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b
Pendahuluan Tujuan Kursus

) oo

Kursus ini menargetkan peserta yang pertama kali membuat sistem servo menggunakan motor servo linier dan
menjelaskan prosedur instalasi, pemasangan kabel, operasi uji, dan pemantauan.

Penjelasan fitur, kenfigurasi dasar, dan jajaran
produk motor servo linier.

Operasi Positioning Mempelajari tentang Motor Servo Linier

Deteksi kutub magnetik Sistern Sampel dan Pemilihan Kapasitas

Penyiapan Motor Servo Linier Instalasi dan Pemasangan Kabel

Pengetahuan dasar servo AC diperlukan untuk mengikuti kursus ini.

Pemula dianjurkan mengikuti kursus berikut:
* Kursus "Servo MELSERVO Basics (MR-J4)"
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Struktur Kursus

Berikut adalah daftar isi kursus.
Sebaiknya Anda mulai dari Bab 1.

Bab 1 - Mempelajari tentang Motor Servo Linier

Bab ini menjelaskan fitur dan contoh aplikasi motor servo linier dan fitur seri LM.

Bab 2 - Sistem Sampel dan Pemilihan Kapasitas

Bab ini memperkenalkan sistem sampel dalam kursus ini dan menjelaskan cara memilih kapasitas.

Bab 3 - Instalasi dan Pemasangan Kabel

Bab ini menjelaskan tindakan pencegahan dalam penanganan dan pemasangan motor servo linier, serta prosedur
instalasi, pemasangan kabel, dan penyalaan penguat servo.

Bab 4 - Penyiapan Motor Servo Linier

Bab ini menjelaskan cara mengatur parameter penguat servo menggunakan MR Configurator2.
(Mengatur seri motor servo dan tipe motor servo, pemilihan kutub enkoder linier, serta pengaturan resolusi)

Bab 5 - Deteksi Kutub Magnetik

Bab ini menjelaskan deteksi kutub magnetik (pentingnya deteksi kutub magnetik awal), cara melakukan deteksi
kutub magnetik, dan tindakan pencegahan saat deteksi kutub magnetik.

Bab 6 - Operasi Positioning

Bab ini menjelaskan operasi positioning dalam mode operasi uji menggunakan MR Configurator2, koneksi
pengontrol, pengaturan (jumlah axis, pengaturan sistem, dan parameter kontrol positioning), menyalakan catu daya,
dan operasi kembali ke posisi awal.

Tes Akhir

5 bagian secara keseluruhan (18 pertanyaan) Nilai kelulusan: 60% atau lebih tinggi.
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} Cara Menggunakan Alat e-Learning Ini

Buka halaman berikutnya

Kembali ke halaman
sebelumnya

Beralih ke halaman yang
diinginkan

Keluar dari kursus

Membuka halaman berikutnya.

Kembali ke halaman sebelumnya.

"Daftar Isi" akan ditampilkan, memungkinkan Anda untuk mencari
halaman yang diinginkan.

Keluar dari kursus.
windows seperti layar "Daftar Isi" dan pembelajaran akan ditutup.
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ZuCEUIEN Perhatian Selama Penggunaan ) 00c

Petunjuk keselamatan

Saat Anda belajar dengan produk sebenarnya, bacalah "Petunjuk Keselamatan" pada panduan yang sesuai dengan
tuntas dan ikuti petunjuk tersebut dengan benar.

Petunjuk keselamatan dalam kursus ini

- Layar yang ditampilkan pada versi perangkat lunak yang Anda gunakan mungkin berbeda dengan yang ada di
dalam kursus ini.

Informasi berikut menunjukkan perangkat lunak yang digunakan dalam kursus ini beserta nomor versinya.

Untuk versi terbaru dari setiap perangkat lunak, kunjungi situs web Mitsubishi Electric FA.

- Perangkat lunak penyiapan MR Configurator2 Ver.1.27D
- Perangkat lunak pemilihan kapasitas MRZJW3-MOTSZ111E Ver.D1
- Perangkat lunak rekayasa MELSOFT MT Works2 Ver.1.100E

Materi rujukan

Berikut adalah rujukan yang terkait dengan kursus ini. (Anda dapat mengambil kursus tanpa
membaca materi rujukan tersebut.)
Klik nama rujukan untuk mengunduh.

Nama rujukan Ukuran file

File terkompresi
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Mempelajari tentang Motor Servo Linier

Bab ini menjelaskan fitur dan contoh aplikasi motor servo linier serta fitur seri LM.

Bab 1 - Mempelajari tentang Motor Servo Linier

1.1 Apa itu Motor Servo Linier?

1.2 Fitur Motor Servo Linier

1.3 Contoh Aplikasi Motor Servo Linier
1.4 Motor Servo Linier Seri LM

1.5 Jajaran Produk Seri LM

1.6 Struktur Seri LM

1.7 Fitur Seri LM

1.8 Penguat Servo yang Didukung

1.9 Ringkasan

Bab 2 - Sistem Sampel dan Pemilihan Kapasitas
Bab 3 - Instalasi dan Pemasangan Kabel

Bab 4 - Penyiapan Motor Servo Linier

Bab 5 - Deteksi Kutub Magnetik

Bab 6 - Operasi Positioning




W Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_motor)_IND

>>m Apa itu Motor Servo Linier? ) 1« ) v Mroc]

Motor servo linier memiliki struktur, di mana struktur ini merupakan komponen motor servo putar, yang terbuka dan diluruskan.
Prinsip-prinsip operasi motor servo linier sama dengan motor servo putar tersebut. Namun, motor servo linier melakukan
gerakan linier, sementara motor servo putar melakukan gerakan putaran.

Sisi sekunder (Magnet)

Motor servo linier (Tampilan potongan melintang)
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»m Fitur Motor Servo Linier

Motor servo linier dapat dihubungkan secara langsung dengan perangkat serta melakukan gerakan linier tanpa
mekanisme transmisi seperti ball screw.

Oleh karena itu, dengan menggunakan motor servo linier memungkinkan operasi kecepatan tinggi dan akurasi
positioning yang tinggi.

Motaor servo linier memiliki fitur berikut.

+ Memungkinkan mekanisme yang sederhana dan ringkas, serta meningkatkan kekokohan mesin

* Operasi yang halus dan senyap

* Komponen penggerak berkecepatan tinggi yang meningkatkan produktivitas.
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»m Contoh Aplikasi Motor Servo Linier ) 1« ) v Mroc]

Sistem yang menggunakan motor servo linier tidak memerlukan mekanisme transmisi seperti ball screw, yang
memungkinkan kecepatan dan akurasi kontrol yang tinggi, serta mudah dalam pemeliharaan. Oleh karena itu, motor
servo linier digunakan dalam berbagai sistem yang ditunjukkan di bawah.

Motor servo linier Motor servo linier Motor servo linier
(multi-head)

Motor servo linier Motor servo linier
(tandem) ' (tandem)

Sistem penyejajaran Sistem perakitan otomatis Mounter

+ Sistem yang memerlukan + Sistem besar (tandem) + Sistem yang memerlukan
akurasi positioning tinggi + Sistem yang memerlukan waktu kecepatan positioning tinggi
tact lebih singkat (multi-head)
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@I Viotor Servo Linier LM ) 008

Dengan menggunakan motor servo linier seri LM (selanjutnya disebut "seri LM") bersama dengan pengontrol sistem
servo kompatibel SSCNET III/H serta penguat servo seri MELSERVO-J4, Anda dapat mengonfigurasi sistem gerak
berkecepatan dan akurasi tinggi. Dengan menggunakan sistem tersebut, Anda dapat melakukan operasi tandem
yang memerlukan sinkronisasi antar dua axis secara mudah.

Pengontrol sistem servo

Seri MELSERVO-J4
penguat servo

Tandem

47 SSCNETIH
[ immr wri ovw o e i i i

Jaringan gerak
tipe sinkronisasi
berkecepatan
tinggi dan sangat
dapat diandalkan

Maotor Servo Linier LM

Seri LM memiliki fitur berikut.

» Empat tipe motor servo linier berikut disediakan dalam Seri LM untuk berbagai aplikasi: Tipe inti, tipe inti (pendinginan
cair), tipe inti dengan gaya perlawanan daya tarik magnet, dan tipe tanpa inti.

* Operasi tandem dapat dicapai secara mudah dengan satu perintah untuk dua axis melalui sinkronisasi SSCNET III/H.
Juga dapat digunakan kontrol sinkron tingkat lanjut.

* Penguat servo seri MELSERVO-J4 memaksimalkan kinerja seri LM, dalam mencapai kontrol servo dengan responsivitas

tinggi.
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>>m Jajaran Produk Seri LM o 00

Pilih dari empat tipe motor servo linier seri LM berikut yang cocok untuk aplikasi Anda: Tipe inti, tipe inti
(pendinginan cair), tipe inti dengan gaya perlawanan daya tarik magnet, dan tipe tanpa inti.

A

Thrust

Tipe inti (pendinginan alami/cair)

seri LM-F
Kecepatan maksimal: 2 m/s
Thrust terukur : 300 N hingga 3000 N
(pendinginan alami)
600 N hingga 6000 N
(pendinginan cair)
Thrust maksimal: 1800 N hingga 18000 N
(pendinginan alami/cair)
Motor servo linier tipe inti ringkas.
Sistem pendinginan cair terintegrasi melipatgandakan

thrust secara terus mener,
Penanganan 3
bahan
: W} 0 ﬁ
; ! seri LM-U2

Tipe inti dengan

gaya perlawanan daya tarik magnetik
Kecepatan maksimal: 2 m/s Tipe inti seri I-M g KZ .
Thrust terukur: 50 N hingga 800 N Kecepatan maksimal: 2 m/s

Thrust maksimal: 150 N hingga 3200n  seri LM=H3

Kecepatan maksimal: 3 m/s

Thrust terukur: 70 N hingga 960 N
Thrust maksimal: 175 N hingga 2400 N

Thrust terukur: 120 N hingga 2400 N
Thrust maksimal:

300 N hingga 6000 N
Masa pakai lebih lama dari pemandu
linier karena struktur gaya perlawanan
daya tarik magnetik.
Kebisingan suara yang rendah.

Tanpa cogging, fluktuasi kecepatan
rendah.

Tanpa gaya tarik magnetik, masa pakai
pemandu linier lebih lama.

Tipe inti cocok untuk menghemat tempat,
kecepatan dan akselerasi/deselerasi tinggi.

‘ Berorientasi pada kecepatan umpan Berorientasi pada positioning >




Wi Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_motor)_IND

m Struktur Seri LM

o oo

Motor servo linier memiliki kombinasi struktur sisi primer yang terdiri dari inti yang dilaminasi (inti) dan koil motor,

serta sisi sekunder yang terdiri dari komponen pemasangan (yoke) dan magnet permanen. (untuk tipe inti)

Sisi primer: Koil

Resin cetak —_
Inti yang dilaminasi (inti) —_

Koil motor

Sisi sekunder: Magnet

™ Resin cetak atau tutup tahan karat
Magnet permanen

Komponen pemasangan (yoke)

Sisi primer: Koil

Sisi primer memiliki inti yang dilaminasi (inti) dengan kumparan dan ditutup dengan resin cetak.

Sisi sekunder: Magnet

Sisi sekunder memiliki magnet permanen di komponen pemasangan (yoke) dan ditutup dengan resin cetak atau
tutup tahan karat.
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@E Fitur Seri LV ) Pae

Fitur Seri LM - Motor Ringkas dan Memiliki thrust Tinggi )

Seri LM adalah motor servo linier ringkas dan menghasilkan panas rendah, yang memiliki struktur inti dengan koil tipe
penyusun blok, yang memperpendek ujung inti dan memungkinkan kumparan dengan kepadatan tinggi. (untuk tipe inti)

Tipe konvensional Tipe penyusun blok

Inti terintegrasi
Diperlukan cetakan khusus untuk membuat inti

yang sesuai dengan perubahan ukuran motor. Inti

; panjang
Panjang inti \
Lebar inti

Inti standar —»
Tidak diperlukan cetakan khusus untuk membuat inti. Sebagai hasilnya,
variasi thrust, panjang motor, dan lebar motor dapat diperluas.
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> Fitur Seri LM - Kecepatan dan Akurasi Tinggi

Dengan menggunakan seri LM bersama dengan seriMELSERVO-J4, penguat servo terkemuka dalam bidang industri,
dapat dilakukan kontrol servo dengan responsivitas dan akurasi tinggi. Selain itu, dengan menggunakan berbagai
fungsi kontrol seri MELSERVO-J4, seperti kontrol penekanan getaran tingkat lanjut, seri LM dapat didorong untuk

memaksimalkan kinerja sistem.

0 000

Seri LM
Motor Servo linier

Pengontrol sistem servo MELSE RO -I4
= Daya listrik

£7 SSCNETIII/H
R — Pulsa umpan

balik
Enkoder linier
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Fitur Seri LM - Motor Hemat Energi dan Ruang

Seri LM-H3 menghemat lebih banyak energi dan ruang dibandingkan model sebelumnya (Seri LM-H2).

B Mengurangi daya listrik untuk motor penggerak
Seri LM-H3 dapat mencapai pengurangan arus penggerak motor 25%* dengan desain magnetik baru yang
memiliki bentuk magnet dioptimalkan, yang berkontribusi terhadap keawetan mesin. Dibandingkan model
sebelumnya, massa koil (Sisi primer: Koil) telah dikurangi kira-kira sebesar 12%*, yang juga berkontribusi

menghemat energi untuk menggerakkan komponen gerak.
* Untuk motor servo linier berstandar 720 N

Dikurangi
Penggerak motor sebesar 25%
arus

B Hemat ruang
Untuk LM-H3, lebar koil motor dan magnet dikurangi sebesar 10% dari model sebelumnya. Peningkatan
thrust terhadap rasio arus menghasilkan penggunaan penguat servo dalam kapasitas lebih kecil, yang
berkontribusi terhadap mesin yang lebih ringkas (pengurangan bahan).

Lebar dikurangi

Seri LM-H2 sebesar 10%. Seri LM-H3
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@ 2B Fitur Seri LM - Tandem dan Multi-head

Konfigurasi tandem dan multi-head mudah dicapai dengan seri LM. Seri LM mendukung beragam konfigurasi
sistem secara fleksibel.

) oo

H Tandem

Motor servo linier dalam konfigurasi tandem sangat cocok untuk
sistem besar yang memerlukan operasi sinkron antar dua axis
berakurasi tinggi. Operasi tandem dapat dicapai secara mudah
dengan satu perintah untuk dua axis melalui sinkronisasi SSCNET
IlI/H. Juga dapat digunakan kontrol sinkron tingkat lanjut.

I

M Multi-head
Sistem multi-head memungkinkan kontrol dua koil (koil sisi
primer) secara independen, sehingga menyederhanakan
mekanisme mesin. Sistem ini cocok bagi mesin yang memerlukan
walktu tack singkat.

Sistem perakitan otomatis
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»m Penguat Servo Kompatibel ) oo

Seri LM dapat digunakan dengan antarmuka SSCNET III/H dan penguat servo antarmuka serbaguna.
Selain itu, penguat servo jenis 1-axis, 2-axis, dan 3-axis dapat digunakan untuk menggerakkan motor servo linier seri LM.
Untuk detail seri MELSERVO-J4, lihat kursus "Dasar-Dasar Servo MELSERVO (MR-J4)".

Penguat servo antarmuka SSCNET IIl/H Antarmuka serbaguna
penguat servo
MR-J4-B MR-J4W2-B MR-J4W3-B

Pengontrol sistem servo Tipe 1-axis Tipe 2-axis Tipe 3-axis

Modul positioning ~_MR-J4-A
T v E Tipe 1-axis

| €7 SSCNETII/H
AR TR T

Motor servo linier seri LM

Motor servo linier seri LM
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»“ Ringkasan Bab Ini

bab ini, Anda telah mempelajari:

Apa itu Motor Servo Linier? « Struktur Seri LM

Fitur Motor Servo Linier « Fitur Seri LM

Contoh Aplikasi Motor Servo Linier + Penguat servo yang didukung
Motor Servo Linier LM

Jajaran Produk Seri LM

Poin-poin penting

Fitur Motor Servo Linier Motor servo linier dapat dihubungkan secara langsung dengan perangkat serta melakukan gerakan
linier tanpa mekanisme transmisi seperti ball screw. Oleh karena itu, dengan menggunakan motor
servo linier memungkinkan operasi kecepatan tinggi dan akurasi positioning yang tinggi.

CDﬂtﬂhﬁP“kﬂEi Motor Sistem yang menggunakan motor servo linier tidak memerlukan mekanisme transmisi seperti ball
Servo Linier screw, yang memungkinkan kecepatan dan akurasi kontrol yang tinggi, serta mudah dalam
pemeliharaan. Oleh karena itu, motor servo linier digunakan dalam berbagai sistem.

Jajaran Produk Seri LM Anda dapat memilih dari empat tipe motor servo linier seri LM berikut yang cocok untuk aplikasi
Anda: Tipe inti, tipe inti (pendinginan cair), tipe inti dengan gaya perlawanan daya tarik magnet, dan
tipe tanpa inti. Anda dapat memilih tipe motor servo linier apa saja sesuai dengan penggunaan.

Struktur Seri LM Motor servo linier memiliki kombinasi struktur sisi primer yang terdiri dari inti yang dilaminasi (inti)
dan koil motor, serta sisi sekunder yang terdiri dari komponen pemasangan (yoke) dan magnet
permanen. (untuk tipe inti)

Fitur Seri LM Seri LM adalah motor servo linier ringkas dan menghasilkan panas rendah, yang memilili strulctur
inti dengan koil tipe penyusun blok, yang memperpendek ujung inti dan memungkinkan kumparan
dengan kepadatan tinggi.

Anda dapat mengonfigurasi sistem tandem dan multi-head secara mudah menggunakan seri LM.
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} Sistem Sampel dan Pemilihan Kapasitas

Bab ini memperkenalkan sistem sampel dalam kursus ini dan menjelaskan cara memilih kapasitas.

Bab 1 - Mempelajari tentang Motor Servo Linier

Bab 2 - Sistem Sampel dan Pemilihan Kapasitas
2.1 Sistem Sampel
2.2 Memilih Kapasitas Motor Servo Linier
2.3 Memilih Enkoder Linier
2.4 Daftar Konfigurasi Sistem
2.5 Ringkasan Bab Ini

Bab 3 - Instalasi dan Pemasangan Kabel
Bab 4 - Penyiapan Motor Servo Linier
Bab 5 - Deteksi Kutub Magnetik

Bab 6 - Operasi Positioning
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»m Sistem Sampel

Dalam kursus ini, Anda akan mempelajari tabel X-Y sebagai sebuah sistem sampel.
Pelajari file PDF berikut untuk diagram pola pengoperasian dan spesifikasi mesin.

Detail sistem sampel <PDF>




kil Servo_MELSERVO_Basics(Linear_ssrvo_maotor)_IND

>}m Memilih Kapasitas Motor Servo Linier ) oo

Terlebih dahulu Anda harus memilih kapasitas optimal penguat serve dan motor servo linier yang digunakan dalam
sistem sampel.

Untuk memilih kapasitas, gunakan perangkat lunak pemilihan kapasitas servo AC (perangkat lunak gratis).

Perangkat lunak pemilihan kapasitas servo AC

Unduh perangkat lunak ini dari Situs Web Mitsubishi Electric FA.

Dengan mengatur spesifikasi mesin dan pola operasi, Anda dapat memilih penguat servo, motor servo linier,
dan opsi regeneratif yang paling cocok.

Pada halaman berikutnya, Anda dapat mensimulasikan pemilihan kapasitas dengan perangkat lunak
pemilihan kapasitas servo AC menggunakan jendela aktual.

Perangkat Lunak Pemilihan Kapasitas: MRZJW3-MOTSZ111E

[
A Lirmar nereo | Lirsar Sanc | IMIDT LSt

e Unks Jook Help

P dnl mods L| ¥ Caioslate Sal Foeen ||
f

Ampifles NR-M-48
AT

Wofgr LE-H3 3 maaec
E Faten

= Uinitarm dooDiec incl in Al St of
g| Pus Cif Woda Opar Patem L

AT akaind T paien w8 et
=u7 a2y bw wnd @ gusde -t m nebie sakiben
dartly gegasn e dengn b i Moss vabesy margn

dTa5how Grach Show Cakudars |
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>u Memilih Kapasitas Motor Servo Linier

ﬂ Linear serve | Linsar Servo | INDT11.5VM

File Units Teols Help
Setting Data
|Linearser‘m j

|Pos. cirl. modz ~|| @& Calculate Set Force |
r
W Amplifier MR-J4-A/B

=

AT (r

Fs

- atar LM-H3 3 misec
M

Self-coaling

Unifarm AcdDec Inclin All Sect of  [ESmrm i ] i
' Bas Cirl Mode Oper. Patern E_,alculatg; Primary side of linear sersomatar
capacity: _ ) »
| i Secondary s sormotor

Matar . LM-H3P2A-07PSelf-cooling [70 M]

Maz= of table

Wass of load ]
Thrustioad Ampliner .MR-J4-40A/B

Sliging resistance Regenerative option :Regeneraticn needless

Co=fficient of friction Side-by-side mounting possible ; 0-45*C amb. Temp.

Mechanical sys. Efficiency Load mass : 2500 [ka] 2 8Times
Peakthrust : T106.323 [M] 157.9%
RMSthrust : 69162 [M] 98.8%

Reger. Pwr. : 0.000 W) 0.0%

Hasil perhitungan tersebut ditampilkan.

Mass of table ; | Klik @ untuk melanjutkan ke layar berikutnya.
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@EI Vienmilih Enkoder Linier ) 008

Untuk menggunakan motor serveo linier, Anda harus memilih enkoder linier.
Enkoder linier biasanya diklasifikasikan ke dalam tipe berikut.
Sistem sampel tersebut menggunakan enkoder linier tipe inkremental yang kompatibel dengan antarmuka serial Mitsubishi.

Tipe enkoder linier

Antarmuka serial Mitsubishi yang Tipe posisi absolut

kompatibel

Tipe inkremental

Tipe output diferensial fase-A/B/Z* Tipe inkremental

Penguat servo seri MR-J4 kompatibel dengan berbagai enkoder antarmuka serial dengan resolusi minimal 0,005
pm atau lebih besar dan enkoder linier tipe output diferensial fase-A/B/Z*.

Pilih enkoder linier yang cocok bagi mesin Anda dengan memeriksa spesifikasi (resolusi, kecepatan terukur,
panjang pengukuran efektif, dil.) dari enkoder linier dalam "PANDUAN INSTRUKSI ENKODER LINIER." Untuk
detail spesifikasi, kinerja, dan garansi enkoder linier, hubungi produsen masing-masing enkoder linier.

* Penguat servo MR-14-B-RJ/MR-J4-A-R) kompatibel dengan enkoder linier tipe output diferensial fase A/B/Z.

Daftar enkoder linier (sampai Maret 2015) <PDF=
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»m Daftar Konfigurasi Sistem ) 00c

Gambar berikut menunjukkan konfigurasi sistem sampel yang Model
digunakan dalam kursus ini.

Jmil

Pengontrol
QO4UDEH Q17205

CPU PLC QO4UDEHCPU
Modul catu daya Qe2p

Unit dasar Q35DB

Modul input Qx40

Modul output QY41P

Pengontrol sistem servo
(CPU Maotion)

Penguat servo MR-J4-40B
Motor servo linier (Sisi primer) LM-H3P2A-07P-BSS0
Motor servo linier (Sisi sekunder) LM-H3520-480-B550

Q172DsSCPU

£7 SSCNETII/H
[ ha = s N (e e ]

Enkoder linier Incremental type

Kabel enkoder MR-EKCELZM-H

Kabel junction untuk motor servo
linier

Set konektor enkoder MR-J3CN2
Kabel SSCNET I MR=J3BUSO15M

MR-JATHCBLO3M

Sakelar batas atas Sakelar batas atas
Sakelar batas Sakelar batas bawah
bawah Proximity dog
Proximity dog Sinyal berhenti
Sinyal berhenti paksa MT Works2
paksa Lingkungan teknik (termasulk MR
Configurator2)

SWaEDMNC-5vV22QL
(sudah dipasang
sebelumnya)

Kabel komunikasi PC (kabel USE) MR-J3USBCEL3M
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>a Ringkasan Bab Ini

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

+ Sistem Sampel

« Memilih Kapasitas Motor Servo Linier

« Memilih Enkoder Linier

* Daftar Konfigurasi Sistem

Poin-poin penting

Memilih Kapasitas Motor Anda harus memilih kombinasi penguat servo dan motor servo linier di dalam rentang kapasitas
Servo Linier yang tepat.

Memilih Enkoder Linier Untuk menggunakan motor servo linier, Anda harus memilih enkoder linier.
Filih enkoder linier yang cocok bagi mesin Anda dengan memeriksa spesifikasi (resolusi, kecepatan
terukur, panjang pengukuran efekdif, dil.} dari enkoder linier dalam "PANDUAN INSTRUKSI
ENKODER. LIMIER."
Untuk detail spesifikasi, kinerja, dan garansi enkoder linier, hubungi produsen masing-masing
enkoder linier.
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} Instalasi dan Pemasangan Kabel ) 005

Bab ini menjelaskan tindakan pencegahan dalam penanganan dan pemasangan motor servo linier, serta prosedur
instalasi, pemasangan kabel, dan penyalaan penguat servo.

Bab 1 - Mempelajari tentang Motor Servo Linier

Bab 2 - Sistem Sampel dan Pemilihan Kapasitas

Bab 3 - Instalasi dan Pemasangan Kabel

3.1 Nama dan Fungsi Komponen dalam Motor Servo Linier
3.2 Menangani Motor Servo Linier

3.3 Slider Linier

3.4 Memasang Motor Servo Linier

3.5 Memasang dan Mengardekan Penguat Servo

3.6 Memasang Kabel Penguat Servo dan Motor Servo Linier
3.7 Menyalakan Catu Daya

3.8 Ringkasan Bab Ini

Bab 4 - Penyiapan Motor Servo Linier

Bab 5 - Deteksi Kutub Magnetik

Bab 6 - Operasi Positioning
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} Nama dan Fungsi Komponen dalam Motor Servo Linier ) 0o

Berikut ini menunjukkan nama dan fungsi komponen dalam seri LM, mengambil contoh seri LM-H3.

Aplikasi

Kabel tembaga dengan
terminal crimp bulat untuk
menghubungkan
thermistor.

Informasi suhu di sisi primer
dikembalikan ke penguat
servo melalui kabel ini.

Kabel tembaga
thermistor

Kabel tembaga dengan
terminal crimp bulat untuk
menghubungkan catu daya

Kabel tembaga
daya

Penutup tahan karat untuk
Penutup SUS melindungi magnet di sisi
sekunder

Sebuah tanda untulk
memeriksa kutub magnet.
Tanda "N" Tanda ini untuk
menunjukkan arah kutub
utara.

Segel pelat nama yang
Pelat nama menunjukkan nama model
dan peringkat
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m Menangani Motor Servo Linier

Magnet kuat digunakan di sisi sekunder motor servo linier.
Kesalahan penanganan motor servo linier dapat menyebabkan kecelakaan serius. Tangani dengan hati-hati.

Magnet kuat - Tangani dengan hati-hati

Di sisi sekunder, gaya tarik kuat dihasilkan antara produk
dan benda magnetik.

A PERINGATAN Tangan Anda dapat terjepit.
Jauhkan peralatan apa saja, yang dapat tidak berfungsi
karena gaya magnet dari produk tersebut.
Orang yang mengenakan alat pacu jantung tidak boleh
menangani produk.

- /

Baca "LINEAR SERVO MOTOR INSTRUCTION MANUAL" secara saksama sebelumnya dan gunakan produk secara benar.
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»m Menangani Motor Servo Linier - Gaya Tarik Magnetik ) 00c

B Gaya tarik magnetik

Sisi sekunder motor servo linier mengandung magnet permanen A
yang kuat, jadi menghasilkan gaya tarik magnetik (kekuatan di dengan selalu
mana magnet menarik benda magnetik) terhadap benda magnetik mem %rhatikan_
seperti besi. aya hidup/mati
Gaya tarik magnet ini selalu berlaku tanpa mempedulikan daya :
motor linier nyala/mati. S5 bagian
depan
magnet

Sisi depan komponen
pemasangan (yoke)

Fluks magnetik yang dihasilkan magnet permanen yang menyebar di
udara dari sisi bagian depan magnet (menghadap sisi primer), dan
sebagian besar dari fluks tersebut tidak bocor ke sisi bagian depan P :

N isi bagian depan magnet ... Penyebaran fluks magnetik,
komponen pemasangan (yoke) dikarenakan strukturnya. Terjadi gaya tarik magnetik,
Karena hal ini, gaya tarik magnetik terjadi pada bagian depan @
magnet sisi sekunder, tidak pada sisi bagian depan komponen Permanen b Magnetik
pemasangan (yoke). magnet

\
NN\

- M Kiitul L

fluks

Komponen
pemasangan (yoke) = |

Sisi depan komponen pemasangan ... Fluks magnetik tidak menyesbar.
Gaya tarik magnetik tidak teradi.
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>m Menangani Motor Servo Linier - Gaya Tarik Magnetik ) oo

Magnet permanen yang digunakan untuk motor servo linier sangat kuat.
Apabila lembaran besi berukuran A4 ditarik sepenuhnya, gaya tarik magnetik menjadi sebesar 2.5 t.
Berhati-hatilah saat menanganinya.

Apabila pelat besi berukuran

A4 sepenuhnya Ditarik ke
magnet permanen...

Ad

Gaya Tarik Magnetik = 400 [kPa] (21 X 297 cm)

H Demi keselamatan Anda

Proporsi gaya tarik magnetik berkebalikan dengan kuadrat jarak benda magnet, jadi akan sangat berkurang
apabila jarak menjadi kecil.

Ketika memasang sisi sekunder motor linier, pastikan jarak dari benda magnetik di sekitarnya memadai, dan
kencangkan benda magnetik tersebut.
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»m Menangani Motor Servo Linier - Langkah Pencegahan Lain

Motor serve linier harus ditangani oleh teknisi yang memiliki pengetahuan produk tersebut secara lengkap.
Pada titik berikut diperlukan perhatian khusus.

Seseorang yang menggunakan perangkat medis seperti alat pacu jantung, harus tetap
dijauhkan dari produk dan peralatan tersebut.

Jangan mengenakan aksesori logam seperti jam tangan, anting-anting, kalung, dll.

Gunakan alat non magnetik.
(Contoh) Alat pengaman tembaga berilium yang tahan terhadap ledakan: bealon (NGK)

Jangan menaruh kartu magnetik, jam tangan, ponsel, dll. di dekat motor.

Jangan gunakan kejutan atau tekanan terhadap komponen cetak produk. (Jika tidak, motor
servo linier dapat mengalami kerusakan.)

Caution! Strong Magnet

Tampilkan pesan "Caution! Strong Magnet" atau yang seperti itu dan lakukan tindakan
dengan memberi peringatan ke sekitarnya, dll.
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Gambar berikut ini menunjukkan struktur dasar slider linier tempat motor servo linier terpasang.

Stopper Sisi sekunder motor servo linier
Pemandu Iinier\ /
Benda kerja 4
/

Meja

Bagian

T

Head enkoder linier

Sisi primer motor servo linier Skala enkoder linier
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»m Petunjuk pada Struktur Slider Linier ) o0O®

Gambar berikut menampilkan petunjuk pada struktur slider linier.
Desain struktur yang tidak tepat dapat berdampak buruk terhadap operasi dan akurasi mesin. Desain slider linier
sedemikian rupa sehingga bagian tengah thrust motor servo linier dekat dengan pusat gravitasi objek yang bergerak.

Sedekat mungkin
> -

Pusat gravitasi
komponen bergerak

i A
Sedekat
mungkin
Sedekat
mungkin Sisi primer ¥-| Bagian tengah

pemandu linier

|
Y

Bagian tengah thrust Sisi sekunder
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bl
m Memasang Motor Servo Linier

Pasang motor servo linier sebagai berikut. (Untuk LM-H3P3)

Tengahkan sisi primer: bagian pusat dari jarak sekrup pemasangan [Satuan: mm]

-
.

Sisi primer Sifat paralel

0,5 atau lebih
pendek

F =

Kerataan

43.0+0,1

A

Kerataan

>

Sisi sekunder

Tengahkan sisi sekunder: bagian pusat dari jarak sekrup pemasangan
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»m Memasang Sisi Sekunder (Magnet)

9 000

Apabila menggunakan beberapa sisi sekunder, tata pelat nama yang melekat ke produk dengan arah yang sama
guna mempertahankan tata letak kutub magnetik.

Pelat nama

Lalu, pasang pelat itu dengan mengikuti prosedur guna mengurangi jarak antar sisi sekunder.
1) Kencangkan sisi sekunder yang akan menjadi referensi pemasangan dengan baut.

2) Tempatkan sisi sekunder lain di permukaan pemasangan dan kencangkan
dengan baut untuk sementara.

3) Dorong sisi sekunder yang dikencangkan sementara tersebut ke arah sisi

sekunder yang dipasang sebagai standar.
Sisi sekunder menjadi

4) Kencangkan sisi sekunder yang dikencangkan referensi pemasangan
sementara tersebut dengan baut.
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>m Memasang Sisi Sekunder (Magnet)

Untuk pemasangan sisi sekunder, perhatikan poin berikut.

) oo

* Magnet permanen pada sisi sekunder menjadikan benda magnetik tersebut menghasilkan gaya tarik. Hati-hati
agar jangan sampai tangan Anda terjepit.

* Apabila memasang sisi sekunder, gunakan alat non magnetik.
* Ketika memasang blok sisi sekunder tambahan setelah memasang satu blok, tempatkan blok tambahan jauh

dari blok yang sudah dipasang, lalu geser blok sekunder tersebut ke posisi yang ditentukan. Tangan Anda
dapat terjepit jika menempatkan blok sisi sekunder saling berdekatan.

« Jaga kesalahan jarak kumulatif lubang sekrup pemasangan di dalam +£0,2 mm. Apabila dua sisi sekunder atau
lebih disejajarkan, mungkin terdapat ruang antar masing-masing blok sisi sekunder (magnet), sesuai dengan
metode pemasangan dan jumlah blok sisi sekunder tersebut.
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>m Memasang Sisi Primer (Koil)

9 000

Berikut ini menunjukkan cara memasang sisi primer.

1) Pasang beberapa sisi sekunder.
2) Pasang sisi primer pada posisi di mana sisi sekunder tidak terpasang.

3) Pindahkan sisi primer di atas sisi sekunder yang terpasang.
Periksa apakah sisi primer tidak menyentuh sisi sekunder.

4) Pasang sisi sekunder yang tersisa.
Periksa apakah sisi primer tidak menyentuh sisi sekunder.

/

« Demi menghindari bahaya yang disebabkan oleh gaya tarik yang dihasilkan antara sisi primer dan sisi sekunder

Untuk pemasangan sisi primer, perhatikan poin berikut.

« Apabila memasang sisi primer di atas sisi sekunder tidak dapat dihindari, gunakan peralatan penanganan bahan
seperti crane yang sepenuhnya mampu menahan beban gaya tarik, dll.

« Ketika menggeser sisi primer agar berpindah ke atas sisi sekunder setelah mengaturnya, perhatikan gaya tarik
yang dihasilkan.

oleh magnet permanen, disarankan agar sisi primer dipasang pada posisi di mana sisi sekunder tidak terpasang.
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»m Memasang Enkoder Linier ) 000

Pasang enkoder linier.
Dibandingkan dengan motor servo linier, langkah pencegahan untuk enkoder linier harus dilakukan lebih berhati-hati

terhadap minyak dan debu.
Pasang pemandu linier dengan akurasi tinggi. Skala enkoder linier
: /
L=l

Pemandu linier

\

y

Head enkoder linier

Jika pemasangan enkoder linier tidak tepat, dapat menimbulkan alarm atau posisi tidak cocok.

Dalam kasus ini, lihat poin pemeriksaan umum berikut untuk enkoder linier untuk mengonfirmasi pemasangan.
Untuk mengetahui detail langkah pencegahan, ikuti langkah pencegahan pada masing spesifikasi produsen dan
pemasangan enkoder linier.

Periksa apakah celah antara head dan skala sudah tepat.

Periksa head skala rolling dan yawing (kelonggaran bagian head skala).

Periksa permukaan skala terhadap kontaminasi dan goresan.

Periksa apakah getaran dan suhu berada di dalam rentang yang ditentukan.

Periksa apakah kecepatan berada di dalam rentang yang diizinkan tanpa terjadi overshooting.
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»m Memasang dan Mengardekan Penguat Servo

Bagian ini menjelaskan pemasangan dan pengardean penguat servo.

B Memasang penguat servo
@ Memasang satu penguat servo ® Memasang dua penguat servo atau lebih

Kabinet Kabinet Kabinet

i ¥ .
| 40 mm Ke|onggaran kabel 100 mm atau lebih

atau lebih (80 mm atau lebih) Bagian 1 mm

Atas
10 mm . +  30mm 30 mm

atau lebih ;?a:‘::bih atau lebih {7 atau lebih

' 40 mm 40 mm
| atau lebih atau lebih
. = 7

B Mengardekan penguat servo

* Untuk mencegah sengatan listrik dan mengurangi kebisingan, ardekan penguat servo dan motor servo
secara aman.

« Untuk mencegah sengatan listrik, selalu hubungkan terminal arde pelindung penguat servo ke arde
pelindung kabinet.

Untuk detailnya, lihat kursus "Servo MELSERVO Basics (MR-J4)".
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»m Memasang Kabel Penguat Servo dan Motor Servo Linier ) 00c

Hubungkan catu daya ke catu daya sirkuit utama dan catu daya sirkuit kontrol penguat servo.

Gunakan selalu pemutus sirkuit (MCCB) untuk input catu daya.

Pastikan memasang kontaktor magnetik antara catu daya sirkuit utama dan terminal L1/L2/L3. Buat sirkuit yang
mematikan kontaktor magnetik lalu catu daya sirkuit utama ketika sinyal alarm atau sinyal input berhenti paksa mati.
Gunakan kabel junction untuk motor servo linier guna menghubungkan kabel enkoder dan thermistor ke penguat servo.
Pasang kabel daya motor servo sehingga fase output daya penguat servo (U, V, dan W) cocok dengan input daya motor
servo linier (U, V, dan W).

Gambar berikut menunjukkan pemasangan kabel MR-J4-40B dan motor servo linier sebagai contoh.

§ § mcep)

[ A
I Pemutus sirkuit

iy

Sinyal alarm

d __'?: Kontaktor

". magnetik (MC) Batas stroke atas

—— Batas stroke bawah
Proximity dog

Sirkuit utama =
catu daya

L [
L1 I LT

Sirkuit kontrol | T MR-J4-40B

catu daya

kKabel enkoder

SKALA

- Ta— LM-H3
LT
THM  Thermistor §

Kabel junction untuk
motor servo linier

AES T 1 8 T T

L7l T ST T -

Enkoder linier
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> Menyalakan Catu Daya

Nyalakan catu daya sirkuit kontrol dan catu daya sirkuit utama penguat servo.

"Ab" (menunggu pengontrol sistem servo untuk dinyalakan) ditampilkan di layar penguat servo.

Pada sistem sampel ini, tidak ada pengontrol sistem servo yang dihubungkan. Oleh karena itu, konfigurasikan
pengaturan yang diperlukan dan nyalakan sistem dengan status "Ab".

Apabila "Ab" tidak ditampilkan dan alarm berbunyi, selidiki penyebab alarm dan selesaikan.

Nyalakan "Ab" ditampilkan di layar.
penguat servo.
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»m Ringkasan Bab Ini

) oo

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

» Nama dan Fungsi Komponen dalam Motor » Memasang dan Mengardekan Penguat Servo

Servo Linier

Menangani Motor Servo Linier

Slider Linier

1/2

+ Memasang Kabel Penguat Servo dan Motor Servo Linier

« Menyalakan Catu Daya

Memasang Moter Servo Linier

Poin-poin penting

Menangani Motor Servo
Linier

Memasang Motor Servo
Linier

+ Sisi sekunder motor serva linier mengandung magnet permanen yang kuat, jadi

menghasilkan gaya tarik magnetik (kekuatan di mana magnet menarik benda magnetik)
terhadap benda magnetik seperti besi.

Seseorang yang menggunakan perangkat medis seperti alat pacu jantung, harus tetap
dijauhkan dari produk dan peralatan tersebut

* Jangan mengenakan aksesori logam seperti jam tangan, anting-anting, kalung, dll.

Gunakan alat mon magnetik.

* Jangan menaruh kartu magnetik, jam tangan, ponsel, dil. di dekat motor.

Jangan gunakan kejutan atau tekanan terhadap komponen cetak produk.

* Tampilan "Caution! Strong Magnet" atau yang seperti itu dan lakukan tindakan dengan

memberi peringatan ke sekitarnya, dll.

* Magnet permanen pada sisi sekunder menjadikan benda magnetik tersebut

menghasilkan gaya tarik. Hati-hati agar jangan sampai tangan Anda terjepit.
Apabila memasang sisi sekunder, gunakan alat non-magnetik.

- Ketika memasang blok sisi sekunder tambahan setelah memasang satu blok, tempatkan

blok tambahan jauh dari blok yang sudah dipasang, lalu geser blok sekunder tersebut ke
posisi yang ditentukan. Tangan Anda dapat terjepit jika menempatkan blok sisi sekunder
saling berdekatan.
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»m Ringkasan Bab Ini

- Pertahankan kesalahan jarak kumulatif lubang sekrup pemasangan di dalam +0,2 mm.

Apabila dua sisi sekunder atau lebih disejajarkan, mungkin terdapat ruang antar masing-
masing blok sisi sekunder (magnet), sesuai dengan metode pemasangan dan jumlah
blok sisi sekunder tersebut.

- Demi menghindari bahaya yang disebabkan oleh gaya tarik yang dihasilkan antara sisi
primer dan sisi sekunder oleh magnet permanen, disarankan agar sisi primer dipasang
pada posisi di mana sisi sekunder tidak terpasang.

Apabila memasang sisi primer di atas sisi sekunder tidak dapat dihindari, gunakan
peralatan penanganan bahan seperti crane yang sepenuhnya mampu menahan beban
gaya tarik, dll.

- Ketika menggeser sisi primer agar berpindah ke atas sisi sekunder setelah mengaturnya,
perhatikan gaya tarik yang dihasilkan.

Dibandingkan dengan motor servo linier, langkah pencegahan untuk enkoder linier
harus dilakukan lebih berhati-hati terhadap minyak dan debu.

VG EEEN GRS BITE S« Hubungkan catu daya ke catu daya sirkuit utama dan catu daya sirkuit kontrol penguat

Servo Catu Daya dan servo.
Motor Servo Linier * Gunakan selalu pemutus sirkuit (MCCB) untuk input catu daya.
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} Penyiapan Motor Servo Linier

Bab ini menjelaskan pengaturan parameter penguat servo menggunakan MR Configurator2.
(Mengatur seri motor servo dan tipe motor servo, pemilihan kutub enkoder linier, serta pengaturan resolusi)

Bab 1 - Mempelajari tentang Motor Servo Linier
Bab 2 - Sistem Sampel dan Pemilihan Kapasitas

Bab 3 - Instalasi dan Pemasangan Kabel

Bab 4 - Penyiapan Motor Servo Linier

4.1 Perangkat Lunak Penyiapan MR Configurator2
4.2 Membuat Proyek Baru (Pemilihan Mode Operasi)
4.3 Menghubungkan Penguat Servo dan PC

4.4 Mengatur Seri Motor Servo dan Tipe Motor Servo
4.5 Memilih Kutub Enkoder Linier

4.6 Mengatur Resolusi Enkoder Linier

4.7 Menulis Parameter

4.8 Ringkasan Bab Ini

Bab 5 - Deteksi Kutub Magnetik

Bab 6 - Operasi Positioning
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hm Perangkat Lunak Penyiapan MR Configurator2 ) ] Joc

Bagian ini memperkenalkan fungsi dan aplikasi perangkat lunak penyiapan "MR Configurator2 (SW1DNC-MRC2-E)".
MR Configurator2 mempermudah penyesuaian, memantau layar, menulis/membaca parameter, dan operasi uji
menggunakan PC.

B Penyalaan
Mengatur berbagai parameter yang diperlukan untuk mengoperasikan sistem servo, menulis parameter ke penguat
servo, memantau kondisi operasi dalam grafik dan operasi lain yang dapat dilakukan.

B Penyesuaian
Dengan melakukan penalaan satu sentuhan, semua nilai gain disesuaikan secara otomatis serta kinerja sistem
dimaksimalkan.

B Pemeliharaan
Status sistem servo atau penyebab kesalahan fungsi dapat diselidiki dan masa pakai komponen ditampilkan secara jelas.

Untuk mengetahui metode dasar menggunakan MR Configurator2, lihat kursus "Serve MELSERVO Basics (MR-J4)" .

Anda dapat mengunduh versi uji coba dan versi MR Configurator2 yang diperbarui dari Situs Web Mitsubishi Electric FA.
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»m Membuat Proyek Baru (Pemilihan Mode Operasi)

Mulai MR Configurator2 dan pilih [Project] — [New].
Kotak dialog New Project muncul. Pilih "Linear” untuk Operation mode.

New Project

Mengatur item

Pengaturan
Model

Deskripsi

Pilih model penguat servo
yang akan dihubungkan.

Pengaturan dalam
kursus ini

Operation
mode

Pilih mode operasi.

Linear

Option unit

Pilih unit opsi.

Mo Connection

Connection
setting

Pilih target komunikasi.

Servo amplifier
connection USB

Ehlast-lmdn'njactwiheupﬂ'ﬂdvdm
the application is restarted

ook ] [ cancedl |
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hm Menghubungkan Penguat Servo dan PC

Hubungkan penguat servo dan PC dengan kabel USB.
Gunakan kabel USB "MR-J3USBCBL3M" (panjang: 3 m).

Koneksi dengan penguat servo

Penguat servo

Kabel USB
MR-J3USBCBL3M
(Opsi)

Ketika layar pesan di sisi kanan muncul, periksa [T Do

e i A i e et by g

"Change to "MR-J4-B Linear"" dan klik OK. i
Jika Anda memilih "Not changed” dan klik "OK", parameter tersebut S A P

b g | e e T T

tidak akan ditulis ulang. .

e

e o et i orire. eaes ety e S pramct o WS g
.

(Pesan ini tidak muncul dalam mode offline.)

e
o B e i e TR S e
m (g T e
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“ Mengatur Seri Motor Servo dan Tipe Motor Servo

Atur seri motor servo dan tipe motor servo dari Basic di tampilan Daftar parameter setting.
Untuk nilai pengaturan, lihat tabel pada tujuan tautan berikut.
Nilai pengaturan parameter <PDF>

1] MELSOFT MR Configurator2 New progect [racang des
| Bomct pew e Pwameter SetingQ) Pyemetsr Sefety Postogngdets Montwr Quonoss TestMode Adustment [ods  ndow e
LeRLse OFpiRAeGahede
| Propat 8 X munn x| 1) e
3 New project . 8
e l arameter Setring
w Unt Corvversion
) Ay .
| Servo Assstant X PAOS  ATU Auto turing mode
Assitant Lt ! PADS RSP Auto buring responoe
PAY W I DosIton range Pulse
PALL T For manufacturer setting
w)uvwwmnan PAL2 TN Por marufacturer setting
PALY  AOP2 For manufactrer setting
—t Servo Serve PAIYA  TOL Moving drection selecton
Arp  Motor PALS  BR Encoder output pulse pudse frov
- W PALS  "ENR2 Encoder output pulse 2
: PALY ""MSR Servo motor series setting
o i I
Step 1 Ampitfier Setarg T3
(_Avpttes sty | "Tos
$ep 2 Test Run “ACP)
[ ehn ] “ovcs
Step X Servo Adpstments DRAT Drve recorder arbitrary alarm trgger seteng
ACPH Funchon selecton A4

Pengaturan
Parameter Deskripsi Nilai awal untuk sistem

sampel

PA17 Servo motor series | Mengatur seri motor servo. 0000 00BB

PA18 Servo motor type Mengatur tipe motor servo. 0000 2101
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»m Memilih Kutub Enkoder Linier

9 000

Pilih kutub enkoder linier sehingga nilai umpan balik enkoder linier bertambah ketika motor servo linier

digerakkan ke arah positif.

Atur kutub linear encoder di "Selection of encoder pulse count polarity" dari Basic pada Linear control dari

parameter setting.

specal Enatied

] MELSOFT MR Configurator2 New project [P
D foect Yew Fle  Pawameter Setting(l) Pyameter Safety Sostogngdata Montor Diagwosz  TestMode  Adjustment Joos  Window Meb
é‘m 2 x
= B dew project -
& system Setorg
i-mm
- Jo Avs 1R 345 Linew
3 Parameter
s i oder(**T0PY) cader resdkon{ ™ LIM, )
3 3 x o . Lnew uﬂ::n( )] Linaar encade rm?—t;'mﬂm '('\:TS;!S)
) mangrg Selection of encoder count polanty Numerator um (1
Assistant List hd Gols e
. Enc. pulse s in increasing de. by servo molor positive dr, \v] Denomnator wm (165535)
B 0 Sedection of ABZ-phase mput intesface encoder Z-phase 5100 interval at home posison return{™LIT 1)
e-: 1 phase side ro-sgnal slarm detecton vald :] The $10p interval seting ¢ home Dostion retum
Gan/Siter 1048576 e | puise
bl
Extension
10
Extensmon 2 - Servo motar thermestor setting(*DOP 1)
Extension 3
Coten st Servo motor thermustor enabled \deabled sekcton

)

Nilai awal

Parameter Deskripsi
Selection of encoder pulse Mengatur kutub enkoder
count polarity linier.

Enc. pulse is in

increasing dir. by servo
motor positive dir.

Metode pengaturan tersebut dijelaskan di halaman berikutnya.
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>
m Memeriksa arah motor servo linier

o 000

Periksa arah positif motor servo linier.

Pada arah positif seri LM-H3 series, terdapat kabel daya dan kabel thermistor sisi primer.

Gerakkan motor servo linier secara manual dengan arah positif pada status servo-off, dan periksa kecepatan motor
(positif/negatif) di layar monitor MR Configurator2.

‘ Display All

 Font 10pt * Line height 15 _ '
No. | Ttem | Units j
1 Cumulative feedback pulses (pulse
2 Servo motor speed ‘mm/s
___ 3 Droop pulse |pulse |

4 Cumulative cmd. pulses pulse

Periksa status servo-off
dengan layar LED (Ab)
penguat servo.
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m Memeriksa arah enkoder servo linier

Periksa arah enkoder linier.
Apabila motor servo linier digerakkan secara manual di arah positif pada status servo-off, kecepatan motor berubah
menjadi positif atau negatif sesuai dengan nilai Selection of encoder pulse count polarity dalam pengaturan parameter.

) oo

Linear control - Basic

Linear encoder(**COPS)

Selection of encoder pulse count polarity

|Er1c. pulse is in increasing dir. by servo motor positive dir. M

Parameter Mﬂﬂgatur;lﬁpilntuk sistem

Selection of encoder pulse Enc. pulse is in increasing dir.
count polarity by servo motor positive dir.

* Mematikan dan menyalakan penguat servo untuk mengaktifkan
selection of encoder pulse count polarity setelah pengaturan.

i Font 10pt - Line height 15 : B Cear ElRestart |:||:|Pm Efl setting
M. em Units Axisl

1 Cumulative feedback pulses pulse 6304827

2 Servo motor spead mimys

3- Droop pulse | pulse

4 Cumulative emd. pulses pulse
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[Linear encoder resolution - Numerator]

Linear encoder resolution

[Linear encoder resolution - Denominator]

Apabila linear encoder resolution 0,05 pm (sistem sampel)

= 0,05 pm
1
20

>“ Mengatur Resolusi Enkoder Linier

Atur resolusi enkoder linier sesuai dengan enkoder linier yang akan digunakan.
Atur resolusi enkoder linier dari Basic di Linear control dari parameter setting.

= Linear encoder resolution [um]

| £ MELSOFT MR Configurstor2 New project
D Broject  jew B Poameter Settingll)  Pgrameter Safety  Sosifopng-dats  Mowie  Disgnoss  TestMode  Adpstment  Joos  Window  Heb

: Proyec 3 x

e

B9 vigrws project
&) system seterg
f' Uret Cormeerson
= g a1 MR 146 Linear
=) Farameter

! Servo Assistart 3 x

-

Aeximtant List >
w}s«wwhme

Seren Saree
""‘!up Mcker
— L — - =

Parameter

Mumerator

Farameter Sctting X

NpAde BEplRAeEr98n s

] Sre Biserrovehut Gavenfy T oames

Linear encoder| ™ COPS)
Sefection of encoder pulse count polarity
Erc. puiss is in increasing dir. by servo motor positive dir,
Sefechon of ABZ-phase input mi=rface encoder 2-phase
sonnection judgment fncion
I-phase side ro-sgnal damm detection vald

Deskripsi

Mengatur pembilang resclusi enkoder linier.

Lingar gncoder resoluion(==L M, =101

Fumeraitor 1| e (1-65535)

Derominain 20 | e (1-65535)

Sbop méerval at home poston reburm™=LIT1)
The shop interval s=ting &t home posstion retum
1048575

e Mengatur nilai untuk sistem
Nilai awal
sampel

1000 1

20

Denominator

Mengatur penyebut resolusi enkoder linier.

1000

Setelah pengaturan parameter, memutar daya penguat servo akan mencerminkan pengaturannya.
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]
Menulis parameter

) oo

Apabila perubahan dilakukan terhadap parameter setting, selalu tulis parameter tersebut ke penguat servo.
Untuk menulis parameter, pilih axis tempat parameter ditulis dan klik tombol "Single Axis Write".

[ 21 MELSOFT MR Configurator2 New project

! poject Wew Fie Paamets Seting(Z) Pgameter Safety Fostopngdata  Montr  Diagnoss

TestMode Adistment Jook  Window Hep

Linear encoder(™*C0P9)

Selecton of encoder pulse count polanty

correchion udgment function
I-phase sde no-signal slarm detection valid

Linear enooder resolution( ™ LIM, **LID)

Pumes atoy 1] um (165535
Enc. pulse & in indeasng dr. by sero molor positve dir. .:] Clenomnator

Selecton of ABZ phase mput nterface encoder 7-phase

20 pm (1-65535)

Stop interval at home postion retund{™"LIT 1)

'1] The stop nterval seting at home positon retumn

104857%

Servo motor thermistor seting("DOP 1)

| puise

Enabled

]
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»m Ringkasan Bab Ini

Poin-poin penting

Perangkat Lunak
Penyiapan MR
Configurator2

Membuat Proyek Baru
(Pemilihan Mode Operasi)

Menghubungkan Penguat
Servo dan PC

Mengatur Seri Motor
Servo dan Tipe Motor
Servo

Memilih Kutub Enkoder
Liniar

Mengatur Resolusi
Enkoder Linier

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

 Perangkat Lunak Penyiapan MR Configurator2 « Memilih Kutub Enkoder Linier

« Membuat Proyek Baru (Pemilihan Mode Operasi) « Mengatur Resolusi Enkoder Linier
- Menghubungkan Penguat Servo dan PC « Menulis Parameter

* Mengatur Seri Motor Servo dan Tipe Motor Servo

MR Configurator2 mempermudah penyesuaian, memantau layar, menulis/membaca parameter, dan
operasi uji menggunakan PC.

Untuk menggunakan motor servo linier, pilin “Linear” untuk mode operasi dalam kotak dialog
Proyek Baru MR Configurator2.

Apabila layar perubahan mode operasi muncul dengan koneksi kabel USB, periksa "Change to "MR-
J4-B Linear"" dan klik OK.

Atur parameter spesifik sesuai dengan kombinasi seri motor servo dan tipe motor servo.

Pilih kutub enkoder linier sehingga nilai umpan balik enkoder linier bertambah ketika motor servo
linier digerakkan ke arah positif. Gerakkan motor servo linier secara manual dengan arah positif
pada status servo-off, dan periksa kecepatan motor (positif/negatif) di layar monitor MR
Configurator2, dan konfigurasikan pengaturan Selection of encoder pulse count polarity untuk
mengubah kecepatan motor servo menjadi positif.

Atur resolusi enkoder linier sesuai dengan nilai penyebut dan pembilang.
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} Deteksi Kutub Magnetik ) 00c

Bab ini menjelaskan deteksi kutub magnetik (pentingnya deteksi kutub magnetik awal), cara melakukan deteksi
kutub magnetik, dan tindakan pencegahan saat deteksi kutub magnetik.

Bab 1 - Mempelajari tentang Motor Servo Linier
Bab 2 - Sistem Sampel dan Pemilihan Kapasitas
Bab 3 - Instalasi dan Pemasangan Kabel

Bab 4 - Penyiapan Motor Servo Linier

Bab 5 - Deteksi Kutub Magnetik

5.1 Pengantar Deteksi Kutub Magnetik

5.2 Persiapan untuk Deteksi Kutub Magnetik

5.3 Metode Deteksi Kutub Magnetik

5.4 Deteksi Kutub Magnetik

5.5 Pengaturan Level Tegangan Deteksi Kutub Magnetik
5.6 Deteksi Kutub Magnetik dalam Sistem Posisi Absolut
5.7 Deteksi Kutub Magnetik dalam Konfigurasi Tandem
5.8 Langkah Pencegahan untuk Deteksi Kutub Magnetik
5.9 Ringkasan Bab Ini

Bab 6 - Operasi Positioning
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} Pengantar Deteksi Kutub Magnetik ) 1« ) » Jroc

Motor servo linier memerlukan aliran arus yang bergantung pada posisi relatif antara magnet sisi sekunder dengan koil
sisi primer.

Oleh karena itu, apabila motor dipasang dan daya dinyalakan, sebuah operasi dapat mendeteksi posisi relatif antara
magnet dan kabel kumparan, jadi deteksi kutub magnetik adalah tindakan yang diperlukan. Waktu mulai deteksi kutub
magnetik bergantung pada tipe enkoder linier yang digunakan.

Tipe enkoder linier Deteksi kutub magnetik

Memerlukan deteksi kutub magnetik saat penyiapan sistem,
(pada penyalaan awal sistem)

Tipe posisi absolut

Memerlukan deteksi kutub magnetik setiap kali ketika daya

Tipe inkremental dinyalakan.

Sistem sampel tersebut adalah sistem inkremental yang dilengkapi dengan enkoder linier tipe inkremental.
Bab ini menjelaskan deteksi kutub magnetik terutama pada sistem inkremental.
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»“ Persiapan untuk Deteksi Kutub Magnetik 9 000

Sebelum memulai deteksi kutub magnetik, persiapkan hal berikut.

M Periksa apakah FLS, RLS, dan EM2 menyala.
Periksa apakah FLS (Batas stroke atas), RLS
(Batas stroke bawah), dan EM2 (Berhenti paksa 2)
menyala dengan memeriksa I/O monitor dari
MR Configurator2.

L] MULSOF T MR Contgumatord Mew project

| St gen LOMows D Mgt Sefuly  Postuprgdls Mol Qogess  TestMode  Adusirent
| { .

Untuk detailnya, lihat kursus "Servo MELSERVO Basics (MR-J4)".

B Ganti mode ke mode operasi uji.
Ganti mode ke mode operasi uji mengikuti
langkah-langkah di bawah.
1) Matikan penguat servo.
2) Atur sakelar pilih operasi uji (SW2-1) ke "ON (ke atas)".
3) Nyalakan penguat servo.

Atur SW2-1 ke "ON (atas)".
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>u Metode Deteksi Kutub Magnetik 9 II]I-/G;@

Dua metode deteksi kutub magnetik berikut disediakan: "Position detection method" dan "Minute position B
detection method".

Magnetic pole detection Keuntungan Kerugian

Position detection - Deteksi kutub magnetik memiliki derajat akurasi yang tinggi. Jarak travel pada deteksi kutub magnetik adalah besar.
method - Prosedur penyesuaian pada deteksi kutub magnetik adalah Untuk peralatan yang memiliki friksi kecil, dapat terjadi
sederhana. kesalahan deteksi kutub magnetik awal.

Minute position detection| - Jarak travel pada deteksi kutub magnetik adalah kecil. Prosedur penyesuaian pada deteksi kutub magnetik adalah
method - Deteksi kutub magnetik tersedia bahkan untuk peralatan yang rumit.

memiliki friksi kecil. Jika terjadi gangguan selama deteksi kutub magnetik, [AL 27
Initial magnetic pole detection error] dapat terjadi.

Atur metode deteksi kutub magnetik di jendela "Linear control-Extension".
Pada sistem sampel, deteksi kutub magnetik dilakukan dengan position detection method (nilai awal).

;1 MELSOFT MR Configurator2 New project [P

m Yeu D Pﬂmm Py L TestMode Adjstment Took \Window Hep

i, BsesTooetau Tgverty 2 foniv iy B Paamets ok

Linear condrol - Extension &

Magretc pole detection(*“LIT1, “LITS, LTSTS, IDLY, LPWM) Unear servo confrol ("LIT2, 181, LB2, LBY)
Linsar s2rv0 motor magnesc pole detection selection Servo contral error (AL42) detection funchion sefection
The frst sme servo ON Magnetic pole detection || | Position/speed deviation ervor detecton enabled [»]

a5 corecton metros v i S SN T

Position 9 | mem (0-1000)
Response sefecton
e, Speed 0 | me/s (0-5000;
system can be tested, (0-5000)

Locrose LA i Theust % (9-1000)

Use the JOG Mode to verify ! Tdenty

that the motor rotates. . . ty sgnal ampitude Controler reset condion o servo convl eor (AL42) detecton
Reset dsabled (reset by power cyce) :J

Stroke bmit selecton Enabled

Voltage level €0 | % (0-100)
~mﬁ that the moter rotates.
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»m Metode Deteksi Kutub Magnetik

- Pengaturan untuk sistem
Parameter Nilai awal ga sampel

Method selection Mengatur metode deteksi kutub magnetik. | Position detection method Position detection method

Pada halaman selanjutnya, deteksi kutub magnetik dilakukan dengan position detection method (nilai awal).
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»u Deteksi Kutub Mag netik

) oo

Lakukan deteksi kutub magnetik menggunakan mode operasi uji (operasi positioning) MR Configurator2.

Atur jarak travel ke "0", dan jalankan "operasi arah maju” atau "operasi arah mundur”.

Pada halaman berikutnya, mensimulasikan operasi deteksi kutub magnetik menggunakan jendela sebenarnya.

1} MELSOFT MR Configurator2 New project

= | =B 2

! Project View Parameter Safety Positioning-dsts  Monitor Diagnosis  TestMode Adjustment Tools  Window Help

Magnetic Pole Detection

(0.0000-107374. 1823)

Move distance unit sslecton

Use the Positoning Mode o

varify that e malor retates. The SHIFT key can be used for forced stop.

Thrust imit from controler is ignored at the test operation.

T

You can use Display All on the
marator (o verify that the

P LR C I L B

Ready |[5tanon 00] MR-14-8 Linear Servo ampifier connection: USB
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»m Deteksi Kutub Mag netik

<1] MELSOFT MR Configurator2 New project

! Project View Parameter Safety Positioning-data  Monitor Diagrosis TestMode  Adjustment Tools  Window  Help
AR 5| [E A an i [ | & o &
: Project a x Positioning Mode x

= 7] Mew project ;
5 System Setting | Positioning Mode
=2 Unit Conversion
= [lg Axis 1:MR-J4-B Linear
D Parameter

Speed 200 {ﬁ| mms
(1-2300)

Accel, decel, 1000 W| T

. . . !

: ti tant

¢ Servo Assistant me constan (0-50000)

Move distance
Test R EY
| Esthun {Load side unit) 0.0000 | mm

1773 (0.0000-107374,1823)

3. Test Modes

Before connecting motor
to the machine, the servo Move distance unit selection

=

system can be tested. Command pulse unit (E

7 -nha aral movemeant
L-PNase signal mo

106G Mode nooder pulse unit (Elec

LIse the JOG Mode to verify
that the motor rotates.

Positive Direction Rewverse Direction
EI
Movement

Positioning Mode JJ Pause
Ise the Positioning Mode to
verify that the motor rotates. The SHIFT key can be used for forced stop.

Positioning Mode Thrust limit from controller is ignored at the test operation,

Y Display Al an th , . ,
mf,f,i‘tzfgsﬁﬂr:ﬂfat i Klik @) untuk melanjutkan ke halaman berikutnya.

Anda telah menyelesaikan deteksi kutub magnetik.

rambne in pababne meameels

Ready |[5ta|:|nn 00] MR-J4-8 Linear Servo amplifier connection: LS8
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»m Pengaturan Level Tegangan Deteksi Kutub Magnetik 3 000

Untuk deteksi kutub magnetik dengan metode deteksi posisi, level tegangan deteksi kutub magnetik harus diatur
untuk meningkatkan akurasi.

Dengan menggunakan nilai pengaturan ini untuk operasi deteksi kutub magnetik berikutnya dan yang menyusul, dapat
dilakukan operasi deteksi kutub magnetik yang stabil.

1] MELSOFT MR Configuestor? New project [ 1) i
T Bumt few Be PwesewSetvol) Pymetsr Seety Sutoygdets Moy Qegrows TgtMode Aduswent ook findow  teb

m__e_@ﬁummg__

Parametsr Setring

Magreetic pole SetecBon(* LIT1, "LITI, LTSTS, ELV, LW o servo control ("LITY, LB, LB, (8
w“mmmm“ Servo control error (AL43) detection function selection
The frat Sme serve ON Magnetic pole detection v Poston ipeed deviation error detection enabled V}
Devaton errar detecton level
Poston O | e 0-1000)
Soeed O ' mme (0-5000)
Drust % (0-1000)
Contrafler reset condition of servo control error (AL47) detecton
Reset dustied {reset by power cyde) v‘{

Pengaturan level tegangan (nilai panduan)

Status penguat servo Kecil ~ Sedang — Besar

(10 atau lebih kecil (Nilai awal) 50 atau lebih besar)

Thrust saat operasi Kecil Besar

Alarm kelebihan beban/arus (AL. 32, 50, 51, E1, EC) Jarang terjadi Sering terjadi

Alarm deteksi kutub magnetik (AL. 27) Sering terjadi Jarang terjadi

Akurasi deteksi kutub magnetik Rendah Tinggi
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»m Prosedur Pengaturan ) 00c

Pertama, atur level tegangan deteksi kutub magnetik ke 10, dan lakukan deteksi kutub magnetik.

Tingkatkan tegangan deteksi kutub magnetik sebesar 5 saat melakukan deteksi kutub magnetik, hingga berbunyi alarm
kelebihan beban/arus (AL. 32, 50, 51, E1, EC). Sekitar 70% dari nilai tersebut yang dapat menyebabkan alarm berbunyi
adalah level akhir tegangan deteksi kutub magnetik.

Atur level tegangan deteksi kutub magnetik
ke 10.

Deteksi kutub magnetik = Lihat Bagian 5.4.

Tingkatkan level
tegangan deteksi
kutub magnetik
sebesar 5.

Reset alarm, atau
putar daya penguat
SEMVO.

Apakah terjadi [AL. 27 Initial
magnetic pole detection

Apakah terjadi [AL 32
Owercurrent], [AL 50 Overload 1], Putar daya penguat
[AL. 51 Overload 2], atau [AL E1 T

Overload waming 1]7

Sekitar 70% dari nilai pengaturan saat ini adalah
level akhir tegangan deteksi kutub magnetik.

* Apabila nilai pengaturan akhir menyebabkan [AL. 27 Initial magnetic pole
detection error], nilai pengaturan akhir tersebut harus diubah ke nilai di antara
nilai yang menyebabkan alarm kelebihan beban/arus (AL 32, 50, 51, E1, EC) dan
nilai yang sudah menyebabkan [AL 27 Initial magnetic pole detection error].

Lakukan deteksi kutub magnetik dengan
nilai pengaturan akhir.
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»m Contoh pengaturan

Gambar berikut menunjukkan contoh pengaturan level tegangan deteksi kutub magnetik.

Deteksi rl rl rl
kutub . . i

magnetik

Milai pengaturan level

tegangan deteksi 1:0 pd 1:5 > 20 X 25 60 > 65 X ?:ﬂ

kutub magnetik

27 27 50
N J T

o
Ketika nilai pengaturan AL 50 sudah

rendah, AL 27 berbunyi.
cenderung berbunyi.
. S
'
Mengulangi deteksi kutub
magnetik meningkatkan level
tegangan deteksi kutub magnetik.

Level tegangan deteksi kutub magnetik akhir adalah 70 x 0,7 = "49".

Voltage level 43 | 9% (0-100)
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»m Deteksi Kutub Magnetik dalam Sistem Posisi Absolut ) ooo

Untuk sistem posisi absolut yang menggunakan enkoder linier posisi absolut, lakukan deteksi kutub magnetik setiap
kali Anda merakit peralatan atau mengganti motor atau enkoder linier.

Ketika melakukan deteksi kutub magnetik, pilih "Magnetic pole detection at first servo-on™ untuk pemilihan deteksi
kutub Magnetik servo ON linier. Atur "The first time servo ON Magnetic pole detection" untuk Linear servo motor
magnetic pole detection selection guna melakukan deteksi kutub magnetik. Ketika deteksi kutub magnetik berhasil
diselesaikan, pilih "Magnetic pole detection disabled" jika deteksi magnetik tidak perlu dilakukan setiap kali dinyalakan.
(Untuk sistem inkremental, deteksi kutub magnetik diperlukan setiap kali dinyalakan.)

| MELSCFT MR Conmfgurator2 New project [FESEER )
et gew D Pummcis SctngD) Pyoecis Sofety Postogrgdotn Mosor  Qgwss | TstMode | Adpstment [oos  Wirdow e
NpAde BERRAeGh 8
i Prepect x9N Parameter betting %

0 reew progect [

i Esmnm.ﬂ E“’f’ [ Paamate

Linear confrol - Extersion

Magnaeic pole detecfion(™LIT1, "LIT3, LTSTS, DLV, LEWM) Lingar pervd contrel ("LIT2, LBL, LBZ, LAT)
Lingar servg motor magretic pole detection selection Sereo conbrol eTor (AL4T) detection funchion selection

The frst ame servo ON Magretc pole detechon - I ————— ————

Devisbon eror debechon level
Pasition 0 o o-1000)
Speed D mmfs (0-5000)
Thoust %6 (B-1006)
Controller reset condiion of servo control error (8147 detecton
Riese| dsabled (feset by pover eycle] |

Parameter Milai awal

Pemilihan deteksi kutub Magnetik | Pilih jenis deteksi kutub magnetik motor servo Deteksi kutub
servo OM linier linier. magnetik pada servo-
on pertama
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> Deteksi Kutub Magnetik dalam Konfigurasi Tandem D eed

Apabila beberapa axis dihubungkan ke mesin, seperti dalam konfigurasi tandem, dan deteksi kutub magnetik dilakukan
pada beberapa axis secara bersamaan, kemungkinan deteksi kutub magnetik tidak berhasil diselesaikan. Senantiasa
lakukan deteksi kutub magnetik pada satu axis sekaligus. Saat ini, ubah status axis lain menjadi servo-off.

Servo-on
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>}m Langkah Pencegahan untuk Deteksi Kutub Magnetik ) 000

Perhatikan poin berikut ketika melakukan deteksi kutub magnetik.

Perhatikan bahwa deteksi kutub magnetik secara otomatis mulai secara serempak seiring perintah servo-on diaktifkan.

Susun konfigurasi mesin yang menggunakan FLS (Batas stroke atas) dan RLS (Batas stroke bawah). Jika tidak, dapat terjadi
benturan mesin.

Apabila deteksi kutub magnetik dimulai, arah gerakan (positif atau negatif) motor servo linier tidak dapat diprediksi.

Dapat terjadi kelebihan beban, kelebihan muatan, atau alarm deteksi kutub magnetik dapat berbunyi, sesuai dengan
pengaturan level tegangan deteksi kutub magnetiknya.

Ketika melakukan operasi positioning dari pengontrol, gunakan urutan yang mengeluarkan perintah positioning setelah
memeriksa penyelesaikan deteksi kutub magnetik dan status servo-on secara normal. Jika perintah positioning keluar
sebelum RD (Siap) menyala, perintah tersebut mungkin tidak diterima atau alarm servo dapat berbunyi.

Apabila enkoder linier posisi absolut digunakan dan mengakibatkan celah pada posisi relatif antara enkoder linier dan
motor servo linier, lakukan deteksi kutub magnetik lagi.

Akurasi deteksi kutub magnetik akan meningkat jika tidak ada beban.

Apabila pemasangan enkoder linier salah, atau pengaturan resolusi enkoder linier atau level tegangan deteksi kutub
magnetik salah, alarm servo dapat berbunyi.

Untuk mesin yang menghasilkan friksi thrust secara terus menerus sebesar 30% atau lebih, motor servo linier mungkin tidak
dapat beroperasi secara benar setelah deteksi kutub magnetik.

Untuk mesin yang ketidakseimbangan thrust pada poros horizontalnya menjadi 20% atau lebih, motor servo linier mungkin
tidak dapat beroperasi secara benar setelah deteksi kutub magnetik.

Untuk mesin yang memiliki beberapa axis terhubung seperti konfigurasi tandem, ketika Anda mencoba melakukan deteksi
kutub magnetik secara serempak untuk beberapa axis, deteksi kutub magnetik mungkin tidak dapat dilakukan. Senantiasa
lakukan deteksi kutub magnetik pada satu axis sekaligus. Saat ini, ubah status axis lain menjadi servo-off.
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>a Ringkasan Bab Ini

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

» Pengantar Deteksi Kutub Magnetik Pengaturan Level Tegangan Deteksi Kutub Magnetik

Persiapan untuk Deteksi Kutub Magnetik Deteksi Kutub Magnetik dalam Sistem Posisi Absolut
Metode Deteksi Kutub Magnetik Deteksi Kutub Magnetik dalam Konfigurasi Tandem

Deteksi Kutub Magnetik

Poin-poin penting

Pengantar Deteksi Kutub
Magnetik

Persiapan untuk Deteksi
Kutub Magnetik

Metoda Deteksi Kutub
Magnetik

Deteksi Kutub Magnetik
Pengaturan Level Tegangan
Deteksi Kutub Magnetik

Deteksi Kutub Magnetik
dalam Sistemn Posisi Absolut

Deteksi Kutub Magnetik
dalam Konfigurasi Tandem

Langkah Pencegahan untuk
Deteksi Kutub Magnetik

Langkah Pencegahan untuk Deteksi Kutub Magnetik

Motor servo linier memerlukan aliran arus yang bergantung pada posisi relatif antara magnet sisi sekunder dengan
koil sisi primer. Oleh karena itu, apabila motor dipasang dan daya dinyalakan, sebuah operasi dapat mendeteksi
posisi relatif antara magnet dan kabel kumparan, jadi deteksi kutub magnetik adalah tindakan yang diperlukan.

Sebelurn memulai deteksi kutub magnetik, persiapkan hal berikut.
Periksa apakah FLS, RLS, dan EM2 menyala.
Ganti mode ke mode operasi uji.

Dua metode deteksi kutub magnetik berikut disediakan: "Metode deteksi posisi® dan "Metode deteksi menit™.

Lakukan deteksi kutub magnetik menggunakan mode operasi uji (operasi positioning) MR Configurator2.
Atur jarak travel ke "0%, dan jalankan “forward direction operation® atau "reverse direction operation™

Untuk deteksi kutub magnetik dengan metode deteksi posisi, level tegangan deteksi kutub magnetik harus diatur
untuk meningkatkan akurasi.

Untuk: sistern posisi absolut yang menggunakan enkoder linier posisi absolut, pilih "Magnetic pole detection at first
servo-on” untuk Linear servo OM Magnetic pole detection selection.

Apabila beberapa axis dihubungkan ke mesin, seperti dalam konfigurasi tandem, dan deteksi kutub magnetik
dilakukan pada beberapa axis secara bersamaan, kemungkinan deteksi kutub magnetik tidak berhasil diselesaikan.
Senantiasa lakukan deteksi kutub magnetik pada satu axis sekaligus. Saat ini, ubah status axis lain menjadi servo-off.

Perhatikan bahwa deteksi kutub magnetik secara otomatis mulai secara serempak seiring perintah servo-on
diaktifkan.

) oo
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Bab ini menjelaskan coperasi positioning dalam mode operasi uji menggunakan MR Configurator2, koneksi
pengontrol, pengaturan (jumlah axis, pengaturan sistem, dan parameter kontrol positioning), menyalakan catu daya,
dan operasi kembali ke posisi awal.

Bab 1 - Mempelajari tentang Motor Servo Linier
Bab 2 - Sistem Sampel dan Pemilihan Kapasitas
Bab 3 - Instalasi dan Pemasangan Kabel

Bab 4 - Penyiapan Motor Servo Linier

Bab 5 - Deteksi Kutub Magnetik

Bab 6 - Operasi Positioning

6.1 Operasi Uji Menggunakan MR Configurator2

6.2 Persiapan untuk Mode Operasi Uji (Operasi Positioning)

6.3 Melakukan Operasi dalam Mode Operasi Uji (Operasi Positioning)
6.4 Koneksi dengan Pengontrol

6.5 Pengaturan Nomor Axis

6.6 Pengaturan Pengontrol

6.7 Penyalaan

6.8 Kembali ke Posisi Awal

6.9 Operasi Positioning Menggunakan Pengontrol

6.10 Ringkasan Bab Ini
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} Operasi Uji Menggunakan MR Configurator2

Bagian ini memperkenalkan mode operasi uji yang tersedia di MR Configurator2.
Dalam kursus ini, "Operasi positioning” dilakukan untuk memeriksa operasi.

MNama mode Fungsi

Output paksa DO (sinyal Sinyal output dapat dipaksa dinyalakan/dimatikan secara independen dari status
output) motor servo linier.

Fungsi ini dapat digunakan untuk memeriksa kabel sinyal.

Operasi Positioning Motor servo linier bergerak dengan jarak travel tertentu dengan kecepatan tertentu
lalu berhenti.

Fungsi ini dapat digunakan untuk memeriksa akurasi operasi dan berhenti kontrol
positioning.




Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_motor)_IND

| m R P et

;‘m Persiapan untuk Mode Operasi Uji (Operasi Positioning)

) oo

Untuk sistem sampel, atur kecepatan ke 200 mm/s.

QWLWT“EWMM

et b g e
Tasi Aun - {CLDSDR- 10 T3S, 1023

il dersece il selarben
B

EmE
Lk e X0 Mo 1 iy Posttn Prncion | - g Reresrse Qerwcion -
Lt i st 1oL Haw e

Il Fe

Lige tre Poiaaning L] Tha JHIFT kery can b e for for ool siop.
iy gt = The e bl & 2o cont sl o gins AL B BeS) operabon.

Faslin & Petutg Svopily.

Alesdy

| tation 0%) ¥R 148 Lineas Serva amobfer comnecion: USE

Konfigurasikan beberapa pengaturan untuk mempersiapkan operasi dalam mode operasi uji (operasi positioning).

Parameter Deskripsi

Speed Atur kecepatan motor servo.

Milai awal

10

Pengaturan

200

L Anda danat mennuhah satuan iarak travel nada nennaturan kanwversi satinan mesin

1/2

4
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/

Anda dapat mengubah satuan jarak travel pada pengaturan konversi satuan mesin.

Pilih [Tools] - [Machine Unit Conversion Display Setting] untuk mengonfigurasi pengaturan konversi satuan mesin.
Dari halaman berikutnya, dijelaskan mode operasi uji (operasi positioning) dengan pengaturan berikut.

-

Machine Unit Conversion Display Setting

Make machine unit conversion valid

Unit conversion setting

Command unit
COipm @ mm Oinch O pulse
Linear scale resolution (number of pulses)

20000 | pulse  (1-2147433647)

Linear scale resolution {movement amount)

10000 | mm (0.0001-214748. 3647)

ANQE the "Command unit™ setting.

[ ok
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»“ Melakukan Operasi dalam Mode Operasi Uji (Operasi PositioningD 0oc

Lakukan operasi dalam mode operasi uji (operasi Positioning).
Sistem sampel beroperasi sebagai berikut dengan eksekusi "Positive direction travel” dan "Negative direction travel".
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Hubungkan penguat servo dengan pengontrol.

Penguat servo MR-J4-B memiliki antarmuka SSCNET III/H.

Dengan metode komunikasi optik, SSCNET IlI/H mencapai toleransi derau yang tinggi dan komunikasi dupleks-penuh
berkecepatan tinggi.

Gunakan kabel khusus untuk menghubungkan penguat servo dengan pengontrol. Kabel yang dilengkapi konektor
memudahkan koneksi dan pemutusan koneksi.

Pengontrol sistem
Servo MR-J4-40B (Axis 1) MR-J4-40B (Axis 2)
Q172DS o s

M Cara menghubungkan

Perhatikan poin-poin berikut jika menggunakan kabel SSCNET IIL

+ Jika kabel mendapatkan gaya seperti guncangan hebat atau tekanan lateral,
atau kabel ditarik, ditekuk mendadak, atau dipelintir, bagian dalamnya akan
terpuntir atau rusak, dan transmisi optik tidak akan terjadi.

Karena terbuat dari resin sintetis, serat optik akan rusak bentuknya akibat panas
jika terkena api atau suhu tinggi.

Jika bagian muka dari ujung kabel optik kotor, transmisi optik akan terganggu
dan dapat terjadi kesalahan fungsi.

Jangan lihat langsung cahaya yang berasal dari konektor atau ujung kabel.
Demi keselamatan Anda dan untuk melindungi konektor, pasang tutup yang
disertakan pada konektor yang tidak terpakai (CN1B) pada penguat servo axis
terakhir.
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Tetapkan nomor axis kontrol ke penguat servo.
Nomor axis kontrol ditetapkan ke setiap penguat servo untuk mengidentifikasi axis kontrol. Hingga 16 nomor axis
dapat ditetapkan tanpa memperhatikan urutan koneksinya.

Perhatikan bahwa operasi tidak dapat dijalankan dengan baik jika nomor axis kontrol yang ditetapkan tumpang-tindih
dalam satu sistem servo.

Atur nomor axis kontrol ke penguat servo menggunakan sakelar putar pemilihan axis (SW1) dan sakelar pengaturan
nomor axis bantu (SW2) di bagian tutup depan penguat servo.

Sakelar putar pemilihan : Sakelar putar pemilihan
axis (SW1) Q172D5 axis (SW1)

£7 SSCNETII/H
| e v i i e e,

————

Sakelar pengaturan nomor ' Sakelar pengaturan nomaor
axis bantu (SW2) MR-J4-408 MR-J4-408 axis bantu (SW2)
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Bagian ini menjelaskan pengaturan pengontrol untuk mengontrol motor servo linier. Bagian ini hanya menjelaskan
pengaturan yang berbeda dari pengaturan untuk motor servo putar.

m Pengaturan Sistem

Berikut ini menunjukkan item pengaturan sistem.

Ampifier Informabon
Ampkfier Model [MR-34(w)-8 (R)
Ampifier Operation Mode  [|Linear

-ﬁn‘pl'r'ﬁer Setting g
=

L 3
=

Mode operasi Pilih mode operasi. Linear

Axis Information

wato. | 13
[

zﬂ_ld Servo Parameter Settm‘
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@E I Farameter servo

Mengatur item

Pengaturan seri motor servo

Deskripsi

Mengatur seri motor servo.

Atur nilai berikut untuk parameter servo. (Untuk cara mengatur nilai tersebut, lihat Bab 4 dan 5.)

Pengaturan

ODBE

Pengaturan tipe motor servo

Mengatur tipe motor servo.

2101

Pemilihan polaritas jumlah pulsa
enkoder

Mengatur kutub enkoder linier.

Encoder pulse in the servo
motor positive direction

Resolusi enkoder linier - Pembilang

Mengatur pembilang resolusi enkoder linier.

1

Resolusi enkoder linier - Penyebut

Mengatur penyebut resolusi enkoder linier.

20

Pemilihan metode deteksi kutub
magnetik

Mengatur metode deteksi kutub magnetik.

Position detection method

Level tegangan deteksi kutub
magnetik

Mengatur level tegangan deteksi kutub
magnetik.

49
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Satuan enkoder linier adalah "mm".
Cocokkan satuan resolusi perintah pengontrol dengan satuan dari enkoder linier.
Gambar berikut menunjukkan hubungan antara jumlah pulsa (AP) dan jarak travel (AL) enkoder linier.

Pengguna Pengontrol Penguat servo
r

Perintah
[mm]

Motor servo linier

Umpan balik
posisi
[mm]

Enkoder linier

Umpan balik
kecepatan
[mm/s]

Diferensiasi

Apabila resolusi enkoder linier sebesar 0,05 pm, hitung jumlah pulsa (AP) dan jarak travel (AL) sebagai berikut.

Jumlah pulsa (AP) [pulse] 1 20

Jarak travel (AL) [um] 0,05 1

Dengan menggunakan MELSOFT MT Works2, Anda dapat mengatur parameter yang diperlukan secara mudah hanya
dengan memasukkan komponen mesin (seperti resolusi skala).

r -
Electronic Gear Setting - Axis #1 @

Seect the machine components, and enter the machinz data to automaticaly set the fixed parameter
{number of pJlsesfrev.. travel value/rev.).

- Machinz Componente : ILincar Servo zl —

PR 11\ l | _
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m Parameter Kontrol Positioning

Unit Seting

Electronic Gear Setting - Axis #1

Seect the machine components, and enter the machinz data to automaticaly set the fixed parameter
{number of pJlses/rev.. travel valiejrev.).

Machinz Componente : lLincar Scrvo _*'J

0:mm

Scale Resolution

o050 Gl

Reduction Gear

Ratio (NL/NM)
[Eh

Encoder Resolution

-SettingRange

Vil

—

— ¥

Mengklik tombol ini akan

Cakulate Electronic Gezr i} —==mil] menghitung jumlah pulsa dan jarak

you want to perform
iz about

travel yang akan diatur ke parameter.

-Fixed Parameter |Unit Setting 0:mm

Number cf Pulses/Rav. | 1000PLS
Travel VAiie Rev. 50.0 pim

Iravel value per Fulse |

As a result of calcuation, no error occurs in the travel value.

Applying the calculation resul: above,

l—"' [m] the emor for the I 0.0 [um]

travel vahie

Click OK to reflect to the fixed parameter,

Mengklik tombol OK
mencerminkan penghitungan
hasil ke dalam parameter.
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@EE Peryalaan

Nyalakan pengontrol.
Pengontrol dan penguat servo memulai komunikasi SSCNET III/H dan komunikasi inisialisasi.

Apabila komunikasi inisialisasi berhasil diselesaikan, "b#" (status ready-off, servo-off) ditampilkan.

Penyalaan i
Q172DS

€7 SSCNETIII/H
|__Saes wravin cowsoiiss mPwons |

- —-.

MR-J4-40B MR-J4-40B

LM-H3 LM-H3

Dalam sistem yang menggunakan enkoder linier inkremental, deteksi kutub magnetik secara otomatis
dilakukan di servo-on pertama setelah penyalaan. Oleh karena itu, apabila melakukan operasi positioning,
senantiasa tetapkan urutan yang memeriksa status servo-on sebagai kondisi saling kunci perintah

positioning.
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»m Kembali ke Posisi Awal 3 000

1/2

Operasi kembali ke posisi awal menetapkan posisi awal mesin. Setelah posisi awal ditetapkan, operasi kontrol
positioning berikutnya dilakukan berdasarkan posisi awal.

Posisi awal motor servo linier adalah posisi per pengaturan interval berhenti pada operasi kembali ke posisi awal,
berdasarkan posisi awal enkoder linier.

Posisi awal enkoder liner pada operasi kembali ke posisi awal berbeda-beda sesuai jenis enkoder linier yang digunakan.

Tipe enkoder linier Posisi awal enkoder liner pada operasi kembali ke posisi awal

Enkoder linier inkremental Posisi awal enkoder linier melewati posisi pertama setelah
operasi kembali ke posisi awal dimulai (tanda referensi)

Enkoder linier posisi absolut Posisi awal enkoder linier (Data posisi absolut = 0)

Atur interval berhenti pada operasi kembali ke posisi awal pada jendela "Linear control-Basic" dari MR Configurator2.

1] MELSOFT MR Configurator2 New project lgim
! Project View Fle Pumsm‘m(z) Parameter Safety Postionng-data Monitor Diagnosis  TestMode  Adiustment Tools Wndow Help
_D._.g.__'é?'@ BERDRANSL AT ®
: g5 " Parameter Setting x 10~
D New project ]
£ System Setting Parameter Setting
&® Unit Conversion [ v 3
= Axis1 v | 4=1Read Set To Default 3o V! {1 Pacaineter Copy Parameter Block
& (g AXis1MR-14-8 Linear E] - ] e Biset faverify D 2o S B\P o
(%) Parameter i P¥0pen  Fsevess
Hter 2 ~ -
-
Vibration cor Linear encoder(*“COPS) Linear encoder resciution(**LIM, **1ID)
One-touch t
S 8 x Gain changing Selection of encoder pubbe countpolarity Numerator 1000 | pm (1-65535)
— ) Lnear control Enc. pulse is iIn Increasing dr. by servo motor positive dr. _:] Denominator 1000 | pm (1-65535)
TestRun Sl | Basic =
. Extension Selection of ABZ-phase input interface encoder Z-phase il &k =
1123 =) @Wiust display connection judgment function Stop interval at home position retun(*"LIT1)
3, Te ¢ Basc Z-phase side no-signal alarm detection vald ‘v] ‘Ihestophmdsethgathomepoaﬁmrem‘
Before connecting motor Sakyyng: = v | pubse
to the machine, the servo Extension t
system can be tested, 1o
—— Ext - Servo motor thermstor setting(*DOP1)
= o |

-~
—

4
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@T I Kembali ke Posisi Awal

1] MELSOFT MR Configurator2 New project

3 =

 Project View Fle Parameter Settng(Z) Parameter Safety Postonng-dats Monitor Disgnosis TestMode Adiustment Tools Window Help

verify that the motor rotates,

Linear encoder {(*“COPS)
Gain changing Selection of encoder pulse count polarity
iz Unear control Enc. puise is in increasing dr. by servo motor positive dr, 3
o Extension Selection of ABZ-phase input interface encoder Z-phase
= EBiList display connection judgment function
e e Zphase sde no-sgnal serm detecton vod 2
Extension
Ifo
G Extension 2 |~
Use the JOG Mode to verify Extension 3
that the motor rotates. Option unit
Special
Use the Positioning Mode to

Linear encoder resolution(®=LIM, *=LID)
Numerator 1000 | pm (1-65535)

1000 | pm (1-65535)

Denominator

Stop interval at home position retun(**LIT1)

Servo motor thermistor setting(*DOP 1)

Servo motor thermistor enabled /disabled selection
Encbled v

<
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m Operasi kembali ke posisi awal menggunakan enkoder linier inkremental ) ooc

Gambar berikut menunjukkan contoh operasi kembali ke posisi awal tipe proximity dog apabila interval berhenti diatur
ke 1048576 pulsa (nilai awal).

Dengan referensi ke posisi awal enkoder liner melewati posisi pertama setelah operasi kembali ke posisi awal dimulai,
posisi awal tersebut akan menjadi referensi posisi awal terdekat setelah proximity dog off (posisi di mana 1048576
pulsa X n kali jauh dari posisi awal enkoder linier).

Arah kembali ke posisi awal
>

Kecepatan kembali
ke posisi awal

Kecepatan
/ : creep

r

- |
Maotor servo linier 0 mm/s .
|
1

OM
Sinyal proximity dog OFF

Posisi awal referensi

:{Catatan]
| 1048576 pulsa
1048576 pulsa * n kali

|
-
II_:_I.I :

Posisi motor servo linier e ry

|
|
|
I
'
|
|
|
J |
|
|
|
I
|
|
|

Posisi awal enkoder linier Posisi awal

Atur satu saja posisi awal enkoder linier dalam stroke penuh, dan pastikan bahwa posisi tersebut selalu dilewati
setelah operasi kembali ke posisi awal dimulai.

Jika tidak ada posisi awal enkoder linier pada arah kembali ke posisi awal, maka terjadi kesalahan kembali ke
posisi awal di pengontrol.




Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_motor)_IND
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Berikut ini menunjukkan operasi positioning sistem sampel.
Untuk mengetahui detail program operasi positioning dan lainnya, lihat kursus berikut.

« Apabila CPU motion adalah pengontrol sistem servo: Kursus "MOTION CONTROLLER Basics (Real Mode:SFC)"
+ Apabila modul gerak sederhana adalah pengontrol sistem servo: Kursus "SIMPLE MOTION Module"
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} Ringkasan Bab Ini

Dalam bab ini, Anda telah mempelajari:

Operasi Uji Menggunakan MR Configurator2 Pengaturan Pengontrol

Persiapan untuk Mode Operasi Uji (Operasi Penyalaan

Positioning) Kembali ke Posisi Awal

Melakukan Operasi dalam Mode Operasi Uji

. e Operasi Positioning Menggunakan Pengontrol
(Operasi Positioning) P g Mengg g

Koneksi dengan Pengontrol
Pengaturan Nomor Axis

Poin-poin penting

Operasi Uji Menggunakan « Mode operasi uji berikut diberikan dalam MR Configurator2: "Output paksa DO (sinyal output)” dan
MR Configurator2 "Operasi positioning".

Koneksi dengan Pengontrol - Perhatikan poin-poin berikut jika menggunakan kabel SSCMET IIL

- Jika kabel mendapatkan gaya seperti goncangan hebat atau tekanan lateral, atau kabel ditarik, ditekuk
mendadak, atau dipelintir, bagian dalamnya akan terpuntir atau rusak, dan transmisi optik tidak akan terjadi.

- Karena terbuat dari resin sintetis, serat optik akan rusak bentuknya akibat panas jika terkena api atau suhu
tinggi.

- Jika bagian muka dari ujung kabel optik kotor, transmisi optik akan terganggu dan dapat terjadi kesalahan
fungsi.

- Jangan lihat langsung cahaya yang berasal dari konektor atau ujung kabel.

- Demi keselamatan Anda dan untuk melindungi kenektor, pasang tutup yang disertakan pada konektor yang
tidak terpakai (CN1B) pada penguat servo axis terakhir

Pengaturan Nomor Axis - Nomor Axis kontrol ditetapkan ke setiap penguat servo untuk mengidentifikasi axis kontrol. Hingga 16
nomor axis dapat ditetapkan tanpa memperhatikan urutan koneksinya.
- Perhatikan bahwa operasi tidak dapat dijalankan dengan baik jika nomor axis kontrol yang ditetapkan
tumpang-tindih dalam satu sistem servo.
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2/2

Pengaturan Pengontrol * Untuk mengaktifkan parameter atur, putar daya penguat servo setelah menulis parameter dari pengontrol
ke penguat servo.
- Jumlah pulsa (AP) dan jarak travel (AL) enkoder linier dihitung sebagai berkut.

Jumlah pulsa (AP) [pulse] B 1

Jarak travel (L) [um] Linear encoder resolution [pm]

+ Apabila komunikasi inisialisasi berhasil diselesaikan setelah penguat servo dinyalakan, "b#" (status ready-off
servo-off) ditampilkan.

- Dalam sistem yang menggunakan enkoder linier inkremental, deteksi kutub magnetik secara otomatis
dilakukan di servo-on pertama setelah penyalaan. Oleh karena itu, apabila melakukan operasi positioning,
senantiasa tetapkan urutan yang memeriksa status servo-on sebagai kondisi saling kunci perintah positioning.

Kembali ke Posisi Awal - Operasi kembali ke posisi awal menetapkan posisi awal mesin. Setelah posisi awal ditetapkan, operasi
kontrol positioning berikutnya dilakukan berdasarkan posisi awal.
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Karena Anda telah menyelesaikan semua pelajaran dari Kursus Dasar-Dasar MELSERVO (Motor servo linier), kini Anda siap
mengikuti tes akhir.

Jika Anda masih kurang memahami salah satu topik yang dibahas, gunakan kesempatan ini untuk mengulas topik tersebut.
Total terdapat 5 pertanyaan (18 pilihan) dalam Tes Akhir ini.

Anda dapat mengikuti tes akhir sesering mungkin.

Cara menilai tes
Setelah memilih jawaban, pastikan untuk mengeklik tombol Jawab. Jawaban Anda akan hilang jika Anda
melanjutkan tanpa mengeklik tombol Jawab. (Dianggap sebagai pertanyaan yang tidak dijawab.)

Hasil skor
Jumlah jawaban yang benar, jumlah pertanyaan, persentase jawaban yang benar, dan hasil lulus/gagal akan
muncul di halaman skor.

Jawaban yang benar: 3

Jumlah pertanyaan: 5 Untuk lulus tes, jawaban yang
benar harus minimal 60%.

Persentase:

Lanjut ‘ I Tinjau

Klik tombol Lanjut untuk keluar dari tes.
Klik tombol Tinjau untuk meninjau tes. (Periksa jawaban yang benar)
Klik tombol Coba Lagi untuk mengikuti tes lagi.
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Pilih nama komponen motor servo linier dari kotak istilah.

Sisi primer Kotak istilah

1. Resin cetak
v
v . Komponen pemasangan (yoke)
. Koil motor

@
@
|

‘ . Magnet permanen

M . Inti yang dilaminasi

Sisi sekunder

Resin cetak atau tutup tahan karat
@ -

Jawab ] [ Kembali
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Pilih langkah pencegahan yang tidak dapat diterapkan dalam menggunakan motor servo linier.

Seseorang yang menggunakan perangkat medis seperti alat pacu jantung, harus tetap dijauhkan dari
produk dan peralatan tersebut.

Jangan mengenakan aksesori logam seperti jam tangan, anting-anting, kalung, dll.
Gunakan alat dari besi.

Jangan menaruh kartu magnetik, jam tangan, ponsel, dll. di dekat motor.

Jangan gunakan kejutan atau tekanan terhadap komponen cetak produk.

Tampilkan pesan "Caution! Strong Magnet” atau yang seperti itu dan lakukan tindakan dengan memberi
peringatan ke sekitarnya, dll.

Jawab ] I Kembali
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Tabel berikut menunjukkan kombinasi gerakan motor servo linier dan pemilihan polaritas jumlah pulsa enkoder linier di

MR Configurator2.

Pilih Positif atau Negatif, arah yang berhubungan dengan kecepatan motor di setiap kotak yang akan dipantau di MR

Configurator2.

{_:‘ne_m kan motor servo
linier

(Motor seri LM-H3, arah positif)

(Motor seri LM-H3, arah negatif)

Pemilihan polaritas jumiah
pulsa enkoder linier di MR
Configurator?

Pulsa enkoder
menambah arah
pada arah positif

mMotor servo

Pulsa enkoder
mengurangi arah
pada arah positif

motor servo

Pulsa enkoder
menambah arah
pada arah positif

motor servo

Pulsa enkoder
mengurangi arah
pada arah positif

motor servo

Positif atau Negatif, arah
kecepatan motor yang
dipantau di MR
Configurator2

| |

Jawab ] [ Kembali

l
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Kalimat berikut menjelaskan persiapan untuk deteksi kutub magnetik menggunakan MR Configurator2.
Pilih NYALAKAN atau MATIKAN pada masing-masing kotak untuk menyelesaikan kalimat.

* Periksa FLS, RLS, dan EM2.
Periksa apakah FLS (Batas stroke atas), RLS (Batas stroke bawah), dan EM2 (Berhenti paksa 2)| --Select--

v | dengan

memeriksa monitor I/O MR Configurator2. T

* Ganti mode ke mode operasi uji.
Ganti mode ke mode operasi uji mengikuti langkah di bawah ini.

1) --Select-- | ¥ | penguat servo.

2) Atur sakelar pilih operasi uji (SW2-1) ke | --Select-- ¥ | (ke atas)".

3)  --Select-- | ¥ | penguat servo.
04

’ Jawab ] ’ Kembali
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Gambar berikut menunjukkan hubungan antara jumlah pulsa dan jarak travel enkoder linier.
Pilih AP (jumlah pulsa) atau AL (jarak travel) pada masing-masing kotak.

Pengontrol Penguat servo

Maotor servo linier

Umpan balik :
posisi o
[mim] Enkoder linier

Umpan balik

Diferensiasi

Jawab ] [ Kembali
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Anda telah menyelesaikan Ujian Akhir. Hasil Anda adalah sebagai berikut.
Untuk mengakhiri Tes Akhir, lanjutkan ke halaman berikutnya.

Jawaban yang benar:

Jumlah pertanyaan:

Persentase:

Lanjut | ‘ Tinjau

Selamat. Anda telah lulus tes.
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Anda telah menyelesaikan Kursus Dasar-Dasar MELSERVO (Motor servo linier).

Terima kasih telah mengikuti kursus ini.

Kami berharap Anda menikmati pelajarannya, dan semoga informasi
yang diperoleh dalam kursus ini dapat bermanfaat di waktu mendatang.

Anda dapat mengulas kursus ini sesering yang Anda inginkan.

‘ Tinjau ‘ ‘ Tutup ‘




