

« Ovérte, Ze jsou napajeci zdroj hlavniho obvodu a napajeci zdroj Fidiciho obvodu ve stavu ON.

« Je-li spinac vstupu nucengho zastaveni stisknuty (EM1 neni vodivy), uvolnéte spinac (nastavte EM1 do vodivého stavu).

* Neotaci-li se motor pomoci operace JOG, ovéfte pficinu pomoci funkce ,Reason for not operating” v poloZce ,Diagnosis” a
pfijméte vhodné napravneé opatfeni.

Dalsi informace

Je-li operace JOG provadéna ve stavu OFF hlavniho napajeciho zdroje, servomotor se neotadi, ale nemusi byt zobrazen
ve funkci ,Reason for not rotating”. Navic servosystém v tomto pfipadé ukoncéi JOG Mode véetné varovani. Nicméné
protoZe nejde o alarm, nedojde k uloZeni do historie alarmu.
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Mastaveni je nyni dokonéeno.
Kliknutim na ikonu ,Save” uloZte soubor projektu.
Provede-li ukonceni bez uloZeni nastaveni, pfi pfistim spusténi servosystému nelze nastaveni nacist

Cheete-li uloZit novy projekt, zadejte nazev souboru.

Doporucujeme vybrat nazev, ktery muZe slouzit k identifikaci obsahu projektu (pomoci podrobnosti fizeni, nazvu systému
¢i jiného snadno urcitelného textu).

Soubory se ukladaji s pfiponu ,.mre2®. (*Ver.1.19V a vyssi)

Save As Project

Savei || £ e-loaming 9 Cesta ke slozce ulozeni *Povinne
Zadejte slozku, kde checete vytvofit projekt.
My Recent
Documents
Seznam souboru
@ Existuje-li jeden &i vice souborl ve stejné
Deskiop slozce, zobrazi se jejich seznam.
My Documents
My Compuber

q Nazev souboru *Povinne
My Network  File pame: edearing_progect p——ave | Zadejte nazev souboru.

Saveashpe  MA2 Proect Files(” mic2) i . )

< |i<]

Nadpis
Tikle: x-y_tabla ————m Zadejte nadpis.
To je uziteéné v pfipadé nazvu, ktery se nevejde
Switch the window by clicking this button do nazvu souboru. (Neni-li nadpis potfeba,
[ Save &5 & Workspace Format Frojedt... I Mnymemt:mmmsfmmm. ‘ { PIS PO

muizete jej vynechat.)
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Ukonceni rezimu zkusSebniho provozu 3 000

Ukoncete rezim zkuSebniho provozu.
ReZim zkusebniho provozu ukoncite nasledujicim postupem.

Postup ukonceni rezimu zkuSebniho provozu
(1) Nastavte napajeni servozesilovace na OFF.
(2) Nastavte prepinac zkusebniho provozu (SW2-1) na ,OFF (dolu)”.

Nastavte SW2-1 na
,OFF (dolu)*

(3) Nastavte napajeni znovu na ON.
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>“ Zapnuti napajeni kontroléru

) 00

Po dokon&eni nastaveni a spusténi servozesilovace pfipojte servozesilovac K fidici karté a zapnéte napajeni fidici karty.

Spustte komunikaci SSCNETIII/H mezi kontrolérem a servozesilovacem prikazem inicializovat komunikaci.
Skonci-li pfikaz Inicializovat komunikaci normalné, zobrazi se stav ,b#“ (pfipraven VYP., servo VYP.).

ZAP. napéjen| s 'QD??MS
sscrw:rm
MR-J4-10B MR-J4-10B
Poros 1 Poros 2

HG-KR053 HG-KR053

Pro realizaci ukazkového systému vytvorte program fizeni polohy pro kontrolér servosystému.
Zpusob pouziti kontroléru servosystému se Ize naucit pomoci nasledujicich kurzu e-Skoleni:

» kurz ,MODUL JEDNODUCHEHO POHYBU*,
» kurz ,ZAKLADY KONTROLERU POHYBU SERVA (HARDWARU)",

« kurz ,ZAKLADY KONTROLERU POHYBU SERVA (REALNY REZIM: SFC)",
« kurz ,POUZITI KONTROLERU POHYBU SERVA (VIRTUALNI REZIM)",
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Pred instalaci kontroléru servosystému ve skuteéném systému ovérte, zda béZi program fizeni polohovani normainé.
Zkontrolujte funkci programu fizeni polohovani pomoci provozu bez motoru.

Ackoli neni servomotor pfipojen, v provozu bez motoru Ize generovat vystupni signaly v zavislosti na pfikazech

z kontroléru servosystému a zobrazovat stav, jako kdyby servomotor béZel.

Postup provozu bez motoru

(1)Uvedte servozesilovat do stavu servo vyp.

(2)zaskrinéte poliko ,Enable motor-less operation” v sekci nastaveni parametr( serva pro fadi¢ servosystému a opét
napajeni zapnéte.
(PFi nastavovani modulu jednoduchého pohybu pouZijte MELSOFT GX Works2.)

g As 2 x mw.u T Series MR Configurater 2 New project
e | oot Yew G Pawter Settrg(l) Fpanele  Postcrrodes Moo Quorcs  TodtMode  Adsteert  Jook  Window ek
Assistant List v DERALO GFCIRReEh ey D .
| Project % 1
C)Servo&mhocem Zourn
( b
| Senvo | Servo |
stept
(TP Amp | Motor|
{ i. Aratop Sordor 1MCOL, NOT) Aty motior WOLD, WOy
'\stcp2 ™ Pt pechon Output pincion
:ﬂ?” —ilﬁ‘ha 1 Sorvo mator speed (M tpead) Torgam (IVanas Sorgum)

Ottpet

Otteet

Yow o werty o0 oM e
O STeter s Tl e OurenDy
-

ou 0N Wty a0k the

0 | v (9568 © | s (0008

Festlach poation it Marded SsaelElL Wil MM A DOPT)
el Ontpt dovice selection

n-; Low 0 puiee (S0 AN sgrel ot changed ot wirmng ccosteree ",i

Oretoxhn Hon 014 ¢ Mokor drun upersbony CORY) ”
[l Mabe e motor w21 cperston vebd

8 If & Problem Occurs
__Troubleshooting ooty [Station 003 W6 -6 ywdrd Serve omghlee Corvchon: USB o |

(3)Zobrazi se nasledujici obrazovka.

[»

»
@I Provoz bez motoru D) 000

4«
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m Provoz bez motoru

) 00

(3) Zobrazi se nasledujici obrazovka.

- 4+ Desetinna tetka blika.

2/2
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\ této kapitole jste se naudili:

« Nastaveni servozesilovace

« Tvorba novych projektu

« Pripojeni servozesilovacge k poéitaci PC

« Nastaveni zesilovace - Nastaveni parametr(

« Zkusebni béh - Kontrola systému

« Zkusebni béh - Zkusebni provoz

» Reseni problém zji§ténych ve zkudebnim provozu

« Ukladani projektd

+ Pripojeni kontroléru k servozesilovaci

Dalezité body

MNasledujici body jsou velmi duleZité. Proto je znovu pfezkoumejte a zajistéte, abyste se seznamili s jejich obsahem.

Mastaveni servozesilovace
Pfipojeni servozesilovace
k poéitaci PC

Mastaveni zesilovace -
Mastaveni parametri

Zkugebni béh - Kontrola
systému

Reseni problému
zjisténych ve zkusebnim
Provozu

Pfipojeni radice
k servozesilovadi

+ V MR Configurator2 |ze nastavovat parametry, zkugebni provoz, roziifené funkce,
diagnostiku, monitorovaci a alarmové funkce pomoci obrazovek GUI na pocitaéi PC.

* Pripojte servozesilovag k poéitaéi PC pomoci kabelu USB.
« Jako kabel USB pouzijte ME-J3USBCBL3M" (delka: 3 m).

» Vyberte ,Operation mode*, ,Basic” a ,Component parts” v ramci MR Canfigurator2 a
nastavte smér otadeni, nucené zastaveni a metodu komunikace kabelu enkodéru.

* Pomoci funkei JOG Mode® a Positioning Mode® softwaru MR Configurator2 zkontrolujte,

zda b&zi motor narmalné.

= Pfi zjisténi problémd ve zkusebni provozu ovéfte zapojeni a napajeci zdroj, a pii vyskytu
alarmu ovéfte podrobnosti uvadéné alarmem véetné toho, jak odstranit alarm v pFiruéce,
provedte pfislugne napravné opatfeni.

* Pfed instalaci ve skuteénem systemu zjistéte problemy v programu pomoci provozu bez
motoru se servozesilovadem v kombinaci s kontrolérem.
« Pouzijte provoz bez motoru véetné uvolnéneho nuceneho zastaveni.
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SREIGIEN Serizeni/uUdrzba servozesilovace

V této kapitole se dozvite, jak fidit provoz v ukazkovém systému s nainstalovanymi servomotory.

QD77MS

€7 SSCNETHIH
|l e coseees e s

MR-J4-10B MR-J4-10B

2. 0sa 1. 0sa
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5.1 Sefizeni serva

) 000

Pro provoz servosystému v optimalnim stavu musi byt zisk sefizen tak, aby odpovidal charakteristice stroje (poméru

zatizeni momentem setrvacnosti), a odezva servosystému musi byt udrzovana na prislusné urovni.
Neni-li zisk optimalni, vyskytnou se nasledujici problémy. Kliknutim na tlacitko si ovéfite provoz.

Sefizeni serva optimalni Rychlost

Poloha zastaveni

L |

Odezva piilis nizka (zisk je maly): Rychlost
Charakteristika serva {agilnost) je ztracena
Poloha zastaveni
il

-]

e’ EI%}/MMMM/MMM 7
—

Odezva pfilis vysoka (zisk je velky): Rychlost
Dochazi k vibrace, divnemu hluku a pfebéhu
Poloha zastaveni

|
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stroje.

>m Uvod do jednodotykového sefizeni

) 000

Nize uvedena tabulka ukazuje vhodnou odezvu a tuhost stroje pro kazdy reZim.

Rezim odezvy Vysvétleni

High mode Pro stroje s velkou tuhosti
Basic mode Pro standardni stroje
Low mode Pro stroje s malou tuhosti

Upozornéni

Co je ,Doba ustaleni*?
Doba ustaleni je casovy interval od okamziku ukonceni vystupniho pfikazu do okamziku zapnuti signalu v poloze (INP)
poté, co servozesilovac vygeneruje impulzy.

Cim krati je doba ustaleni, tim vy33i je odezva servosystému.

Po sefizeni Ize jeho vysledek ovérit pomoci doby ustaleni nebo hodnoty piejeti.
MNeni-li vysledek sefizeni jednodotykovym sefizenim uspokojivy, |ze sefizeni provést také ruéné pomoci funkci ladéni.

(1) Jednodotykoveé ladéni neni k dispozici v reZimu fizeni to¢ivého momentu.
(2) Jednodotykové ladéni neni k dispozici b&€hem alarmu ¢&i varovani, které neumoZznuje pokracovani v provozu.
(3) Jednodotykoveé ladéni neni k dispozici b€hem nasledujicich reZimu zkusebniho provozu:
(a) nuceny vystup (DO) vystupniho signalu.
(b) provoz bez motoru.

Funkce rozsifeného ladéni jednim dotykem (dale jen ,jednodotykove ladéni” ) umozZfiuje snadné sefizovani serv. Pomoci
jednodotykového ladéni Ize automaticky sefidit parametry pro zisk.

Jednodotykoveé ladéni je k dispozici ve tfech reZimech v zavislosti na tuhosti stroje.
Vychozim rezimem odezvy je ,Basic Mode (AT.)". Nejprve provedte Upravy v reZzimu Basic Mode (AT.).
Melze-li docilit uspokojivé vysledky v Basic Mode (AT.), nastavte Vysoky ¢i Nizky rezim tak, aby odpovidal odezvé a tuhosti
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»m Jednodotykové ladéni na ukazkovém syste’mu ) RV I

Provedte jednodotykové ladéni na ukazkovém systému.

Na dalsi obrazovce zkusime provést jednodotykové ladéni ukazkoveého systému.

B MILSOFT Series MR Configurator2 New projeci

mhwmmwmw

Tools

Tost Mode  Adwustment Window  Heolp

The one-Sowch tuning cannot be performed if the servo motor s not operating.

Resporse mode

O High mode
(% B mooe

Resporss mode for standsrd machines [ p-stet |

(D) Low mode

Ready [Station O] MR- M-8 Standard Servo amplifier cornection: LS
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>m Jednodotykové ladéni na ukazkovém systému ) RV I

(8 MELSOFT Series MR ConfiguratorZ New project
i Project View One-touch Tuning(Z) Parameter Postioning-data  Monitor  Diagnosis  Test Mode  Adjustment  Tools  Window  Help

NBRAISe k) eish8 e o s

: Project X One-touch Tuning >

= 7] Mew project ——
# 5ystem Setting One-touch Tuning = o

T o
B » . e = e

: : Azl * | W™ Rebum ko value before adjustment Return bo initial value
= [l Axis1:MR-34-B Standard | ||| 15 . i B

Parameter

Start to operate betfore pressing "Star” button,

: R} x
Servo Assistant The ane-touch tuning cannot be performed if the servo motor i2 not operating.

|Servu Acfjustments

11 2—]‘3—] Response mode
(O High mode
1. Simple Acjjustment Execute the response mode for machines with high rigidity
Gain and fitter parameter wil
he adjusted automatically by
connecting the machine and
operating (O Low mode

Execute the response mode for machines with low rigidiy

Response mode for standard machines

One-touch Tuning

it will acjust servo gain Etror code
automatically inchading
maching resonance Status Error Code List

suppression fiter - — = = -
“ou can check the seffling &fjustment result Jednodotykové sefizeni je nyni dokonéeno.

time and overshoot smourt Po dokongeni jednodotykového sefizeni se zobrazi
Settling tims L0000" ve stavu kddu chyby. Ve vysledku sefizeni
|__[2] one-touch Tuning | se také zobrazi doba ustaleni a hodnota piejeti.
Overshoot amount
Kiiknutim na () prejdete k dalsi obrazovce.

To further improve perfarmance
Click "Start" button during 2
operation status

Fire-adust the model loop gain

Ready |[Stati|:u1 0] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: USE OWVR |CAP |r'-.ILIM SCF
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»m Funkce grafu

Funkce grafu umoZnuje snadné méreni prubéhi analogovych a digitalnich dat serva.

Funkce grafu softwaru MR Configurator2 ma tyto vlastnosti:

« kanaly méfeni lze rozsifit na 7 analogovych a & digitalnich kanalu;
« Select History" k zobrazeni historie minulych dat ve tvaru grafu;

« Overwrite" data grafu;

« diagram charakteristiky tocivého momentu (charakteristika ST);

« zobrazeni FFT/diagram rozptylu atd.

B MiELSOF T Series MR Configurator? Mew project

| Promct Wew [fie  Gaph(l) Pyamster Postiopngedsts  Montor  (epnosis  TestMode  Adwpstment  [ook Mndow  Heip
PR de BiolRfeEhAyom

- Projext ?x Graph X

™) e propect
". Sorslmin Sl tafa)
2 et Corwerson

Graph graph data.gpf?
 Phopen LFEmpot FYsave ss LRy Sae Inage  FoyHitory Management [P Paramster Display | Seksct History 1

S Provious (SNt | [ Comrente

flg st M-8 Farctaed

% Py gt =~ Torgue Charact. |MeFFT |7 Scatterplt | o1

|yscreen Copy T Scals Optimizstion | B2 Gray Display [ Cursor | () Zoom a-wMove

Conirol of displayed wwaveiom = Targed mos: | Bsisd e

“rn

Seftng | Deplay  Cursor

—

i ?x -
j Serve hewink o [Sepasane foss 5 utting | [Ininatzanss| | 5™ F':; “'"1"* r"l"lf""
. g (3pd.) 1 pli)
v st w = — | N, ulss]
Satting math Oiv dubomabian
i
e e B @8 =8 @S
oI S LG L i
- 3 B\
I e u DagE Treager 3800 .5‘93 ¥
L At
W Data Cammand putss et 2880 2820 2 - AN
ErTEmmm Lava 100 dmin
VDAL T e e Conditioh  Shafup 2l “hE H i =l
y wming he mam
g e s Pl - 1,480 1,480 10 10° 18740
Cresck mch ax the Teling Made Single
Bmes im e Cursor mformeshon = AmiE 720 730 5 5 TETD
b el i
[(ase ] - ‘ ' . . '
[T st mading OH
120 130 5 5 T AT
S T Sdor izemed FOOp = Wwrieiorm .
bt sh tor Bres Frigger Shileg 1 Command pubia Hai ey 450 a6 a6c A
corrdarr: arvd memiaad Andlag 2 Mbabar spaad ' )
wpform Andlog 3 Cuimanl cammdnd 2480 2490 A5 A5 -ZFEAD
Fraes S “Shat™ Bufton s Analeg 4 Targqua
‘:c'“;“ T :m:vv: zwluplpu:ud: by 1 g 2880 - -23: -0 - -3 ASD
cperabore b e meaTg — ——
AnsinaT | Mabasashid o -1,500 -1550 -25 -25- -0
<teman | [ peas | @ E B O =
133ma 14 >
By [Station 00] MR-14-8 Stardard Sereo amplifier conrection: LISE R LB
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> Vysvétleni obrazovky funkce grafu

§ 00

Nasledujici text popisuje ruzné prvky obrazovky funkce grafu.

B MELSOFT Series MR Configurator 2 New pro ject 2
bomt Wew Be GuND Pmemets Pomeongdsa | Z0€ 1Z€ Vybrat cilovou osu.

NRA &S e BFolRRechAado
‘2 Zde Ize vybrat typ grafu k zobrazeni.

Jystem Settng ph grap data gp
X nt Conversion '3 3
= ~ereic.chn Aopen [#Eimport Fsave &5 [ 5ave LisHstary Man
Q ® A5 kmage LivHstor w anwter
-l AR08 Sunderd [ Mimorrninmeart FYsave A5 If§savs image, ytistory Mansgemerll CAFSaMmeta: Copey
=] Parameter i~ Torque Chacact, [ILFFT L'_-'.S:&tevpul ~] [S5crean Copy 3 Scale Optimization
Controd of deplyed wavetorm —ITuoeI axis | Axist VI
Settng | Displey | Curser e
. Servo Assist ant 2 x . )
3 | Separate Auis 'allln'“ Initializabon | Cmd pis ’ Owp, pis
- = freq opd ) (1 pis)
Servo Adustmesrts v - Times ~ ['min] lpulse)
123 Sefting meth Div automation .—_'_I__v__—»—_—.—
Maasusemen 2000 ms sl e e e (s
/et e tureg scpistments - - - -
Som 10 IrOVious DOSS rigger 3500 3,680 25 25 38 350
Anis Aozt
* Data Command pulse Mec ‘)'Bm :"9.0 2 20 n “80
Level 100 w'min
2 2 1
YOu CON anady s Oper sbong Candibon Stamup 2,160 2,1%0 5 15 23510
by usng e gragh Pastian 0 % 1 440 1 460 10 10 15,740
Check such a3 the 3eling Mode Single |
e N e Cursor Nformation — Asis 720 730 | 5 5 7870
- Taget pcs Aot
- Parsmeter
[To N
- 720 23 -5 -5 -1 70
Set the motar speed, droog Wevshorm
puises, etc 10 the trgger PRI IVIRISE DYyt A 440 1480 40 A0- 15740
conaibons and measired Analog 2 Mator peed . 8 :
wavetorm Analog 3 Cument command 2180 2190 A5 A8 23810
Fress the "Start” bullon and Analag 4 Torgue | ‘
poriom Analeg8  Drosp pulses by 1 p 2880 2920 20 20 31480
BOCeker SDCOASECHNY MO - (e
= - Analeg of selecte
cperstions 1o tart Mo P
: — AnsianT . Noksalasted » 3800 3650 ) 25 25- 39350
) (4] €00 1 000 1,500
(afetan | [ pests | £ (=) (=] (=] O
130 me <
Ready [Staton ihﬂ -J4-B Standard Servo amphlier connection: USB OVR

Zobrazuje graf.

Slouzi k nastaveni grafu.
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>m Funkce grafu v ukazkovém systému

) 000

Polozka méfeni

Funkce grafu slouZi k provadéni méfeni v ukazkovém systému. Mé&feny jsou nasledujici poloZky.

Setting method Div automation

Times
Measurement time 2000 ms

Trigger Data Command pulse frequency (by speed)
Analog 1 Command pulse frequency (by speed)
Analog 2 Motor speed

Waveform Analog 3 Current command
Analog 4 Torque
Analog 5 Droop pulses (by 1 pulse)

Ma dalsi obrazovece zkusime funkce grafu provést.

Test Mode  Adjstment  Took  Window  Help

‘e Copy i Sosle Opterirstior, | Iy Complay [EF curser (8] Zoom

wget mow Axisl |

-] 15, 50
i i SN
" 11 E0

LI i 18, e

B i1 508 | Series WA Configurater J New projeci
- Fepear Ve Fle  Geah(T]  Faamensr  Prehonedosis  Mondoer  [agnoss
LA de B RTecsh e
Pl L Graph X
[P —
.. Truan Cating
T\ i Correaracy = =
- 1 i T Lt I Sawve i by Manageinerd
PR T ey [ gt Pisensds Y s I i
] Fararsetes i Torgs Charst, [Ierrr | scetbeplot <]
| v s il LB [ —
E RN T w witry  Cepiay AR
- h".‘-“‘m‘ll-“um I-
] M A TR
WP [ Aaita wmdeding OW
- Wi M1} I_|!-J = (]
ansisg N ————
e A A TR —— w0
By ) P A —
Al i 4 -
PelsE BaF s e sl Hﬂ"
e i Curdor o fulion
— —
T"'ﬁ Awvitg T
aphal 1 INP ran
s Caghal 3 maa | imlncind
‘o Ww wolew ] v gt 1 M| palnatad
mine oy for B g Bagtal 4 bl aninatad bag,
‘:"::‘_' D A st 4 sl mbusibndl -
win e et puior s L d o = i
LR e 3
iy afor de s o I:' n 11 I
e wPr Bl St
e (i aheon (0] M- M-8 Starakand Sareo avpll e connacton LES
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>m Funkce grafu v ukazkovém systému

& MELSOFT Series MR Configurator 2 Mew project

i Project View Fide Graph(Z)

Paramater  Positioning-data  Monikor  Diagnosis

NBRAIS0 ;8%

ot

|[B=amig [y QFHm

: Project R x

i Graph X

Test Mode  Adjustment

Tools  Window  Help

=1 [7] Mew project
ﬁ. Swskem Setting
,:.E" nit Conwersion
= [l Axis1:MR-34-B Standard
ﬁ Parameter

i Seryo Assistant L ox

Servo Adjustments | |

12 3|

Yerifies the tuning adustments
from the previous pede.

A

You can analyse operations
by wsing the graph.

Check zuch as the s=tiling
tirme: i the cursor information.

L [A|Graph |

Tipe |

Set the motor speed, droop
pulses, etc, for the trigger
conddions and measured
weaveform.
Pre==s the "Start" button and
perform
acceleration/deceleration
cperations to stan measuring,

: Propen & Import [Hsave as ifisave Image  [yHistory Management [ Parameter Display | Select Histary

| =~ Torque Charact, §IFFT §:% Scatterplot | +7Reread

Eﬁcraen Copry IKScaIE Oplimization | W2 Gray Display iﬂ‘:usar | EI-lZuum

Sekking & g : .
| ver weaveform = Target axis: | Axisl Al |
Setting | Display || Cursor
l > Sart
iSeparate Az Setling ” Initialization | spd. Torque Drp. pls.
— [%] (1 pls
= Parameter [ # [pulse]
Auto reading ON
= Waveform :l E@ E@ Ei@
Analog 1 Command pulse frec 50 4 235 25 39,350 -
Analog 2 Motor speed 1 1 ]
Analog 3 Current command EED-: 20 20+ 31,480 -
Analog 4 Torque | han : 15 15 23610
Analog & Droop pul5e5(h3r_v_ 1
Analog & Not selected 4ED 10 - 10 - 15,740 1
Analog?  Notselected 1
Digital 1 INF a0 =] 5 7870
Digital 2 Hot selected . ] o o . ==
Digital 2 Mot salected ] -
Digital 4 Hot salected |vl ?30_': 5 ] 51 7870
Lighal$ _ Motselscled — | Zobrazeni grafu je nyni dokonéeno.
Anzlog 5 B0 ] -0 -15,740
: _ Kiiknutim na ([{JJ prejdete k daldi obrazovee. ~
an - 15 A5- 73610 [
4 | ilj >

Ready

[Station 00] MR-14-6 Standard Servo amplifier connection: LSE

LM
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} Odstranovani problému - Zobrazeni alarmu

) 000

\ fadé MR-J4 jsou alarmy serva zobrazeny 3 Cislicemi.
Qdstrafiovani problému pfi vyskytu alarmu je snadné.

C. alarmu  Detail
(2 cislice) alarmu
(1 Cislice)

Priklad okna alarmu

Pfi vyskytu alarmu se zobrazuji stiidavé cislo alarmu (dvé Cislice) a detail alarmu (jedna gislice)
a zobrazeni stavu.

Alar m [huplay - K‘
HOFT w
b Fiama Esl cccurrencs tima Bt alspsed tine (K)  Debaled inormabion
([ 8] ILircher ot age 201 00N e 0000 a m
Display Detail name Cause Check methed | Check result Action
10.1 [Veltage drop | (1) [The connechen of tha |[Chack the contral ||'| has afailure  [Connecl @ comectly
wn the control contrel cwcust power  [circwit power supply
CarCuil power supply connector Connecon It has no failure.  [Chack (2)
HCNP?) has a failure
(2} [The voltage of the Chack f the witage [The voltage i Revew the voltage of

control circist povwer
supply 1 low

al tha comtral circuit
power aupply n
laeae than 160 W
A

haghar than 160 V
jac

lewsns than 160 Y Rhe control circud
1 war dupply
[Tha woltage s (Chack (3)

) f&n st antaneous

gt FrICH e, | Aerm degel sl |

Chack f the power

It has a problam

Faviaw tha power

U alarmu podpéti je Udaj, zda doslo
k alarmu v hlavnim &i fidicim obvodu,
identifikovan pomoci €. alarmu.

|| sinem Orset Cuta_] | Compiay Couses again | | Occurred alar fmset
Ay hgory
Famtar hama Tina (1) Dtaded nfcrmation
- omsik -:' o
1 [ 1] Linfer - cllags L1 o
2 a1 Taewn molor cehet 0 o
k) F il | Ercocker nommel commirecslion sror 2 a o
i mi Erciocher normsl commurcstion emor | a o
5 (18] Linderyclags L] o
[ G miarmarmring b | [ Claar
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“ Odstranovani problému - Pamét’ s velkou kapacitou ) ooc

Pri vyskytu chyb |ze jejich pfi€inu rychle a spolehlivé zjistit paméti s velkou kapacitou.

Pamét s velkou kapacitou uklada data serv (napr. proud motoru, pfikazy polohy) pfed a po vzniku alarmu do energeticky
nezavislé pameéti na servozesilovaci.

Pfi obnoveni z alarmu Ize data pouzit pro analyzu pficiny alarmu pomoci nacteni dat do softwaru MR Configurator2.
Zkontrolujte prubéh ((analogovy 16 bita X 7 kanala + digitalni 8 kanalu) x 256 bodu) 16 alarmu v historii alarmu, a
hodnotu monitoru.

Data jsou uloZena
v energeticky nezavislé paméti
pfi vzniku alarmu.

- . — -y
..T_:_:___,:L“.’_ — - — .
== 18
- /N
L
\

V softwaru MR
Configurator2 se zobrazi €.
alarmu, kfivka a hodnota \

monitoru pfi vyskytu alarmu.
A 2 r

Data za urcité Casové obdobi )
jsou uloZena v paméti. Zobrazeni prub&hu Zobrazeni hodnoty monitoru

SniZzené napéti sbérnice

Je zjisténo, Ze je vypnuté napajeni
hlavniho obvodu.
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»m Funkce robustniho pohonu ) 000

1/2

Funkce robustniho pohonu detekuje fluktuace v provoznim prostredi pro automaticke sefizeni stavu Fizeni serv tak, aby

byly sniZzeny ztraty zpusobené zastavenim linky.
Funkce robustniho pohonu ma dva rezimy: ,Robustni pohon pfi nahlém vypadku napajeni® a ,Robustni pohon pri vibraci®.

Robustni pohon pfi nahlém vypadku napajeni

Moznost alarmu podpéti je snizena omezenim tofivého momentu, kdyZ je v napajecim zdroji hlavniho obvodu zjistén
nahly vypadek proudu.

(Pfi nahlém vypadku napajeni je vyuZita energie nabitého kondenzatoru v hlavnim obvodu )

Rychlost
A Mahly wpadek
Zjigtén nahly napajeni
vipadek
napajeni

\[ Omezenim tocivého
momentu sniZit moZnost
alarmu podpéti.

p Cas

Robustni pohon pfi vibraci

Je-li proudovym pfikazem uvnitf servozesilovade zjidténa vibrace zplsobend zménou rezonantni frekvence stroje,
dojde k pfenastaveni filtru pro potlateni rezonanci stroje. Tim se sniZuji ziraty z prostoju stroje v disledku
degradace starnutim.

s "
Potlacuje vibrace
prenastavenim filiru pro

Zjizténa potlaceni rezonanci stroje.
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»m Funkce robustniho pohonu ) ooc
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Potlatuje vibrace

prenastavenim filtru pro
Zjisténa potlateni rezonanci stroje.
vibrace \ )

~

Proud motoru

[«
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m Udrzba

) 000

Funkce diagnbzy softwaru MR Configurator2 umozniuji provadéni Odrzby v rané fazi.
K dispozici jsou ,Life Diagnosis® a .Machine Diagnosis”.

Funkce diagnozy fivotnosti
Ovéite kumulativni dobu provozu a doby on/off razového relé.
Tato funkce poskytuje indikaci doby vwmény pro dily servozesilovace, jako jsou kondenzator a relé.

* U kondenzatoru a ventilatoru se jako voditko pro vyménu zobrazuje doba napajeni.
* U relé se jako voditko pro vyménu zobrazuje potet ON/OFF.

THE HABERo i
_LE_M:L » | o fnad
Dy Coradalies: CONGr D! poree -0 Time afier shipmesnt
Ul e -0 s Target Hespan [Smoothing conosnser . . P w
e FPodporujte preventivni udrzbu
Appras 10 | ywars . -
0 servozesilovace.
= Ltk Target Fespan (Coolng 1)

Apprax 1000030000 | 5,

Chstpaiiry S raurtidses a1 Pt Cusreid savbhing ted 8% sharerd

from o achony
Hhamber of nfush current Target Wespan
arwibchireg lirmes
0| bifes Appii 100000 | Bmas

Actual lifespan varies dopending on usage
method and pmdronmental conditions,

When target lifespan ks reached, replacemant
shauld be done, even il no error is found,

T Tha target lifespan is displayed.

Diagnoza stroje

Z internich dat v servozesilovadi jsou analyzovany tieni zafizeni, moment setrvainosti zatéZe, nevyvaieny tofivy
moment a zmény ve vibratnich komponentach, takie Ize zjistit zmény v dilech stroje (napf. kuliékove Srouby,
voditka, loZiska, pasy). To usnadniuje vféasnou udrzbu jednotek.

Porovnani dat prvniho provozu a po letech provozu pomaha zjistit degeneraci stroje starnutim a je také pfinosem
pro preventivni Odribu. Tato funkce odhaduje a zobrazuje tfeni a vibrace stroje v b&iném provozu bez jakéhokoli

Zvlastniho méfeni.

1/2
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m Udrzba

Machine hignoee

it | eGRad Fhopen Psare 5

Tz {0 et Hhs i oemasbion sbosut e machins
N3O0 O 0 O
Friction estimation
The oosdosmb Triction and wisoous driction cosifosnt of & bl sorew oF & guide ofe eslimabad afier operating an
ablrary (pee sl pattanm,
iFﬂcﬂmW
Fricon forgue ot rated speed in postive desction
X3 W

Coulomb friction bargue in positive drsction

108 %
Faen Tgeecl
=000 | rinin Spesd
ol
Faled Spesd
2000 | pimin
Coulomb Triction Borgues in nespaievs dirscion
105 %
Frcion orgus of rated spead in negaive deacion
-3 %
Wik aton etimation
Dustects highs-Trequency meon wibrations of & gade, & bl sonew, & belf, oo, coumed by debarioration due bo aps.
Iobor b opsnaling Modor i slogped
Crnodlalion 1emqsncy 0| Mz Craclalion Treguency 0 Hr
Vibration kel 0% *ibrabon evel 0%

By coenpeaing b @ Sarvsd The, W ol evionalion due 10 Sg6 Can be chichsd

Pfedem zabrante poruse siroje
pomoci pokrocile preventivni
Gdrzby.
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&X Souhrn ) 000

\ této kapitole jste se naudili:

« Sefizeni serva

« Jednodotykové sefizeni

+ Funkce grafu

« Odstranovani problémua

+ Funkce robustniho pohonu
» Udrzba

Dilezité body

Nasledujici body jsou velmi dulezité. Proto je znovu pfezkoumejte a zajistéte, abyste se seznamili s jejich obsahem.

Jednodotykové sefizeni * Serva lze snadno sefidit ve tfech rezimech odezvy: High mode®,  Basic mode" a Low
mode”.

Funkce grafu

Provoz serva lze ov&fit spravou historie, pfepisem, diagramem charakteristiky toivého
momentu (charakteristikou ST), zobrazenim FFT, diagramem rozptylu a dalgimi funkcemi.

Odstrafiovani problémi PFicinu alarmu Ize rychle a spolehlivé vySetfit, kdyZ k nim dojde, a zobrazeni alarmu serva

ve formé trech gislic zjednoduuje fedeni problemd pfi vyskytu alarmu.

Funkce robustniho pohonu Fluktuace v provoznim prostfedi jsou detekovany pro automaticke sefizeni stavu Fizeni
serva.

Jsou snizeny ztraty kvili prerugeni provozu linky.
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} Funkce zajisténi bezpecnosti a uspora energie ) 0oc
- 1/2

Rada MR-J4 je vybavena funkcemi zaji§téni bezpeé&nosti.
Zaroven minimalizuje spotfebu energie, prostor pro instalaci a kabelaz.

Kompatibilita STO/SS1 )

Rada MR-J4 podporuje STO (Safe torque off) a S$1*1 (Safe stop 1) jako normu, ktera u zafizeni umoZfiuje snadnou
konfiguraci bezpeénostniho systému. (SIL 2)

ProtoZe napajeni servozesilovate nemusi byt OFF, |ze zkratit dobu opétovného spusténi.

MNavic neni nutny dalsi navrat do vychoziho bodu. Neni poifeba magneticky stykat pro
prevenci neotekavaneho spusténi motoru *2

[Vypnuti funkci STO] [Vypnuti funkcemi STO a 5581]

Jisti€ s lisovanym pouzdrem Jisti€ s lisovanym pouzdrem

(MCCB) (MCCB}

R . Jmeni potfeba magneticky [Nem’ potfeba magngticl-q?

| i—— stykaC pro prevenci _— stykat pro prevenci

Obvod | ' ‘ neotekavaného sputéni. | neotekavaného spusténi.
ochranného relé — - g i — N
Magneticky stykac (MC) pro hﬁi Magneticky stykac (MC) pro
alarm serva *2 by o alarm serva *2
Bezpetnostni zafizeni |

MR-J3-D05, programovatelny Fadié
bezpeénosti fady MELSEC QS/AWS atd.

Signal

E R

e | | =
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SRGIUCIEN Funkce zajisténi bezpecnosti a uspora energie

) 000

= =
Servomotor <3 Servomotor <3

*1. Je potfeba bezpetnostni zafizeni (MR-J3-D0S atd.).

*2. STC neni funkce ochrany elekirické bezpeénosti, ale funkce k vypnuti vystupniho tofivého momentu pomoci vypnuti
napajeciho zdroje v servozesilovaéi. Pro servozesilovatd fady MR-J4 nemuseji magnetické stykaée splfiovat

poZadavky STO. Nicméné magneticky stykaé nainstalujte, aby nedoslo ke zkratu servozesilovate nebo drazu
elektrickym proudem.

2/2




|l MELSERVO Basics (MR-14)_CZE e

»m Kombinace s kontrolérem pohybu ) 000

Kombinace s kontrolérem pohybu Q17nDSCPU je v souladu s nasledujicimi funkcemi definovanymi jako ,funkce systému
strojniho pohonu" v normé IEC/EN 61800-5-2.

Funkce IEC/EN 61800-5-2:2007

STO (Safe torque off)

ST1 (Safe stop 1)

ST2 (Safe stop 2)

SOS (Safe operating stop)
SLS (Safely-limited speed)
SBC (Safe brake control)
S5M (Safe speed monitor)

Funkce monitoru bezpeénostniho signalu

Kontrolér pohybu kompatibilni s SSCNET IlI/H f;‘
1 | * | ﬂ st § Magneticky stykaé
S dbde 3 I-H {MC}
- E 55.C ﬁ “ﬂ.—'ﬁ
. MR-J4-B
Strana :
programovatelného h “ Strana kontroléru | MR-J4W -B
kontroléru T — pohybu
‘ Vypnuti napajeni (vystup STO) _::. Servomotor
(Vstup) '
(Vstup)

Svételna clona G Ochranny vypinac
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b
m Viceosy servozesilovac ) 000

1/2

Viceosy servozesilovac - uspora mista )

Pomoci servozesilovace 2osého &i 3osého typu lze zajistit Usporu energie, zmenseni rozméru zafizeni a sniZzeni nakladu.
Servozesilovat MR-J4W2-B 2osého typu ma montazni pudorys o 26 % mensi nez pfi pouziti dvou jednotek MR-J4-B.
Servozesilovac MR-J4W3-B 3osého typu ma montazni pudorys o 30 % mensi nez pfi pouZziti tfi jednotek MR-J4-B.

[Instalaéni prostor]

MR-J4W3-B

(3osy typ) (Hloubka 195 (7,68) mm) o
. A 85 | '
| |
s | [P —
(6.61) I Instalacni :
) 100W=2 200W=1 To0W=2 : prostor
mim 200Wx1 | 400Wx2 | zredukovan o |
L 3p%
| |
v l_ _ _ _ _ I

< >
255 (10,04) mm = 85 (3,35) mm (itka jednotky) = 3

MR-JAW2-B
, (Hloubka 195 (7.68) mm)
(2osy typ) A T
Ko 60 85 I
| 168 |

' (6.61) Instalaéni |
) 100W | 2000W | 400W TE0W=2 prostor
mm ®2 x2 w2 Fredukovan !
026% |
A A Y e R |

< >

265 (10,43) mm = 60 (2,36) mm (53ifka jednotky) = 3 + 85 (3,35) mm (5ifka jednotky) = 1

ME-.14-B




k&l MELSERVO Basics (MR-14)_CZE

i
m Viceosy servozesilovac

(Hioubka 135 (5.31) mm, 170 (6,69) mm, 185 (7.28) mm)

40 60
<> <+—>
100W|100W [200W [200W [400W |400W | 750W | 750W
< >

2/2

Jednotka: mm (")

360 (14,17) mm = 40 (1.57) mm (&ifka jednotky) x 6 + 60 (2,36) mm (3ifka jednotky) x 2

) 000
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»>
Viceosy servozesilovac — uspora kabelaze

V 3osém servozesilovaci MR-J4W3-B pouzivaji tfi osy stejné pfipojeni pro napajeni hlavniho a fidiciho obvodu, periferni
zarizeni, vodi€ signalu Fizeni atd. Tim je vyrazné zredukovan pocet kabelu a spoju.

Srovnani poctu kabelaZzi

-

MR-J4-B X 3 jednotky

Poéet kabelazi

' | SSCNET III/H

'Napa;ecn zdroj hlavniho x 3 (poget Jednotek).
lobvodu '

X 3 (pocet jednotek) )

9 | WAL v pu—

ig]
1 1t

NN,
5] IMC

Kontrolér

¢ Napa;ec: zdroj fidiciho X 3 (poéet jednotek)

| obvodu :

| Pnpo;enl magnetického X 3 (poéet Jednotek)

| stykace '
{ Rizond magnetického  x 3 (pocet jednotek) |
| stykade

: Enkodér x 3 (pocet os)

:Vstup napajeni motoru X 3 (pocet os)

| Celkem 21

Kabelaz
zredukovana
050%

) 00

Kontrolér

MR-J4W3-B (3osy typ) X 1 jednotka

| SSCNET IlI/H
| Napajeci zdroj
i hlavniho obvodu

| Napajeci zdroj fidiciho X 1
obvodu
Pripojeni X 1
magnetického stykace
Rizeni magnetického x 1
stykace
: Enkodér X 3
| Vstup napajeni motoru X 3
' Celkem 11
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6.3.3 Viceosy servozesilovac — zlepSena uspora energie

Servozesilovage viceosého typu dokaZou vyuZivat rekuperacni energii uréené osy jako hnaci energii motoru pro ostatni
osy, coZ pomaha setfit spotfebovanou energii.
Ve srovnani s pfedchozim modelem je u MR-J4W _opétovné pouZitelna rekuperacni energie uloZena v kondenzatoru.

Rekuperaéni valba jiZ neni potfeba.

L
>

?t

.II.

- -
~u -l
1.__..—" T 1
- .
v

Rekuperacni energie

-:— Motor A-osy

Energii hnaci sily

Rekuperacni energie K | -.__ Motor B-osy
1 i

je docasné uloZena
a slouZi jako energie
hnaci sily.

Znovu vyuzitelna energie

Energii hnaci sily

_ K -— Motor C-osy

MR=J4W3 MR=J3

200w 21J

9J

400W 30J

1MJ

\ zavislosti na podminkach nemusi byt potfeba rekuperacni rezistor.

a Rychlost motoru A-osy

\Zpomaleni

= Rychlost motoru B-osy

&

Zrychleni ‘ N

® Rychlost motoru C-osy

Zrychleni ‘

" Cas

- Cas

Cas
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[ESREE

>
“ Monitorovani napajeni

§ 00

Configurator2.

zobrazena na HMI.

Kontrolér pohybu

kompatibilni s SSCNET

Osobni

pocitac _
<)

Servomotor

Funkce monitoru napajeni, kterou disponuje fada MR-J4, vypocitava energii hnaci sily a rekuperacni energii z rychlosti,
proudu a dalSich dat, ktera jsou drzena v ramci servozesilovace. Spotfebu energie apod. |ze monitorovat na MR

V systému SSCNET III/H jdou data odesilana do kontroléru pohybu, aby mohla byt spotfeba energie analyzovana nebo

Zobrazuje spotfebu energie a celkovou
spotfebu energie.

r

Analyza kontrolérem pohybu

- Analyza systému Uspory
: energie

Vypocita spotifebu energie
v servozesilovaci.

 H—d Energii hnaci|

~ ‘}" 2 € { Bt sily
(H 4N |1 % ==

St ’ W & ' _—

LA RNT Rekuperaéni

energie

Rozhrani HMI
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V této kapitole jste se naugili:

+ Kompatibilita STO/SS1
+ Viceosy servozesilovac
* Monitorovani napajeni

Dulezité body
Nasledujici body jsou velmi dulezité. Proto je znovu pfezkoumeijte a zajistéte, abyste se seznamili s jejich obsahem.

Kompatibilita STO/SS1 + Standardné jsou podporovany funkce IEC/EN 61800-5-2.
» Uroven bezpec¢nosti 1ze zlepsit pomoci kombinace s kontrolérem pohybu.

Viceosy servozesilovat » Servozesilova¢ MR-J4W3-B 3osého typu ma montazni padorys o 30 % mensi a pribl. o
50 % méné kabelaze nez pri pouziti tri 1osych servozesilovacu.
« Ke zvySeni Uspor energie zarizeni je vyuzivana rekuperacni energie.

Monitorovani napajeni « Standardné dodavana funkce monitoru napajeni vypoCitava energii hnaci sily a
rekuperacni energii z rychlosti, proudu a dalSich dat, ktera jsou drzena v ramci
servozesilovage, aby mohla byt spotfeba energie analyzovana nebo zobrazena na HMI.
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@53 SOUBORNY TEST ) 0ec

Nyni, kdyz jste dokongili vechny lekce kurzu ZAKLADY SERVA MELSERVO (MR-J4), jste pfipraveni absolvovat
zaveérec€ny test.

V pripadé nejasnosti u jakychkoli témat vyuzijte této prilezitosti k jejich zopakovani.

Tento zavére¢ny test obsahuje celkem 5 otazek (13 polozek).

Zavéretny test mlzete absolvovat treba nékolikrat.

Vypocet skore testu
Po vybéru odpovédi nezapomente stisknout tlagitko Odpovéd. Budete-li pokracovat bez stisknuti tlagitka
Odpovéd, dojde ke ztraté odpovédi. (Povazuje se za nezodpovézenou otazku.)

Vysledky skore
Na strané skore se zobrazi poCet spravnych odpovédi, poCet otazek, procento spravnych odpovédi a
Gspésny/nelspésny vysledek.

Pocet spravnych odpovédi:

i

Pro Gspésné slozZeni testu je

Celkovy pocet otazek: 5 potieba 60% spravnych
odpovédi.
Hodnota v procentech: 100%
Pokracovat ‘ | Revidovat |

« Stisknutim tlagitka Pokracovat test ukongite.
« Stisknutim tlaGitka Revidovat test zrevidujete. (Kontrola spravnych odpoveédi)
« Stisknutim tladitka Opakovat test zopakujete.
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Z nasledujicich mozZnosti vyberte systém, ktery umi zjistit a uloZit polohu otaceni do paméti, kdyZ je napajeni vypnuto, a
dokaze obnovit provoz bez nutnosti provadét navrat do vychozi polohy, pokud byla vychozi poloha nastavena pii1 uvodni
operaci.

L)

Systém detekce absolutni polohy

L)

Prirdstkovy systém

Odpovéd ] [ Zpét ]
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Vyberte spravné nazvy pro dily komponent servozesilovace nize.

Terminy k vybéru

Konektor komunikace USB

Konektor enkodéru

Konektor napajeciho zdroje hlavniho obvodu
Napajeci konektor servomotoru

Konektor signala I/O

Konektor napajeciho zdroje fidiciho obvodu

o kW=
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Vyberte spravnou vétu ohledné instalace baterie pro systém detekce absolutni polohy.

KdyzZ je instalovana baterie pro systém detekce absolutni polohy, piepnéte napajeci zdroj hlavniho obvodu takto:

01 --Select-- v |

O 15 minut pozdé&ji ovérte zhasnuti indikatoru nabijeni a pred pripojenim baterie ovéite napéti mezi konektory
P(+) a N(-) pomoci zkouSecky napéti nebo jiného nastroje.

o —Select-- v

Odpovéd ] [ Zpét ]
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=18 SOUBORNY TEST: 4. SEKCE

Odpovézte na niZze uvedené otazky ohledné provozu servosystému.

@ Ovérte provoz (otaceni vpied/otaceni zpét) servosystému pomoci ,operace Jog”.
KdyZ se servomotor otaci vpied, kterym smérem se otacdi, jak je to vidét ze strany hridele
servomotoru? ;
5

AT )

o1 —Select-—- v |

@ Jakou rychlost byste méli zadat pro motor, dokud nebude potvrzen normalni provoz?

) Select- v

Odpovéd ] [ Zpét ]
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=18 SOUBORNY TEST: 5. SEKCE

) 000

Odpovézte na niZze uvedené otazky ohledné jednodotykového sefizeni pomoci MR Configurator?.

@® Vyberte vhodny reZzim odezvy pro zarizeni, které ma vysokou tuhost stroje.

) —Select- v

@ Vyberte reZim zkuSebniho provozu, ktery nepodporuje sefizeni jednim dotykem.

02 --Select-- v

Odpovéd ] [ Zpét ]
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@E=S B SKORE TESTU

Pravé jste dokoncili zavéreCny test. VaSe vysledky jsou nasledujici.
Fro ukonéeni zavéreéného testu prejdéte na dalsi stranu.

Pocet spravnych odpovédi:

Celkovy poiet otazek:

Hodnota v procentech: 100%

Pokracovat ] [ Revidovat ]

Gratulujeme. Vas test byl uspésny.
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»

Pravé jste absolvovali kurz ZAKLADY SERVA MELSERVO (MR-J4).

Dékujeme za absolvovani tohoto kurzu.

Doufame, ze zkonstruujete lepsi systém Gplnym vyuzitim poznatkd
ziskanych v tomto kurzu, a ze prohloubite své porozumeni vyhledanim
informaci v pfiruckach vyrobku.

Tento kurz mazete pro osvézeni paméti opakovat, kolikrat budete chtit.

Na shledanou pristé.

Revidovat | = Zavfit




