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> TUJUAN PEMBELAJARAN DARI KURSUS INI ) 000

Kursus ini ditujukan bagi mereka yang pertama kali bekerja membangun sistem Servo memakai seri MELSERVO-
J4 sehingga mereka dapat belajar tentang Pemasangan dan Pengkabelan sistem ini serta melakukan prosedur-
prosedur lainnya sampai operasi Percobaan dan pemantauan.

Pengetahuan dasar tentang AC Servos diperlukan untuk mengikuti kursus ini.

Untuk pemula sebaiknya mengikuti kursus berikut ini:
+Kursus "Peralatan FA untuk Pemula (Servos)”
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(™1 GAMBARAN UMUM KURSUS ) e

Gambaran umum dari isi kursus ini tersedia di bawabh ini.
Kami menyarankan Anda untuk menyelesaikan setiap bab secara berurutan mulai dari Bab 1.

Bab 1 - Mempelajari Seri MELSERVO-J4

Bab 1 menjelaskan fitur, konfigurasi dasar, dan jajaran produk MELSERVO-J4.
Bab 2 - Sistem Sampel dan Konfigurasi Peralatan

Bab ini menjelaskan cara memilih sistem Servo dan mempelajari nama-nama komponen fungsinya.
Bab 3 - Pemasangan/Pengkabelan Penguat Servo dan Motor Servo

Bab ini menjelaskan Pemasangan dan Pengkabelan penguat Servo dan motor Servo.
Bab 4 - Menyiapkan/Memulai Penguat Servo

Bab ini menjelaskan cara menyiapkan parameter dan melakukan operasi Percobaan memakai MR Configurator2.
Bab 5 - Menyesuaikan/Memelihara Penguat Servo

Bab ini menjelaskan cara memeriksa pengoperasian dalam sistem sampel dengan motor servo terpasang.
Bab 6 - Fungsi Observasi Keselamatan dan Penghematan Energi

Bab ini memperkenalkan fungsi kepatuhan keselamatan dan kinerja penghematan energi dari seri MELSERVO-J4.

TES KOMPREHENSIF

Skor kelulusan: 60% atau lebih
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> Cara meng_gunakan Alat e-PembeIajaran ini

Buka halaman beﬁkutny‘a Membuka halaman berikutn:fa.

Kembali ke halaman Kembali ke halaman sebelumnya.
sebelumnya

Beralih ke hal "Daftar Isi" akan ditampilkan.
eralin k€ halaman yang Anda dapat berpindah-pindah ke halaman yang diinginkan dari
diinginkan daftar isi

Untuk keluar dari kursus.

Untuk keluar dari kursus Jendela seperti "Isi" dan bagian pembelajaran itu akan ditutup.
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() PETUNJUK KESELAMATAN PENGGUNAAN

Petunjuk keselamatan

Jika Anda menggunakan salah satu produk sebenarnya saat mengikuti kursus ini, baca Petunjuk Keselamatan di dalam
panduan untuk produk yang digunakan tersebut dan lakukan semua tindakan pencegahan keamanan yang perlu untuk

memastikan bahwa Anda menggunakan produk dengan benar.

Petunjuk keselamatan dalam kursus ini

- Produk sebenarnya pada layar mungkin berbeda dengan layar contoh yang dipakai di dalam penjelasan kursus

ini bergantung pada versi perangkat lunak yang digunakan.
Perangkat lunak dan versi yang akan Anda pelajari di dalam kursus ini ada di bawabh ini.

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

Bahan rujukan

Berikut daftar rujukan yang terkait dengan berbagai topik di dalam kursus ini. (Perhatikan bahwa bahan rujukan ini tidak
mutlak diperlukan karena Anda masih bisa menuntaskan kursus ini tanpa harus menggunakan rujukan tersebut.)
Klik pada nama file referensi untuk mengundubh.

Nama rujukan Format file Ukuran file

Program contoh File terkompresi kB
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CTXI Viempelajari Seri MELSERVO-J4

) oo

seri MR-J4 dan motor Servo.

Dalam kursus ini, Anda akan mempelajari cara membangun sistem Servo memakai servo AC serbaguna MELSERVO-J4 dari
Mitsubishi (selanjutnya cukup disebut "MR-J4").
Bab 1 memberi gambaran tentang sistem Servo dan contoh penerapannya, dan Anda akan belajar tentang penguat Servo

1/2

m Gambaran Umum Tentang Sistem Servo

)

Sistem Servo terdiri dari sistem pengontrol Servo, penguat Servo, dan motor Servo.

Sistem servo

Pengontrol sistem servo

Penguat Servo

MR-J4-B MR-J4W2-B

+ Perintah Posisi merupakan output ke penguat
Servo dari data pemosisian yang ditetapkan
pengguna.

¢ Pilih salah satu dari pengontrol Gerak, modul
Gerakan Sederhana, atau modul Pemosisian
sesuai dengan aplikasi spesifik Anda.

Pengontrol gerak Modul Gerakan Modul pemosisian
Sederhana

+ Perintah posisi dari pengontrol sistem Servo
diterima untuk menggerakkan motor Servo.

e Perangkat lunak konfigurasi MR Configurator2
diuntuk menyiapkan dan menyesuaikan
penguat Servo.

MR-JAW3-B MR-J4-A
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CTEW Vempelajari Seri MELSERVO-J4
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Motor servo

e Daya dari penguat Servo diterima untuk
menggerakkan poros motor servo. Dan, data
posisi yang terdeteksi oleh Enkoder dalam
motor diumpan balik ke penguat Servo.

Motor servo putar Motor servo linear Motor penggerak « Pilih motor Servo yang paling cocok untuk
langsung dengan penerapan Anda yang spesifik.

2/2
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>m Contoh Penerapan Sistem Servo ) oo

Contoh penerapan sistem Servo
Sistem Servo bisa diterapkan dalam berbagai sistem yang memerlukan posisi, kecepatan, atau jenis kontrol lainnya.

eLini perakitan kendaraan ®Sistem penanganan material

Fungsi observasi Keselamatan menjamin Lini Konveyor mudah tercapai
keselamatan dan keamanan

®Perangkat manufaktur semikonduktor ®Perangkat manufaktur kristal cair

Sensor visi digunakan agar penentuan Servos linier mencapai konfigurasi
posisi akurat multikepala
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»m Penguat Servo ) 00c

Penguat MR-J4 Servo adalah salah satu servos presisi tercepat dan tertinggi di industri ini. Penguat ini mendukung
berbagai motor dari motor servo Putar melalui motor servo Linear dan motor penggerak Langsung.

@=EE Fitur MELSERVO-J4 )

Fitur MR-J4 adalah sebagai berikut.

® Respons tinggi tercapai dengan mesin kontrol servo berdasarkan arsitektur eksklusif yang telah didaftarkan. Ini
membantu mengurangi waktu ukur perangkat dan meningkatkan presisi.

Perbandingan waktu menetap dengan model sebelumnya

MR-J3 Wﬂktu mer'le':tﬂp MR-J4
| | berkurang hingga
Pl 40%* PN
- / \ i ' - \ =
o > ™
* Hasilnya
L — berdasarkan kondisi —
MR-J3 s evaluasi kami. - MR-J4
236md]  \wakty menetap Waktu menetap o420
Perintah Torsi Denyut Droop Pada posisi

® Mereka dilengkapi dengan enkoder mutlak resclusi tinggi sebagai standar. Ini memungkinkan pemasisian presisi tinggi
dan putaran yang halus.

Perbandingan resolusi dengan model sebelumnya

4000000-

Resolusi 16 | enkoder denyut
esolusi 16x ] | 16 kal .
\

Seri MR-J3 18 bit = 262.144 denyut / rev Seri MR=J4 22 bit = 4194.304 denyut / rev
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@ =PI Fitur MELSERVO-J4

* Fungsi penalaan sekali sentuh lanjutan

1/2

Keuntungan Servo termasuk mesin resonansi penekanan filter, maju getaran penekanan kontrol II *, dan kuat penyaring
disesuaikan hanya dengan memutar di satu-sentuhan fungsi penalaan. Kinerja mesin dimanfaatkan secara maksimal

menggunakan fungsi kontrol peredaman getaran lanjutan.
Klik tombol untuk memeriksa gerakan berulang.

* Kontrol peredaman getaran lanjutan II secara otomatis menyesuaikan satu frekuensi.

—: Perintah Pengoperasian

yang sebenarnya

Saat gerakan mesin tidak stabhil

Kecepatan
A

Kontrol peredaman getaran
dan penyesuaian filter yang

kokoh dengan sekali sentuh.

> !

Waktu
> >

Saat waktu gerakan tertunda

Kecepatan

/ . Waktu -

Benar-benar
cocok.
Pemosisian
kecepatan tinggi.

Kecepatan
A

O
o Waktu
:: menetap
]

>
Waktu

) oo
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Saat waktu gerakan tertunda

Kecepatan
A
| Waktu
| menetap
: |
| |
»
Waktu
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@EENN Fitur MELSERVO-J4 ) e

* Kontrol peredaman getaran lanjutan II
Dua getaran frekuensi rendah dapat ditekan secara bersamaan oleh algoritme peredaman getaran yang didukung pada
mesin sistem tiga-inersia. Penyesuaian juga bisa dilakukan hanya dengan pengoperasian sekali sentuh.
Efektivitas hal ini bisa diperlihatkan dalam menekan getaran sisa pada ujung lengan atau badan peralatan.

Getaran
pada ujung*—

. . lengan
Sistem tiga 9 Kontrol peredaman  Kontrol peredaman  Kontrol peredaman
inersia tanpa getaran tanpa lanjutan getaran lanjutan II

Dua jenis Denyut Droop
getaran diredan S, T R | " Torsi
pada saat yang Perintah kecepatan

q F‘Etafa" . — Dua getaran Satu getaran Dua getaran
alam mesin muncul diredam diredam
! bersamaan

Video berikut menunjukkan contoh di mana getaran residual, yang terjadi ketika motor didorong ke posisi unit sistem tiga
inersia dengan dua resonansi mesin berbeda pada bingkai dan lengan, diredam oleh Kontrol peredaman getaran lanjutan IL

(Duration: 01:14)
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»m Jenis Penguat Servo
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Ada dua jenis penguat MR-J4 Servo sebagai berikut bergantung pada antarmuka Perintah.

« MR-J4-B - - - Penguat Servo yang kompatibel dengan "SSCNETB/H" Sistem servo jaringan tersinkron kecepatan tinggi
» MR-J4-A - - - Penguat Servo antarmuka serbaguna yang kompatibel (misalnya untuk Pulse train atau input analog)

Kompatibel dengan
SSCNET m/H

Ciri

» Bisa dihubungkan ke pengontrol Gerak, modul Gerak
Sederhana,dll. yang cocok untuk kontrol sinkron
multiporos.

» Kecepatan transmisi/penerimaan data telah meningkat
lebih dari 3 kali lipat daripada metode konvensional
menjadi 150 Mbps dupleks penuh
(setara dengan 300Mbps setengah dupleks) Ini

meningkatkan respons sistem secara drastis.

» Komunikasi sinkron lengkap mencapai peningkatan
kinerja peralatan.

» Komunikasi optik meningkatkan kekedapan bising secara
drastis.

* Pengkabelan hingga 1600 m per sistem memungkinkan.

» Pengkabelan dapat banyak dihemat.

Konfigurasi sistem
Pengontrol

Antarmuka
serbaguna
yang kompatibel

» Bisa dihubungkan ke generator denyut, pengontrol
pemosisian, dll

» Mendukung frekuensi denyut perintah maksimum 4 Mpps.

= Perintah voltase analog juga didukung.
= Kontrol kecepatan atau kontrol torsi juga diaktifkan oleh
perintah voltase analog.

Penguat servo 2 poros MR-J4W2-B dan penguat servo 3 poros MR-J4W3-B juga tersedia untuk mengoperasikan , masing-
masing dua dan tiga motor servo.
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m Jajaran Penguat Servo

Di sini kami akan memperkenalkan jajaran produk penguat Servor MR-J4.

® : Kompatibel Q: Tersedia di masa mendatang —: Tidak kompatibel

g
4,

H/II 13ND5S
el asjng
Bojeue aseyop,
efuynuadas
dnynyia |

Wesend |ouju oy

|
1 fase i R (Akan difilis yang akan datapg)
I !

| |
200V AC

3 fase

=
Ty
P
[ %]

400V AC

3 fase

[ ]
%]

MR=J4W2-B 200V AC 0

3 fase

H/II LINDSS Y nuliejuy
I
1
I
L ]
.
.
L ]

[
B
=
Y
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I
|
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L
|
|
|
|
i

L
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|
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=
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o
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o
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MR=14-4,
1 100 V AC .
(Akan d||r|l|5 yang akan da

1 fase

ng)

T
|

S D U I S
[
(M)

=
=

200V AC
3 fasze

eunbeqias
EnwIeuY
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1 ]
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400V AC
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|
|
|
L
|
|
|
|
|
|
|
|
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|
|
|
|
[
|
|
|

(per Juni, 2013)




kil Servo_MELSERVO_Basics(MR-14)_IND —pfpl=

S

@R Votor servo ) 096
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Ada dua jenis motor Servor lainnya selain motor servo Putar, motor servo Linear yang mampu melakukan pemosisian
kecepatan dan presisi tinggi serta motor penggerak langsung yang cocok untuk penggunaan di bawah kondisi kecepatan

rendah namun torsi tinggi.

m Jajaran Motor Servo Putar

Di sini kami akan memperkenalkan jajaran motor servo Putar.

)

Seri motor servo putar

Laju kecepatan
(kecepatan
maksimum)
[ptrn/mnt]

Spesifikasi
catu daya

Laju output

1kW

10kW

100kW

Contoh penerapan

Seri HG-KR Inersiarendah | ! ' ' : *Penggerak sabuk
Cocok untuk : : : ' | *Robot
mesin 0.05 0.75! I i | *Mounter g
n " . - | N " =
2000 200V AC industri umum. I I *Mesin jahit
. | | Meja Xy
(6000) 3 fase [ [ [ : )
= | | | | *Mesin pengolah
I I I | makanan
-E_ ' ' ' I'| sPeralatan
= I I I !
S | | | i | manufaktur
E I I I : semikonduktor
= I I I i | *Mesin jahit dan
: : : 'l bordir
[ [ [ [
| | | !
Seri HG-MR Inersia ultrarendah | ! : : : slnserter
3000 200V AC | Cocok untuk 05 0.75 | ' | *Mounter
pengoperasian I
(6000) 3 fase dengan laju ! ! !
keluaran tinggi. : : : :
|
Seri HG-3R 1000 200V AC Inersia sedang : 0.5 : 4.2 : I | =Sistem
P |
(1500) 3 fase Seri ini [ [ . | penanganan
E .E tersedia dalam [ _ : | material
= 2000 200VAC | dalaju : : : ' | *Robot
3F [annm 3 fase kecepatan. . 0.5 | 7.0 | i | *Meja XY -
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1000 200V AC | Inersia sedang ) i *Sistem

(1500) 3 fase Seri ini penanganan
tersedia dalam material
2000 200V AC da |E!jl.| *Robot
(3000) 3 fase kecepatan. . ; sMeja XY
400V AC
3 fase

Seri HG-JR 3000 Inersia rendah ) I *mesin kemasan
(6000: 0,5 sampai 200V AC Sangat cocok makanan
5 kW 5000: 7,9 kW) 3 fase untuk keluaran *mesin Cetak

400V AC | dan _
3 fase akselerasilperla

1500 +Mesin cetak

Jeaq/Buepas

(3.000: 11, 15 KW mbatan tinggi. injeksi
2500: 22 kW) *Mesin pres

Inersia sedang *Sistem
200V AC Seri ini tersedia ) ) penanganan

3 fase dalam da laju material keluaran
kecepatan. ultra-tinggi

3000
(4500)

sepsedey

2000 Jenis rata *Robot
(3.000: 0,75 Desain yang *Mesin pengolah
sampai 2 kW rata membuat makanan
2500: 3.5, 5 KW) 200V AC unit ini _t:m::n.k
untuk situasi
3 fase
yang ruang
pemasanganny
a terbatas.

ejes sjuef

‘Buepas sejsedey
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m Jajaran Motor Servor Linear

Di sini kami akan memperkenalkan jajaran motor servo Linear.

Seri motor servo linear Kecepatan = Metode
maksimum pendinginan

Gaya Dorong

1000N

10000M 100000N

Contoh penerapan

Seri LM-H3 Cocok untuk menghemat | | | : : : «Sistem pemasangan
ruang. I 70 I 9 Eq I | semikonduktor
Pendingin Ukuran ringkas dan gaya : I_I : : +Sistem pembersihan
an alami | dorong tinggi. ! . Berkelanjutan . | Wafer
3.0 : : | I i | *Mesin perakit LCD
. | | 175 : 2400 : : perakitan mesin
! ! , *Penanganan material
) e | T
| 1 |
: : | ! |
Seri LM-F Ulkuran ringkas. [ ' 300 : 3000 : : *Pengumpan tekan
Pendingin | Sistem pendinginan cair rkelaniuta I i | *Alat mesin NC
2.0 an alami | terpadu menggandakan Ei:e © EHJUE‘I" 1800 :13[]{]1) : *Penanganan material
gaya dorong yang terus | | o |
E menerus. : : Maksimal, _ |
E | | + } }
=) | | 600 , 6000 | !
20 Pendingin : Berkﬁlanlutan — : :
’ cair | | , 1800 18000
! Meema!
' ' | | |
Seri LM-K2 Kerapatan dorong tinggi. | l | I | | *sistem pemasangan
" | | v
Str?.lktur gaya balik | 1120 : 2400 : : ngﬂmndu ktor .
tarikan magnet | | Berkelahiut | | *Sistem pembersihan
Pendingin | Memungkinkan masa [ [ — erkelanutan 1 | wafer
% 20 an alami | pakai panduan linear : : : : : *mesin perakitan LCD
o~y yang lebih panjang dan | I 300 | 6000 1 |
E‘- - suara bising yang lebih [ [ Meksimal |
rendah. : : | q| sima !
I I I 1 I
T T T T T

4
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>m Jajaran Motor Servor Linear ) 006
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Tanpa geligi dan : «Sistem pencetakan
fluktuasi kecepatan kecil. ' ! layar
50 800, I :
.| Tidak ada struktur gaya Berkelaniutah «Sistem eksposur
Pendingin | 45 magnet yang _ o ErRelanuts pemindaian

an alami memperpanjang umur :1 50 : 3200 : *Sistem pemeriksaan

akai pemandu linear. , *Penanganan material
pakaip N Voisina 9

|
| | |
| | |

nut eduey sjuep
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»m Jajaran Motor Penggerak Langsung ) @ec

Di sini kami akan memperkenalkan jajaran motor Penggerak langsung.

Seri Laju kecepatan Diameter Torque Application
motor penggerak (kecepatan luar examples

langsung maksimum) motor
[ptrn/mint] [mm] . 10M=m 100M-m  1000M=m

Seri TM-RFM » Cocok untuk operasi : ! ] Perangkat
200 kecepata_n _rend_ah : i i rnan_ufaktur
(500) p130 dan torsi tinggi. | | | semikonduktor
- Pengoperasian yan ! ' | | = Perangkat
gop yang | | | g
mulus dengan : | : ! manufaktur
kebisingan yang lebih T 6 18 T ] kristalcair
rendah. : e | ||+ Alat-alat mesin
200 + Desain profil motor ! Dinilai | !
180
P (500) P yang rendah : 16 54 | |
S berkontribusi pada I | Maksimal |
konstruksi yang ingkas | | | | |
dan pusat gravitasi : 112 72 | |
rendah untuk stabilitas : | - Dinilai !
200 230 mesin yang lebih baik. I | 36 I 916 !
(500) + Kompatibel dengan : | — Mak.-smilal
kamar bersih. : | | |
1 l l 1
I | 40 240 |
1 . . |
100 9330 | D'"?E' _ |
(200) | | :12{} ?Eq)
i i Maksima? - i
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m Penguat servo/Kombinasi Motor Servo

Di sini kami akan memperkenalkan kombinasi penguat Servo MR-J4 dan motor Servo.

®: Kompatibel Q: Tersedia di masa mendatang —: Tidak kompatibel
Motor
Motor servo putar Motor servo linear penggerak
langsung
:
E
=
MR=J4-B 100 V AC
ool = === |-|-|-|-| -
g 200V AC
3 3 fase . NN AN AN AN AN AN AN AN BN ®
5
400 V AC
2 s |- - |e|le-|-|- e |- -
=
= e o ol oo -0o0-l00 o
I
MR-J4W3-B 200V AC
3 faee o e - - - -1 -0 0 ®
MR=J4-A 100 V AC
ool === |-|-|-|-| -
200 V AC
E3 e oo oo oo o000 o
=
55 400 V AC
e |- - |@|e-|-|- @ -|-| -

(per Juni, 2013)
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1.7 Sistem Deteksi Posisi Mutlak ) “1":@
/

Dengan sistem inkremental biasa, posisi dan kecepatan putar tidak bisa terdetksi dan disimpan di dalam memori saat daya
DIMATIKAN. Oleh karena itu, setiap kali daya sistem Servo DIHIDUPKAN, misalnya, saat sistem mulai dinyalakan atau
dipulihkan dari kerusakan atau gangguan listrik, tugas menyelaraskan posisi awal (posisi balik awal) diperlukan.

Seri MR-J4 menggunakan enkoder mutlak sehingga sistem deteksi posisi mutlak dibangun dengan mudah.

Dengan sistem deteksi posisi mutlak, posisi dan kecepatan putar tidak bisa terdetksi dan disimpan di dalam memori saat
daya DIMATIKAN. Jadi, jika posisi awal ditetapkan saat pengoperasian awal, operasi dapat dilanjutkan tanpa harus
melakukan pembalikan ke posisi awal. Akibatnya, waktu pemulihan daru gangguan dan kekuasaan pemutusan listrik bisa
dipersingkat.

Saat membangun sistem deteksi posisi mutlak dengan seri MR-J4 unit baterai, diperlukan untuk menyimpan data posisi
mutlak.

Anda bisa cara kerja setiap "Sistem deteksi Sistem deteksi posisi mutlak" dan "sistem Inkremental” ini dengan mengkelik
masing-masing tombol di bawah ini untuk memulai animasi.

Daya HIDUP
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&% Sistem Deteksi Posisi Mutlak ) o0
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Daya HIDUP
|
S
Z
| ——|

*—-
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m Prosedur Membangun Sistem Servo

Berikut adalah prosedur membangun sistem Servo.
Dalam kursus ini, Anda akan belajar prosedur mulai dari "(1) Pemilihan" sampai "(5) Penyesuaian".

[ (1) Pemilihan penguat Servo / motor Servo

(2) Pemasangan/Pengkabelan penguat Servo/motor Servo

(3) Menyiapkan/Memulai Penguat Servo
-Pengaturan parameter
-Memeriksa pengkabelan penguat servo/motor
Operasi percobaan

(4) Pengoperasian tanpa motor terhubung ke pengontrol

(5) Penyesuaian penguat Servo yang dipasang pada mesin
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»m Rangkuman

Di dalam bab ini, Anda telah mempelajari tentang:

« Fitur MELSERVO-J4

* Jajaran Penguat Servo

+ Jajaran Motor Servo

« Sistem deteksi posisi mutlak

* Prosedur Membangun Sistem Servo

Poin penting

Beberapa poin berikut ini sangat penting, jadi tinjaulah sekali lagi untuk memastikan bahwa Anda telah mengenal
isinya.

Fitur MELSERVO-J4 = Mesin kontrol servo berdasarkan arsitektur ekslusif yang telah didaftarkan untuk mencapai
presisi tercepat dan tertinggi di industri ini.
» Motor Motor servo putar dilengkapi dengan 4,194,304 p/rev (22b it) enkoder mutlak, yang
memungkinkan pemosisian presisi tinggi dan putaran yang mulus.

Sistem deteksi posisi +» Dengan sistem deteksi posisi Mutlak, jika posisi awal ditetapkan ketika peralatan dimulai di

mutlak awal, sistem akan mengompensasi pergeseran posisi.
Oleh karena itu, posisi balik awal setelah daya DIHIDUPKAN tidak lagi diperlukan.
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Sistem Sampel dan Konfigurasi Peralatan ) 000

m Sistem Contoh

Dalam kursus ini, Anda akan mempelajari tabel XY sebagai sistem sampel.
Periksa diagram pola operasi dan spesifikasi mesin dari file PDF berikut.

Rincian sistem contoh <PDF>

Poros 2

Poros 2
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»m Memilih Kapasitas Motor Servo ) 00c

Pertama-tama, Anda harus memilih kapasitas penguat Servo / motor Servo untuk digunakan pada sistem sampel.
Perangkat Lunak Pemilihan Kapasitas AC Servo (gratis) digunakan untuk memilih kapasitas.

Perangkat Lunak Pemilihan Kapasitas AC Servo

« Ketika spesifikasi mesin dan pola operasi ditetapkan, penguat Servo optimal, Motor Servo dan opsi energi Regeneratif
bisa dipilih.

* Menu untuk memilih motor servo Linear dan motor penggerak langsung juga tersedia.

* Sepuluh jenis konfigurasi peralatan, seperti sekrup bola horisontal, sekrup bola vertikal, rak dan pinion, dan bidang gulir,
didukung.

Mari kita coba pilih menggunakan Perangkat Lunak Pemilihan Kapasitas AC Servo Kapasitas Seleksi Software pada layar

berikutnya.Capacity Selection Software MRZJW3-MOTSZ111E Ver.C5

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

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

|I'|__, thl mode '_l.- Caloulats ™ Sal My

-
Al
HE-ER  J000 o
EE | Mo Reducion Gedr Oplon
N M [ aEe OpBinh

o= Umifiorrm A oDwes el in AN Soct of
i Fas Ol Mode Oper. P alear m
cagEtty |

bims s o ke Malod HO-ER0ST |50 W)

My ol e W

Teus i Eh ] . 0 v Ampifier WH- )& 1048

o TFdera) bace 0 ] ¥ Figeneraion nasdliss

Cionplsy Pt . 4 O Subibie Imy? Gl purisi i i ek il

e of [P ofFwr s s Load Ingria 0470 [ep-cm]
Ll 0 il S pew 20 m Peak Tolgus 0,373 |N-my
[nrater of Gall porerer - RS Tooqgua 0084 [MN-mj
Lisfug® of Bl Srere - 200 (0 Feaen Fat 0.000 [v4]

[rive efcmry

Coettcient ot wicson . — * Perangkat lunak pemilihan kapasitas

Yy Tre srg soSwere caloulsted (P T wilh heorsticsl

) 7oms o iy be e 0w o it o0 e skt tersedia untuk diunduh secara gratis.

L indeperaiantty enmure e desegn s pafScesnt safely e gin

& Shhow Gregh| L5 Show Cakshkions Hubungi kantor penjualan setempat
untuk memperoleh detial lebih lanjut.
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>ﬂ Memilih Kapasitas Motor Servo

:'._ﬁ Ball scrw, Hrz. | Running
File Units Tools Help

Setting Data

| INIDTO.5VM

|EIaII schw, HIZ.

~||Coupling [1+Ext. Red. Gear [n]

=~

|F'us. cirl. mode j

I DD Motor

i Calculate © Set hitr J

MR-J4-AB

—

Amplifier

oo :

Mo Reduction Gear Option

A Mo Brake Option

r Uniform AcciDec Incl in All Sect. of
Pos Ctrl Mode Oper. Pattern

Data Setting

HG-KF 3000 rimin

TEr=r el
Calculate
Icapacity

d

Sizing Result

Mass of takble

Mazsz of load
Thrustioad

Guide fightening force
Coupling inettia

Inertia of the others
Lead of ball screw
Dismeter of ball screw
Lencgth of ball screw
Driwe efficiency
Coefficient of friction

2000
0.500
0000
0000
0100
0.000
2000
20.000
300.000
0.900
0135

Motor (HG-KR0S3 [50 W]

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

Load Inertia :
Feak Tomue :
RMS Tomue :

0470 [kg-cmz)
0.323 [MN-rm]
0.034 [M-rm]
0.000 [

10.4Times
201 9%
52.2%
0.0%

Regen. Pwr. ;
The sizing softwware calculsted the
equstions and can only be used as a g

& Independantly ensure the design has sy

Hasil perhitungan akan ditampilkan.

Klik m untuk melanjutkan ke layar berkutnya.

Mass oftable

lCCoShow Graph .

wma|




k& Servo_MELSERVO_Basics{MR-14)_IND

»m Konfigurasi Peralatan ) 000

Buat sistem contoh sesuai dengan prosedur berikut. Berikut adalah diagram konfigurasi peralatan dan daftar untuk sistem contoh.

Pengontrol Model MNama Model Jml
Pengontrol
CPU PLC QO4UDEHCPU
Modul catu daya Qe2pP
Unit dasar utama Q35DB

Pera ng_;k.at input Input modul QK40
Perangkat output Modul output QY41pP

? é Pengontrol sistem servo QDTTMS2
. = (Modul Gerakan Sederhana)
Tombol Indikator Indikator  Tombol

Penghe Jalankan Berhenti Mulai Penguat servo MR=J4-10B

ntian

Paksa 47 SSCNETII/H Motor servo HG-KRO53
TN T T T

Poros Paros Kabel daya motor servo ME-PWS1CBL2M-AZ2-L

Penguat servo Penguat servo Kabel enkoder MR=J3ENCBLZM=A2-L
MR-J4-10B MR-J4-10B

Kabel S5CMNET I MR=J3BUS1M

Set Konektor MR=CCM1

Motor servo Motor servo Baterai MR-BATEVI1SET
HG-KR0O53 HG-KR053

Kabel komunikasi komputer MR=J3USBCBL3M
Batas langkah atas Batas langkah atas (kabel USE)
—- —a- Perangkat Lunak konfigurasi MR Configurator2

Batas langkah bawah Batas langkah
' bﬂwg *Pemutus arus dengan penutup tercetak (MCCB) dan Magnetic

—‘ —. contactor (MC) dibutuhkan terpisah.
Detektor Detektor

proksimitas proksimitas
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»m Desain Sistem Sampel yang Aman

) oo

Kami akan meninjau langkah-langkah keselamatan yang berlaku untuk menghentikan sistem tanpa gagal dalam keadaan
darurat untuk mencegah kerusakan pada perangkat dan sistem serta kecelakaan yang terjadi ketika dari terjadi ketika

masalah timbul dalam sistem.

Klik tombol yang Anda ingin Anda pelajari lebih lanjut. (Klik tombol "Display all circuits" untuk memeriksa perangkat

tindakan keselamatan untuk semua sirkuit.)

Emergency stop circuit Forced stop circuit Workpiece moveable range (Rentang Display all circuits
(Sirkuit penghentian darurat) (Sirkuit berhenti paksa) pemindahan item pengerjaan) (Tampilkan semua sirkuit)

<Catu daya Servo= <catu daya PLC>

Catu daya Catu Daya
AC (200V) AC (100V) Pengontrol
Catu daya
utama Tombol
Input penghentian Penghentian
£F SSCNETHIH paksa Paksa
---------- , <
Lo o o o o o o o
] Batas langkah Batas langkah atas
- Catu daya bawah
ey 7 sirkuit utama | catu daya ltem pengerjaan -
Pemutus arus sirkuit kontrol —i
E”Qta” Kontaktor ‘2222222222225 FEF I TTTTITS
e magnet (MC)
(MCCE) e ee———— ]
o) . : Sinyal alarm
________ —r k.

.‘zzzzzzzzzzzzzz!zzzzzzzzzzzzzz:

4 W Catu daya — “_|
: sirkuit utama |catu daya sirkuit
Pemutus arus kontrol
dengan Kontaktor
penutup
i magnet (MC)

{MCCB)
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»ﬂ Penguat Servo

m Pengantar Nama-Nama dan Fungsi Komponen Penguat Servn)

Misalnya, Anda akan mempelajari nama-nama dan fungsi penguat servo "MR-J4-10B",

(2)

Di dalam
penutup

mLsERG |4

(1)

Tampilan
LED tiga digit tujuh segmen menunjulkkan
status dan nomor alarm.

(9)

Konektor Enkoder (CN2)mTersambung
enkoder motor servo.

) oo
1/2

Sakelar putaran pilihan poros (SW1)
Dipakai untuk menetapkan nomor poros
penguat servo.

Konektor baterai (CN4)
Digunakan untuk menghubungkan baterai
untuk pencadangan data posisi mutlak.

Sakelar pengaturan poros kontrol (SVW2)
Sakelar operasi percobaan, sakelar
pengaturan pencnaktifan sumbu kontrol, dan
sakelar pengaturan jumlah poros tambahan
tersedia.

Wadah baterai
Pasang baterai untuk pencadangan data
posisi mutlak.

Konektor komunikasi USB (CNS)
Terhubung dengan komputer pribadi.

Termminal pelindung arde (FE) Temminal
pembumian.

Konektor sinyal /0 (CN3)
Digunakan untuk menghubungkan sinyal /O
digital.

Konektor catu daya sirkuit utama (CNP1)
Menghubungkan catu daya input.

Pelat laju

STO konektor sinyal input (CME)

Digunakan untuk menghubungkan unit logika
keselamatan MR-J3-D05 relai dan
keselamatan eksternal.

Catu daya sirkuit kontrol (CNP2)
Menghubungkan catu daya sirkuit kontrol
danopsi regeneratif.

Konektor kabel SSCHET Il (CMN1A)
Digunakan untuk menghubungkan pengontrol
sistem servo atau penguat servo poros

Konektor cutput daya motor servo (CHP3)
Menghubungkan motor servo.




k& Servo_MELSERVO_Basics{MR-14)_IND

»ﬂ Penguat Servo

) oo

2/2

Konektor kabel SSCMNET 11l (CN1A)
Digunakan untuk menghubungkan pengontrol
sistem servo atau penguat servo poros
sebelumnya.

Konektor output daya motor servo (CHP3)
Menghubungkan motor servo.

Konektor kabel SSCNET Il (CN1B)
Digunakan untuk menghubungkan penguat
servo poros berikutnya. Untuk poros akhir,
letakkan tutup.

Lampu pengisian

Ketika sirkuit utama terisi, ini akan menyala.
Saat lampu ini menyala, jangan sambungkan
kembali kabel.
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>m Satuan Tampilan untuk Penguat Servo ) oo
1/2

Tampilan untuk penguat servo ditampilkan di bawah ini. (Untuk model penguat serve model MR-J4-B)
Layar menggunakan tampilan tujuh-segmen untuk menunjukkan kondisi servo poros dan memberikan pemberitahuan

alarm.

LED 3 digit, 7 segmen

Penutup dibuka

(1) Tampilan normal (2) Tampilan Alarm
Saat tak ada alarm, No poros dan kosong ditampilkan Bila alarm berbunyi, nomor alarm (dua digit) dan detail
bergantian. alarm (satu digit) ditampilkan ergantian dengan tampilan

status. Misalnya, yang berikut ditunjukkan ketika [AL. 32
Owvercurrent] terjadi.

Mo. Poros Mo. Alarm  Detail alarm
(2 digit) {1 digit) (2 digit) (2 digit) {1 digit)

Status Mo. Poros Status

(1 digit)
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»m Satuan Tampilan untuk Penguat Servo

Status MNo. Poros Status MNo. Poros Mo. Alarm
(1 digit) (2 digit) (1 digit) (2 digit) (2 digit)

! !

"b": Menunjukkan status-hidup dan servo mati. "n": Menunjukkan bahwa alarm berbunyi.
"C": Menunjukkan status-hidup dan servo mati.
"d": Menunjukkan status-hidup dan servo hidup.

Detail alarm
(1 digit)
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m Pengantar Nama-Nama Komponen Motor Servo

Misalnya, Anda akan mempelajari nama-nama Motor servo "HG-KR053".

Konektor daya
Konektor enkoder

Enkoder
Batang motor servo
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(2 o ) ©os

Di dalam bab ini, Anda telah mempelajari tentang:

« Memilih Kapasitas Sistem Servo

* Konfigurasi Peralatan Sistem Servo

+ Desain Sistem Sampel yang Aman

« Pengantar Nama-Nama dan Fungsi Komponen Penguat Servo

* Pengantar Nama-Nama Komponen Motor Servo

Poin penting

Beberapa poin berikut ini sangat penting, jadi tinjaulah sekali lagi untuk memastikan bahwa Anda telah mengenal
isinya.

CEHILRERESEESE S B« Pilih kombinasi Penguat servo dan motor Servo yang berada dalam rentang
Servo kapasitas yang sesuai.

KP"ﬁQU'Hﬂi Peralatan = Pilih pengontrol, Penguat servo, Motor Servo, kabel, dll menurut
Sistem Servo spesifikasi sistem yang akan dibangun dan mencakup sistem Servo.

Desain Sistem Sampel = Kami akan melaksanakan langkah-langkah keselamatan yang berlaku untuk menghentikan
yang Aman sistem tanpa gagal dalam keadaan darurat untuk mencegah kerusakan pada perangkat dan
sistem serta kecelakaan yang terjadi ketika dari terjadi

Pengantar Nama-Mama » Penguat servo terdiri Tampilan, bagian pengaturan poros, antarmuka, Wadah baterai,

dan Fungsi Komponen dan lampu Pengisian
Penguat Servo

Pengantar Nama-Mama » Motor servo terdiri dari konektor catu daya, batang mator Servo,
Komponen Motor Servo konektor Enkoder, dan Enkoder.
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> Pemasangan/Pengkabelan ) oo
Pemasangan Penguat Servo )

Periksa petunjuk pemasangan dan ruang di sekitar MR-J4-10B.

® Pemasangan satu penguat servo * Pemasangan dua atau beberapa penguat

Lemari Lemari Lemari

" 40 mm (157inci)  Wiring allowance "7 1mm 100 mm (3.94inch) atau lebih
atau lebih (80 mm (3.15inci) atau lebih) (0.04inci).. .. 1 mm (0.04inci)

10mm 1 10mm _ ‘ - 1 30mm
(0.38inci) 7 b < (0.38inci) (1.18inci) ' ~ (1.18inci)
atau lebih atau lebih ,. atau lebih - = ~ atau lebih

R

i

: Bawah
40 mm (157inci) P 40 mm (1.57inci)

._atau lebih 7 _:-f_:. , atau lebih

Perhatian Perhatian
» Pasang penguat servo ke dinding vertikal untuk memastikan arahnya sudah + Saat memasang penguat servo berdekatan, sisakan
benar benar dengan bagian atas menghadap ke atas dan bagian bawah ruang kosong sebesar 1 mm di antara penguat servo
menghadap ke bawah. yang berdekatan dengan mempertimbangkan
+ Gunakan pada lingkungan dengan suhu kamar mulai dari 0°C sampai 55°C toleransi pemasangan.
(32 ° F hingga 131°F). Dalam hal ini, jaga suhu ruangan pada 0°C hingga
= Gunakan kipas pendingin untuk mencegah sistem mengalami panas yang 45°C (32°F sampai 113°F) atau pakai penguat servo
berlebihan. dengan rasio beban efektif 75% atau kurang.
+ Berhati-hatilah agar benda atau bahan asing masuk ke penguat servo
selama perakitan atau dari kipas pendingin.
+ Gunakan sistem pembersihan udara jika memasang penguat servo di lokasi
yang mengandung gas beracun atau sangat berdebu (paksa udara bersih ke
dalam lemari dari luar agar tekanan internal yang lebih tinggi daripada
tekanan eksternal).
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»m Pengardean Penguat Servo ) 008

Sebelum memasang kabel catu daya, pasang arde untuk penguat Serve dan Motor Servo.
Untuk mencegah sengatan listrik dan kebisingan, pasang arde untuk penguat Servo dan Motor Servo.

* Agar tidak tersengat listrik, pastikan untuk menyambungkan terminal arde pelindung penguat ke bagian arde pelindung
dari lemari.

« Penguat servo dipengaruhi oleh kebisingan sakelar transistor bergantung bagaimana kabel disusun dan cara pengardean.
Jadi, saat memasang arde lihat diagram di bawah ini.

Lemari Mot
Penquat servo OtOr Sene
MCCB
(Catatan) //_ § .
Catu — s
=
daya 3¢ = > e
| = m
(] ]
u v
et W
I [
U _____ i Y

Pastikan untuk menyambungkan kabel ke
terminal PE dari penguat servo.

Jangan menyambungkan kabel secara
langsung ke bagian arde lemari.

Catatan. Untuk 200V AC 1 fase ke 240 V AC, sambungkan catu

: luar daya ke L1 dan L3. Biarkan L2 terbuka.
Pelindung arde (PE) *Sambungkan terminal arde dari motor Servo ke terminal
:L pelindung arde dari penguat Servo. Ardekan dengan

Ll

= menyambungkan terminal arde pelindung (PE) ke bagian
penguat pelindung arde (PE) dari Lemari.
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»m Pengkabelan Sinyal I/0 eksternal ke Penguat Servo
1/2

Sambungkan perangkat 1/O eksternal ke konektor sinyal I/O (model: MR-CCN1).
Sambungkan konektor sinyal I/O yang sudah dihubungkan ke konektor CN3 pada penguat Servo.

Diagram pengkabelan sinyal untuk konektor sinyal I[/O ditunjukkan di bawah ini.
Yang berikut hanya mengenalkan perangkat I/O eksternal yang digunakan di dalam kursus ini.
Untuk memperoleh detail tentang perangkat lainnya, lihat panduan masing-masing.

perangkat [/O

Batas langkah at
@as angian aras Mo. Pin Simbol Fungsi/penerapan

[ Batas langkah bawah
Detektor proksimitas Menyambungkan sakelar penghentian
Sinyal alarm 20 EMZ paksa.

(ke kontaktor Magnet)

Menyambungkan sakelar batas
langkah atas perangkat keras.

Konektor sinyal 110
tata letak pin

Menyambungkan sakelar batas
langkah bawah perangkat keras.

MR-CCN1 Menyambungkan kabel ke detektor

' proksimitas.
' ' Membunyikan sinyal alarm.
- Menghubungkan ke sekuens ekstemal

untuk mengganti kontaktor magnetik

Hubungkan N .
ke CN3 {(MC) ON/OFF dengan sinyal alarm.

Input 24 VDC (24 VDC10% 0,3A) untuk
antarmuka /0.

Kapasitas catu daya bervariasi sesuai
dengan jumlah titik pada antarmuka /O
yang akan digunakan.

Sambungkan catu daya ekstemal 24
WDC (+).

MR-J4-10B

Diagram vana terlihat
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>}m Pengkabelan Sinyal 1/0 eksternal ke Penguat Servo ) Lt
2/2

¥ i
Diagram yang terlihat
dari bagian kabel
konektor

Terminal umum untuk EM1 dan sinyal
input lainnya

Kompatibilitas Kabel Sink/Sumber

Sink dan sumber kabel input dan output digital didukung

mContoh input digital

Penguat servo Penguat servo

Baik sink/sumber
EM2, dIl. didukung EM2Z, dll.

< ——

\Sakelar ' Sakelar
| ' ' | picom

Arus

|
|
24V DC

Input sink Input sumber
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>}m Pengkabelan Penguat Servo ke Motor Servo ) 000

Sebagai contoh, Anda akan mempelajari cara menyambungkan kabel Servo daya motor dan kabel Enkoder untuk "MR-J4-
10B" dan "HG-KR053".
Untuk memperoleh detail tentang cara memilih setiap kabel, lihat panduan masing-masing.

Sinyal alarm

— Batas langkah atas
Batas langkah bawah
Detektor proksimitas

Kabel daya motor servo

T

[}
HG-KR053
Perhatian
« Menyambungkan dengan benar fase (U/V/W) dari penguat Servo dan catu daya motor Servo. Salah menghubungkan
fase akan membuat Motor Servo tidak berfungsi.
* Memasang kawat penguat Servo ke motor Servo menggunakan kabel khusus.
Selain itu jangan lupa memasang kapasitor listrik, penyerap lonjakan, filter, kontaktor (magnet MC), dIl. antara penguat
dan motorik.
« Sambungkan kabel arde dari motor Servo ke terminal pelindung arde (PE) dari penguat Servo.
Untuk mendapatkan info mendetail tentang pengardean, lihat butir 3.2.
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Sambungkan catu daya ke penguat Servo di dua tempat, untuk sirkuit utama dan sirkuit kontrol.

Pastikan untuk menghubungkan pemutus arus dengan penutup tercetak (MCCB) ke bagian input dari catu daya.

Pastikan juga untuk menghubungkan kontaktor Magnetic (MC) antara catu daya sirkuit power dan terminal L1, L2, dan L3
dari penguat Servo, dan hubungkan dengan kawat agar kontaktor Magnet DIMATIKAN agar catu daya sirkuit utama MATI
ketika sinyal alarm atau sinyal input penghentian paksa tidak mendukung.

Contoh berikut menunjukkan Pengkabelan dari MR-J4-10B.

penutup tercetak (MCCB)

dide I Kontaktor
W W magnet

R
I Pemutus arus dengan
e

Sinyal alarm

Beg

MO [ — Batas langkah atas
| B '} Batas langkah bawah
Detektor proksimitas

Sirkuit utama || - |

Sirkuit kendali : = |

Kabel catu daya motor servo E

HG-KR053
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@I sambungan SSCNET II/H ) m:w
1/

Di sini, Anda akan belajar cara untuk menghubungkan penguat Servo bersama-sama.

MR-J4-B Penguat servo dilengkapi dengan antarmuka SSCNET IlI/H.

Antarmuka SSCNET IlI/H menyediakan komunikasi kecepatan tinggi, dupleks penuh dengan toleransi kebisingan yang
sangat baik menggunakan sistem komunikasi optik.

Kabel khusus digunakan untuk koneksi ini. Kabel disediakan dengan konektor sehingga dapat disambungkan dan
diputuskan dengan mudah.

Fengontral sistem
SER D

QDTTMS MR-14-108 (Paras 1) MR-J4-108 {Foros 2

L7 SSCNETIII/H
| BT SR TR SSATTRLLEN AeTAEeE

Pastikan untuk mematuhi tindakan pencegahan di bawah saat

memegang kabel SSCNET Il

= Jangan terlalu tegang atau menekan secara lateral pada kabel atau
jangan membelit, memuntir, atau menarik kabel. Jika tidak, serat optik
intemmal akan cacat atau rusak, sehingga transmisi optik gagal.

« Jangan gunakan kabel serat optik di dekat api atau pada suhu tinggi
karena terbuat dari resin sintetis yang bisa berubah bentuk jika
dipanaskan, sehingga komunikasi optik gagal.

= Jangan biarkan kotoran dan benda asing lainnya menumpuk pada
kedua ujung kabel fiber optik karena bisa menghalangi transmisi cahaya
dan menyebabkan perangkat tidak berfungsi.

= Jangan coba melihat langsung cahaya yang dipancarkan dari konektor
atau viuna terminal kahel
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« Jangan coba melihat langsung cahaya yang dipancarkan dari konektor
atau ujung terminal kabel.

+ Demi keamanan dan perlindungan, tempatkan tutup yang
diberikan pada konektor yang tidak terpakai (CN1B) pada penguat
servo poros akhir untuk memblokir cahaya yang memancar.
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Bila menggunakan sistem deteksi posisi Mutlak, untuk menyimpan data posisi mutlak membutuhkan baterai.

Perhatikan hal berikut untuk mencegah sengatan listrik atau kehilangan data posisi mutlak saat memasang (atau

mengganti) baterai ke penguat Servo.

* Untuk mencegah sengatan listrik, biarkan penguat Servo selama minimal 15 menit setelah MEMATIKAN catu daya sirkuit
utama, lalu periksa memeriksa lampu Pengisian mati dan periksa juga tegangan antara terminal P (+) dan N (-) dengan
penguji tegangan atau alat lain sebelum menyambungkan baterai.

* Ganti baterai hanya saat catu daya sirkuit kontrol dalam keadaan HIDUP.

Jika baterai diganti dengan cat daya sirkuit kontrol dalam keadaan MATI, data posisi mutlak akan hilang.

* Melepaskan kabel enkoder akan menghapus data posisi mutlak. Setelah melepaskan kabel enkoder, pastikan untuk

melakukan pengembalian ke posisi awal.

Untuk contoh ini misalnya, sambungkan ke MR-J4-10B.

Pasang baterai, lalu Untuk penguat servo dengan wadah baterai

masukkan steker ke di bagian bawah, menyambungkan kawat
konektor CN4. ke arde dengan baterai terpasang tidak
dapat dilakukan. Masukkan baterai setelah
pengkabelan arde penguat servo
dijalankan.
Baterai

pengisian
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Tetapkan No. poros kontrol ke penguat Servo. Nomor poros kontrol ditetapkan secara terpisah untuk masing-masing
penguat Servo untuk mengidentifikasi poros kontrol yang akan digunakan. Setiap jumlah poros yang jumlahnya hingga 16
bisa digunakan apa pun dari urutan sambungannya.

Hati-hati, jangan sampai menetapkan No. poros kontrol yang sama ke beberapa penguat Servo di dalam sistem Servo
sama karena pengoperasian sistem akan gagal.

Dengan penguat Servo, atur No. poros kontrol servo menggunakan kombinasi pengaturan untuk Sakelar putaran pilihan
poros (SW1) dan Sakelar pengaturan poros kontrol (SW2), yang terletak di dalam penutup tampilan dari penguat servo.

) (
Sakelar putaran pilihan QD77MS2 Sakelar putaran pilihan
poros (SW1) poros (SW1)
SSCNETII/
— ———
MR-J4-108B MR-J4-10B

Sakelar pengaturan poros

Sakelar pengaturan poros
kontrol (SW2)

kontrol (SW2)

Poros 1 Poros 2

HG-KRO53 HG-KRO53

* Pastikan untuk memulai lagi sirkuit listrik dan daya sirkuit kontrol dari penguat servo setelah melakukan perubahan apa saja
pada sakelar putar pemilihan poros (SW1) dan sakelar pengaturan poros kontrol (SW2).
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HIDUPKAN catu daya sirkuit dan catu daya sirkuit kontrol dari penguat Servo. Ketika penguat Servo memulai, "Ab" (daya
pengontrol sistem Servo dalam keadaan siaga) muncul pada layar.
Siapkan dan mulai penguat Servo dalam keadaan ini karena daya pengontrol sistem Servo tidak DIHIDUPKAN.

HIDUPKAN daya "Ab" muncul pada Tampilan
penguat Servo.
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Di dalam bab ini, Anda telah mempelajari tentang:

* Memasang Penguat Servo

* Pengardean Penguat Servo

* Pengkabelan Sinyal I/O eksternal ke Penguat Servo

+ Pengkabelan Penguat Servo ke Motor Servo

+ Pengkabelan Catu Daya Penguat Servo

+ Sambungan SSCNET IIlI/H

* Memasang Unit Baterai untuk Sistem Deteksi Posisi Mutlak
* Mengatur No Poros

* MENGHIDUPKAN Daya Penguat Servo

Poin penting
Beberapa poin berikut ini sangat penting, jadi tinjaulah sekali lagi untuk memastikan bahwa Anda telah mengenal isinya.

[

Memasang Penguat - Pasang penguat servo ke dinding vertikal untuk memastikan arahnya sudah benar

Senvo benar dengan bagian atas menghadap ke atas dan bagian bawah menghadap ke
bawah.

- Gunakan pada lingkungan dengan suhu kamar mulai dari 0°C sampai 25°C (32° F
hingga 131°F). (Mulai dari 0°C sampai 45°C (32°F sampai 113°F) jika penggunaan
penguat Servo sama-sama dipasang berdekatan.)

* Gunakan kipas pendingin untuk mencegah sistem mengalami panas yang berlebihan.

- Berhati-hatilah agar benda atau bahan asing masuk ke penguat servo selama
perakitan atau dari kipas pendingin.

- Gunakan sistem pembersihan udara jika memasang penguat servo di lokasi yang
mengandung gas beracun atau sangat berdebu.

- Jika menggunakan dua atau lebih penguat Servo yang ditumpuk bersama-sama,
sisakan celah 1 mm di antara penguat agar cukup ruang selama pemasangan.

Pengardean Penguat - Untuk mencegah sengatan listrik dan kebisingan, pasang arde untuk penguat Servo
Servo dan Motor Servo.
- Agar tidak tersengat listrik, pastikan untuk menyambungkan terminal arde pelindung

nannat o hanian ardos nalindnnn Ao lameae
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Pengkabelan Catu Daya
Penguat Servo

Catu daya tersambung ke penguat Servo dengan konektor | untuk sirkuit daya utama

dan sirkuit daya.
Pastikan untuk menghubungkan pemutus arus dengan penutup tercetak (MCCB) ke

bagian input dari catu daya.

SSCNET IIMH Connection

* Sambungan ini menyediakan komunikasi kecepatan tinggi, dupleks penuh dengan
toleransi kebisingan yang sangat baik menggunakan sistem Komunikasi optik.
- Kabel khusus digunakan untuk koneksi ini.

Memasang Baterai untuk
Sistem Deteksi Posisi
Absolut

+ Baterai diperlukan untuk menahan data posisi mutlak. Perhatikan tindakan pencegahan di
bagian 3.7 untuk mencegah sengatan listrik atau kehilangan data posisi mutlak saat
memasang (atau mengganti) baterai ke penguat Servo.

Pengaturan No. Poros

- Hingga 16 poros bisa ditetapkan sebagai Mo. poros kontrol servo menggunakan
kombinasi pengaturan untuk Sakelar putaran pilihan poros dan Sakelar pengaturan
poros kontrol yang aterletak di dalam penutup tampilan penguat servo.

- Hati-hati, jangan sampai menetapkan Mo. poros kontrol yang sama ke beberapa penguat
Semvo di dalam sistem Servo sama karena pengoperasian sistem ini akan gagal.

2/2

[
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Dalam bab ini, Anda akan mempelajari cara pengaturan dan memulai penguat Servo menggunakan software setup
"MR Configurator2"”,

Perangkat Lunak Pengaturan "MR Configurator2” )

Kami akan memperkenalkan fungsi dan penerapan dari perangkat lunak persiapan "MR Configurator2” di sini
SWI1DNC-MRCZ-E).

Anda dapat melakukan penyesuaian dan diagnosis, menampilkan layar, parameter baca/tulis, dan menjalankan
pengoperasian cukup dari MR Configurator2 yang berjalan pada komputer pribadi.

Memulai  Menetapkan berbagai parameter yang diperlukan untuk menjalankan sistem Servo dan
menuliskan parameter ke penguat servo dapat dimungkinkan. Status pengoperasian dapat

Penyesuaian Semua peningkatan disesuaikan secara otomatis, Pemeliharaan  Status sistem Servo dan penyebab kerusakan
dan kinerja servo dapat ditunjukkan secara dapat diketahui dan didiagnosis, dan umur pakai

kompaonen bisa ditampilkan dalam format yang

mudah memahami dipahami.
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Di bagian ini, kita akan membuat proyek baru.
Mulai MR Configurator2 dan pilih [Project] -> [New].
Kotak dialog [Create New] muncul. Membuat pengaturan untuk berkomunikasi dengan penguat Servo.
Di dalam kursus ini, Anda akan membuat pengaturan untuk berkomunikasi dengan Penguat servo MR-J4-B melalui
sambungan USB.
[New Project R Pengaturan Sistem
Modlel MR-J4-B |'W Item Isi set Pengaturan dalam
: Pengaturan Kursus ini
Operation mode
_____________________ Standard |: Pengaturan Gunakan untuk memilih model Penguat | MR=J4-B
[)uti-ax. unificationt Model servo untuk disambungkan.
Mode Gunakan untuk memilih mode Standar
Pengopeasian | pengoperasian.
Destinasi Gunakan untuk memilih rekanan untuk USE sambungan
Rekanan berkomunikasi. penguat servo

Connection setting
@ Servo amplifier connection USB

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

| ﬁ I i cancal
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Sambungkan penguat Servo ke komputer menggunakan kabel USB.
Gunakan "MR-J3USBCBL3M" (panjang: 3 m) untuk kabel USB.

Sambungan dengan penguat servo

Penguat servo

Kabel USB Komputer pribadi
MR-J3USBCBL3M

(opsional)

Tindakan pencegahan saat menyambungkan dengan kabel USB

Ketika penguat Servo tersambung untuk pertama kalinya ke komputer pribadi yang menjalankan Windows XP,
wizard "Add New Hardware" akan ditampilkan.

Dengan komputer pribadi yang menjalankan Windows 2000, Windows Vista dan Windows 7, penguat Servo akan
terdeteksi secara otomatis.
Mamun demikian, bagi komputer pribadi yang menjalankan Windows 2000 dan Windows XP, driver harus diinstal

untuk masing-masing port USB. Ketika menyambungkan penguat Servo ke port USB yang berbeda untuk pertama
kalinya, layar pemasangan drive akan ditampilkan.

Untuk memperoleh detail tentang cara memasang driver USB, lihat panduan masing-masing.
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Di sini, kami akan menjelaskan nama-nama bagian dan fungsi pada layar MR Configurator2.

MR Configurator2 memiliki fungsi "Servo assistant” yang memungkinkan Anda menyelesaikan konfigurasi penguat Servo
dengan hanya mengikuti petunjuk pada layar. Dalam halaman-halaman selanjutnya, dan seterusnya, servo assistant akan
digunakan untuk menyiapkan penguat Servo.

Bilah menu
Gunakan untuk memilih item yang akan dilakukan pada MR Configurator2.

B MFLSOFT Series MR Configurator 7 Mew project TfFEl
i Propct  jew Pgameter Postionngdats  Monkor  Disgnoms  TestMode  Adpstment Took D — Bilah alat
OPR e BypolEASGLAFn Fungsi yang sering digunakan

; "EI":“ i dikelompokkan di sini sebagai tombol.
T s Sy et Pohon proyek Mengeklik tombol akan menjalankan
F® Ut Coversion Pengaturan sistem, parameter, pengaturan perangkat, dan data fungsi yang ditetapkan.
- L"i‘“ﬂ;mw pengaturan tabel poin ditampilkan dalam bentuk pohon. >

Servo assistant
MR Configurator2 memiliki fungsi "Servo assistant” yang

memungkinkan Anda menyelesaikan konfigurasi penguat
Servo dengan hanya mengikuti petunjuk pada layar.

[ Yy Servo Shartup Frocedure
= Bilah status R
step 5o | Same Bilah ini menampilkan status jendela, informasi
- - tujuan sambungan dan status penting. Status
stes Sasking penting adalah sebagai berikut:
Sieg 1 Aspiter Semng (1) OVR: Menunjukkan bahwa tombol Insert
| Aemobiien Sefing | d“ekan
Shep 2 Test Run
- T— (2) CAPS: Menunjukkan bahwa tombol Caps
St 3 Servo Adusstmert Lock ditekan.
Lo Afanmeris | (3) NUM: Menunjukkan bahwa tombol Num
| Marterance o the Lock ditekan.
e P (4) SCRL: Menunjukkan bahwa tombol Scroll
Lock ditekan.
a !':Drounlﬁ:ms .t"
Trindkngrst g

Dty [Seation 00] MR- M-B Standard Sereo amplifier conrection: USE
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Pilih mode pengoperasian.

tetapkan mode pengoperasian.

B MELSOF I Series MR Configurater # Mew project

u : | Eramc Wess  Fle  Paameter Ssthegil]  Pysmeber  Frobopeg-dws  Mondee  [ugnoss  TesMode  Aopstient  Took  sindew  bep

i CEn ey el el the
et s thal @ e carantly
el

o cmn wan iy el sl the
e armiar s thal @ e carently
el

- I
Maintenance of the 14y i e e e
L toivmal paleman Vooracbon
Servo Amplifier Parts eyl
.' . | paraerd a0 cuded Bl
h I Saiena | arel s e play®

bt e st s e
sorted by pararater feniser

it & Problem Occurs
‘ [ehoan | (bmae ]

|_Troubleshoating _ | -

" Shmm

il

[[e]

E abarion 2

E sbaruion 1

S

S

Lire D0 mobos =

Fobamnn &

{5k whn O3] W W8 S Saren awplfer connecion: LSS

pengoperasian

Item parameter Penjelasan Fungsl

Pemilihan mode Pilih mode pengoperasian.

mode

Nilai awal

Standard control

Pengaturan untuk
Sistem Contoh

Standard control
mode

Dalam servo assistant, pilih [Amplifier Setting] -> [Parameter Setting], lalu pilih [Operation mode] di [Function display], dan
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Membuat pengaturan dasar.
Melanjutkan dari halaman sebelumnya, pilih [Function display]-[Common]-[Basic], lalu tetapkan arah rotasi dan

penghentian paksa.

MELSOFT Series MR Configurator 2 Now project
BDHJ: Yiw  Fle  Parameter Selting(Z)  Payramsber  Fostioping-data Mondor  [esgnosi  TastMode Adjstment  Took  ‘Window  Heb
NPpRAdge BEPEAsEhiem s

i Project 4x /"’ Parameter Setting 1F =
= 71 New progect
. System Setting Paramefler Setting
T = ==
| T.-ﬂ::mn:-' I EEI.ﬂuxr;L =| +Fead [8) Sat To Defai Goverify [ facaneter Copy [a] Parameter Block
[ paraneter i Phopen [Hsave as
qf 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
1
Forced stop("A0F ) Encoder culpl pulses numbsar
1. Parameber Setfing [ mw G ane 4000 | putss
o W:u::‘;l‘;ﬂﬂ;,‘ Bask Enakisel (Uss foeced 210 ingut EMT o EMZ) v (e o
zet, Exbension Ermbied (Use forced stop input EWH or EMC)
Filter 1 Disabled proe stop input EMY and EMGQ are nol wsed
Parameder Salling Fitor 2
o AN warily &nd el The Filter 5
paraTetars lhal &8 currenily wihration con
set. Cne-touch b
- Gin changing
e = Sl List chsplay
Eusgic
ltem parameter Penjelasan Fungsi Milai awal Pengaturan untuk

Sistem Contoh

Pakai opsi ini untuk mengatur arah putaran motor servo saat
dipindahkan oleh perintah putaran ke depan. Arah putaran
dapat berlawanan arah jarum jam (CCW) atau searah jarum
jam (CW) seperti yang terlihat dari sisi muatan (sisi yang
menempel ke mesin).

Pilihan arah putaran @ CCW for forward | CCW for forward rotation|

4
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Pakai opsi ini untuk mengatur arah putaran motor servo saat
dipindahkan oleh perintah putaran ke depan. Arah putaran
dapat berlawanan arah jarum jam (CCW) atau searah jarum
jam (CW) seperti yang terlihat dari sisi muatan (sisi yang
menempel ke mesin).

Pilihan arah putaran @ " CCW for forward | CCW for forward rotation
rotation command, command,
CW for reverse CW for reverse
Searah jarum jam (CW) command command

Berlawanan arah jarum jam (CCW)

Tetapkan arah putaran dengan mempertimbangkan spesifikasi
mesin. Dalam sistem contoh, motor servo pada setiap poros
diatur untuk berputar pada arah yang berlawanan dengan
putaran jarum jam (CCW) untuk perintah putaran ke depan.

HIDUPKAN opsi ini untuk mengaktifkan penggunaan input
penghentian paksa sinyal (EM2 atau EM1).

Milai awal ditetapkan ke [Enabled] demi keamanan. Dalam
Pilihan penghentian | sistem sampel, sinyal penghentian paksa pengontrol digunakan
paksa Servo dan sinal penghentian paksa servo tidak dipakai. Karena itu,

tetapkan opsi ini ke [Disabled].

Enabled Disabled
(Either forced stop (Neither forced stop
input EM2 or EM1 is |input EM2 nor EM1 is

used.) used.)
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Tetapkan komponen.

Melanjutkan dari halaman sebelumnya, pilih [Function display]-[Common]-[Component parts], dan pilih Sistem deteksi
posisi mutlak dan Sistem komunikasi kabel enkoder.

. MELSOFT Seriea MR Configurator? Mew praject

Wiond Qe werity and et e
[ st Bl e CorTanilly
nard

Wi £ ey e Sl e
o b ) e Grreniry
E- 8

[Zltwmats sonrg]
O

Vi £ P B gy
Borrrall Belormen, Furatnn

Item parameter

i Bredect View Bl Paameter Ssttngll) Paameter Porbopng-dsts Honker  [iagnods  TestMade Aduetrent  Took  Window ek

Fepererative opbon “HES)
Regerar e optan st

T
_1

Seren empldar

| (Cibssto gt

Brake Guipub(MER)

[Tuses mugnetic eske ook (MENR)
Ehectr Tyt B 8k sl catgud
e 1 Ty

Battary ARG *SC0PY)

Abpodde poa debedbion syslem b
1

] i i
Tt wo mooloe

Drpabled) (Uned 0 eCremenial yifem) i

Fome poa g Conaion sel !
I phase mush be pagsed w|

Penjelasan Fungsi

Tncoder Catme L)

(Erwicsey ©alda ¢ Ortati s Sleah meotlod Bl

L W

4w

Nilai awal  Pengaturan untuk Sistem

Contoh

Pﬂ""'h:a" TEthE Ditetapkan sesuai dengan metode komunikasi Two~-wire Two~-wire
komunikasi kabel kabel Enkod
Enkoder abel Enkoder. type type
Saat pemilihan diaktifkan, kembali ke posisi awal
Pemilihan Sistem tidak diperlukan lagi setelah daya DIHIDUPKAN Disabled Enabled
deteksi posisi mutlak | lagi karena data posisi mesin sudah disimpan dan
ditempatkan di penguat Servo.
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Periksa konfigurasi sistem.
Dalam servo assistant, pilih [Test Run] -> [System Configuration], dan periksa model motor, dll.

H Seryo Assistant o ox . MELSOFT Series MR Configurator 7 New project |._ !If-l |r§|

C_)sﬂnru Stariup Procedure

Serve | Samvo
sep? Amp | Motor
step2 -
step3

Machine
Step 1: Amplifier Setting

Step X Test Run
et
Step 3 Servo Adustment Hum. ol nrush our. Sw trtes lrnes)]

(Servo Adgustmerts ] —

B if & Problem Occurs
ediiteatecting,.

Ready [Station (0] MR- M-8 Standard Servo amplifier connection: USE R [cap [ [scRL
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Penetapan sinyal I/O dan status ON/OFF bisa dipantau pada tampilan layar monitor I/O.

Mari kita coba tampilkan tampilan monitor I[/O pada layar berikutnya.

| il [ation 0] M- 8 Sharedard Servo ampifer conrechon: LEE MM
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(8 MELSOFT Series MR ConfiguratorZ New project |:|E|E|
i Project  VWiew IO Moritor(Z)  Parameter  Postioning-data Monitor  Disgnosis  TestMode  Adjustment  Tools  Window  Help

Anl=1 < AN
i Project 3 .x

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

i Servo Assistant

hif-J4-B Standard

|Test Run

1. System Check

Checks the system
configuration and wiring

System Configuration

Check the system configuration
| [Z]System Configuration |

¥

110 bonitor

Check the input wiring

| [ 7] o Monitor |

* - Ini menuntaskan konfirmasi tampilan monitor 1/0.

D2 Forced Output

Check the output wiring Kiik [ untuk melanjutkan ke layar berikutnya.
|E|DO Forced m ]

Ready \[Station 00 MR-14-B Standard Servo amplfier connection: USB |ovR |CaP |NUM [SCRL
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Di sini, kami akan memperkenalkan mode pengoperasian percobaan yang tersedia di MR Configurator2.
Kursus ini akan menggunakan "DO Forced Output” untuk memeriksa kabel dan "JOG Mode" serta "Positioning Mode"
untuk memeriksa pengoperasian.

MNama Mode Function/Role

DO (output signal) Forced . Sinyal output dapat ON/OFF paksa apa pun status motor Servonya.
Output (Output Paksa DO (sinyal L . )
Mode ini berguna untuk memeriksa kabel sinyal.
output))
JOG Mode (Model JOG) Motor servo dapat dioperasikan dengan arah maju atau mundur sesuai
kecepatan putaran yang diinginkan.
Mode ini cocok untuk memeriksa pengoperasian motor Servo dan arah
putaran.
Positioning Mode (Mode Motor Servo berputar selama jarak perpindahan tertentu pada kecepatan
Pemosisian) putaran yang diinginkan dan terhenti.
Mode ini cocok untuk memeriksa pengoperasian dan menghentikan presisi
dalam kontrol pemosisian.

Prosedur menggunakan model pengoperasian percobaan

(1) Matikan daya.
{2) Atur sakelar pemilihan Pengoperasian percobaan (SW2-1) ke "ON (naik)".

Atur SW2-1 ke "ON {naik}".—u

* Menghidupkan "ON (naik)" SW2-1 selama pengaktifan tidak akan
memulai modus operasi percobaan.

1/2

4




k& Servo_MELSERVO_Basics{MR-14)_IND

>m Mode Pengoperasian Percobaan

(3) HIDUPKAN daya penguat Servo.

- 4+— Pengelip titik desimal.

Ketika alarm atau peringatan berbunyi selama pengoperasian Percobaan

- +— Pengelip titik desimal.




Servo_MELSERVO_Basics(MR-14)_IND -

m Langkah 2 Uji Coba Penjalanan - Pemeriksaan Sistem (Output Paksa DO) ) ooc

Sinyal output dapat ON/OFF oleh DO Forced Output apa pun status servonya.
Ini digunakan, misalnya, untuk memeriksa kabel sinyal output.

Mari kita coba operasikan DO Forced Output pada layar berikutnya.

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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(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. Systein 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 |

Ini menuntaskan ON/OFF melalui DO Forced
Output.

Klik u untuk melanjutkan ke layar berikutnya.

A

O3 Forced Qutput

Chieck the output wiring
I . DO Forced Output I

Ready |[Statinn 0] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: USE
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Setelah memastikan bahwa tidak ada masalah pada kabel, periksa pengoperasian (putaran maju/putaran mundur) dari sistem Servo di
"JOG Mode" pada mode percobaan.

Dengan putaran ke depan, motor Servo berputar berlawanan arah jarum jam, dan dengan putaran balik, berputar searah jarum jam.
* Arah putaran seperti yang terlihat dari sisi batang motor Servo.

Dalam JOG Mode, tetapkan item berikut.

) oo

Menetapkan Nilai di

Item Pengaturan Isi set dalam Kureus Ini
Motor speed (Kecepatan Tetapkan kecepatan putaran motor Servo. 50 r/min
motor) Saat menetapkan, mulailah dengan kecepatan rendah sampai operasi
normal bisa dipastikan.
Acceleration/deceleration Tetapkan waktu akselerasi sampai kecepatan putaran yang dari laju 1000 ms
time constant (Waktu konstan | keadaan stasioner tercapai dan waktu perlambatan sampai
akselerasi/perlambatan kecepatan putaran benar-benar berhenti dari laju kecepatan putaran.

Mari coba lakukan "JOG Mode" pada layar berikutnya.

IS i %00 T Serien Wit Co il g

Fmaky

rumcm | [_gm-m ] J

[ Mk iy vots Bree C08 00 OV Dndfion i e P

The SHIT by o e umond B Rl o
R s el 80 vme o e ind

Wimd i kel Dby Al o
e Forlor b wiw ity Well
molor in #obalie) propety

[ TR s a1

[t 01} 142 - St ardar Sy s [ s |




Servo_MELSERVO_Basics(MR-14)_IND -

>m Langkah 2 - Penjalanan Percobaan - (Mode JOG) ) 000

(8 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

<Gambar pengoperasian >

!

——

JOG Mode
: [ W] st

Setting

: Servo Assistant Mator speed

Accel decel time constant

3. Test Modes

Before connecting motor to

the machine, the servo Stroke end iz sutomsatically turned ON

system can be tested.

Uige the JOG Mode to verify Forward COW Reverse ON | BN

that the motor rotates.

l EJOGM I

Ritation onby while the COW or O button is being pushed

oning 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

Pengoperasian Jog kini selesai.

Kik (@) untuk melanjutkan ke layar berikutnya.
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Selanjutnya, Anda memeriksa pengoperasian dengan "Positioning Mode".

Dengan "Positioning Mode", Anda memeriksa apakah pengoperasian dilakukan dengan benar pada kecepatan dan jarak
gerakan yang telah ditetapkan.

Item Pengaturan Isi set Menetapkan Nilai di dalam
g Kursus Ini
Motor speed (Kecepatan motor) Tetapkan kecepatan putaran motor Servo. 1000 r/min

Saat menetapkan, mulailah dengan kecepatan rendah sampai operasi
normal bisa dipastikan.

Acceleration/deceleration time Tetapkan waktu akselerasi sampai kecepatan putaran yang dari laju 1000 ms
constant (Waktu konstan keadaan stasioner tercapai dan waktu perlambatan sampai kecepatan
akselerasi/perlambatan) putaran benar-benar berhenti dari laju kecepatan putaran.

Move distance (Jarap perpindahan) Tentukan jarak perpindahan motor Servo. 4194304 pulse

Mari kita lakukan "Positioning Mode" pada layar berikutnya.

B 8l SOFT Series Wl Configurator  Mew project

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

: Propect * x Positioning Made ¥
= B Pisws pronect —
=, Ao iand @
B Srsem Setirg Pazitfianing Mad
Fmpd Cormorian 1
= g Bk - 348 T
T pramater

[ i Hres repasimd opsyation walid
St Akt 3 =

BT o
[T [ep—— Moy gt LN seiechon
Pl e mobor PoRele

[ s ok |
EEDTTTTTIN

e e POt Sooe W
ety Pl il robalet

[ Ty T |
(T B

iy Lol uniw Deipiapy &0 P
e i B ST, e T bl Fromn controlier & gnorsd @ e tesl eraion
Mok = ol g i

C M D A
EETty [3k e (0] M- W8 Standerd Seren arplifer connecton: LEE

l 5N Eorveard COW | l [ Brenmaan O

Tha SHFT ey Can B wsed for ferced Shog
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(8 MELSOFT Series MR Configurator? New project

Positioning-data

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

Pengoperasian pemosisian kini selesai.

Kiik @) untuk melanjutkan ke layar berikutnya.

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

NUM [SCRL g
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Berikut ini menunjukkan solusi saat masalah ditemukan dalam Pengoperasian Percobaan.

Masalah kabel

* Memeriksa kabel yang salah atau kegagalan menyambung.

+ Sambungkan atau sambungkan lagi setiap konektor yang lepas atau longgar.
+ Ganti setiap kabel yang berkarat atau rusak dengan yang baru.

« Perbaiki insulasi atau kabel jika ada regatan.

Masalah dalam pengoperasian

« Pastikan bahwa catu daya sirkuit utama dan catu daya sirkuit kontrol ON.

« Jika sakelar input penghentian paksa ditekan (EM1 nonpenghantar), lepaskan sakelar (tetapkan EM1 ke keadaan enghantar).

* Jika motor tidak berputar dengan JOG operation, periksa penyebabnya melalui fungsi "Reason for not operating” pada
"Diagnosis", dan lakukan penyelesaian yang sesuai.

Informasi tambahan.

Jika JOG operation dilakukan ketika catu daya utama MATI, motor servo tidak berputar, tetapi mungkin tidak ditampilkan
dalam "Reason for not rotating”. Selain itu, dalam kasus ini, sistem servo mengakhiri mode JOG dengan peringatan. Namun
karena ini bukan alarm, peristiwa ini tidak akan di disimpan dalam riwayat alarm.
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Konfigurasi sekarang telah selesai.
Klik ikon "Save" untuk menyimpan file proyek.

Jika Anda keluar dari konfigurasi tanpa menyimpan pengaturan, pengaturan tidak bisa dibaca ketika sistem Servo

dijalankan lagi sesudahnya.

Jika Anda ingin menyimpan proyek baru, tetapkan nama file.
Sebaiknya pilih nama yang dapat digunakan untuk mengenali isi proyek (menggunakan detail kontrol, nama sistem, atau

teks yang mudah dikenali dengan mudah lainnya).

File disimpan dengan ekstensi file "mrc2.". (*Ver.1.19V atau yang terbaru)

Save Az Project

Saven

Simpan jalur folder

My Fecent
Documents

&

Dekiop

s

My Documents

g8

My Compuber

kerja.

*Wajib diisi
Tentukan folder tempat untuk membuat ruang

Daftar File

diberikan dalam bentuk daftar.

Jika ada satu atau beberapa file dalam folder
yang sama, simpan jalur folder, file itu akan

Q

My Metwork.  File pame: e-learang_progEct
Places

. Nama File
—_—cT Tetapkan nama file.

*Wajib diisi

Judul

sl Beri judul.

Ini bermanfaat jika Anda ingin memberi nama

Save at lupe: MRA2 Project Files(" mec2) Lancel ]
Title: x=y_tahle
[ Sweasa'#uks;_gaceFurMPm]act... i Swkch the window by cliking ths

when you want bo use workspace Format project.

diperlukan.}

yang tidak pas dalam nama file. (Anda bisa
melewatkan judul jika diinginkan karena tidak
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Akhir mode pengoperasian Percobaan.
Akhiri mode pengoperasian percobaan dengan prosedur berikut.

Prosedur keluar dari model pengoperasian percobaan
(1) MATIKAN daya penguat servo.
(2) Matikan "OFF (bawah)" sakelar pemilihan pengoperasian Uji Coba (SW2-1) .

Tetapkan SW2-1 ke "OFF
(bawah)"

(3) HIDUPKAN daya sekali lagi.
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Ketika konfigurasi dan penyalaan penguat Servo selesai, sambungkan penguat Servo pengontrol dan tetapkan daya
pengontrol ke HIDUP,

Mulai komunikasi SSCNETR/H di antara pengontrol dan penguat Servo sebagai Memulai komunikasi.

Ketika Memulai komunikasi berakhir seperti biasa , status "b#" (ready OFF, servo OFF) ditampilkan.

Daya === QD77MS
HIDUP
SSLNU 11

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

— .

FPoros 2

HG-KRO53 HG-KRO53

Untuk mencapai sistem contoh, buat program pemosisian untuk pengontrol sistem Servo.
Cara menggunakan pengontrol sistem Servo dapat dipelajari melalui kursus e-Pembelajaran berikut.

* Kursus "MODUL GERAKAN SEDERHAMNA"

* Kursus "DASAR-DASAR PENGONTROL GERAKAN SERVO (PERANGKAT KERAS)"

* Kursus "DASAR-DASAR PENGONTROL GERAKAN SERVO (MODE SEBENARNYA: SFC).
* Kursus "PENERAPAN PENGONTROL GERAK SERVO (MODE VIRTUAL)".
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. ‘ . — . 1/2
Sebelum memasang sistem pengontrol Servo pada sistem sebenarnya, periksa bahwa program kontrol pemosisian bagi
pengontrol berjalan seperti biasa.
Periksa pengoperasian program kontrol pemosisian melalui pengoperasian tanpa motor.
Dengan pengoperasian tanpa motor, meskipun motor Servo tidak tersambung, sinyal output dapat menjadi output seakan-
akan motor Servo berjalan merespons perintah dari sistem pengontrol Servo dan Status dapat ditampilkan.

Prosedur untuk pengoperasian tanpa motor

{1)Tetapkan penguat servo ke status servo-off.

(2} Pilih kotak centang "Enable motor-less operation” pada pengaturan parameter servo untuk pengontrol sistem Servo, dan
HIDUPKAN kembali daya.
(Saat menetapkan modul Gerak Sederhana, pakai MELSOFT GX Works2.)

¥ Ags 4 *® . MELSOF T Serbes MR Confguratas d Mew project
__!‘!Ill]_ Ht-“'_ _ | et ew Gk Poswb Selirglll Ppenctr  Postoorgdels  Bookor  Dlgroas T Mode  Ahsbment  Jook Window b
Assistant List v MW
o S K. 5
™ Ia—:-:m
Syeim Snitrg
— »Servo Startup Procedure I Coepesion n e 1. "
= g i i b S ) <N E AL Bt B
MEET
save | Serol EEICTE— |
step i _
P amp MMm = =
e Aoy rrdbe MO0, MO | Bavalig mtior SO0, WO
Fh:[li Cupal pcion i paiaciion
Ett-;lﬂ = “amme 1 [ e r—— Torgus (10T imas. S

Vi D ey el S e
ot et § il o Dy
L}

¥ vy el S e
[N e

Step 1. Amplitier Sel

Step 2 TE

1

Tesl Fun

Step 3 Servo Adjustment
Servo Adustments

et
0 [

Liorws 0 g R

gh 0 | ACEOEpesine (SERESERED

— _Ei;ﬁ“ ..__s.ﬂ: e e -._.-L-ré

Foeuay Dasbon audped Siakrd measCrSld Wil

ot
B (e

AL palped] TOFT
Oniipul dervics polnciion

LM s el chenged of g cioureree

M ded Operabs 0P

(] Bk P o S (gt el

(3) Tampilan menampilkan layar berikut.

4
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(3) Tampilan menampilkan layar berikut.

- 4 pengelip titik desimal.
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Di dalam bab ini, Anda telah mempelajari tentang:

* Konfigurasi Penguat Servo

* Membuat Proyek Baru

+ Menyambungkan Penguat Servo ke Komputer Pribadi
« Pengaturan Penguat - Pengaturan Parameter
« Uji Coba Penjalanan - Pemeriksaan Sistem

+ Penjalanan Percobaan -

Pengoperasian Percobaan

* Solusi Saat Ditemukan Masalah Selama Operasi Percobaan

* Menyimpan Proyek

* Menyambungkan Pengontrol ke Penguat Servo

Poin penting

Beberapa poin berikut ini sangat penting, jadi tinjaulah sekali lagi untuk memastikan bahwa Anda telah mengenal

isinya.

LGLITESREEBIETRCRTO « Pada MR Configurator2, parameter, pengoperasian percobaan, fungsi lanjutan,

diagnaosis, pemantauan, dan fungsi alarm dapat dioperasikan di dalam layar GUI
pada komputer pribadi.

CEETEITE RN GIE I - Sambungkan penguat Servo ke komputer pribadi menggunakan kabel USB.
SRS Gl B . Pakai "MR-J3USBCBL3M" (panjang: 3 m) untuk kabel USB.

Pengaturan Penguat - = Pilih "Operation mode", "Basic" dan "Component parts" pada MR Configurator2, dan

Pengaturan Parameter

tetapkan arah putaran, penghentian paksa, dan metode komunikasi kabel Enkoder.

Uji Coba Penjalanan - » Memakai "JOG Mode" dan fungsi "Positioning Mode" dari

Pemeriksaan Sistem

MR Configurator2, periksa apakah motor berjalan normal.

Solusi Saat Ditemukan » Saat masalah ditemukan selama Pengoperasian percobaan , periksa kabel dan catu daya,

Masalah Selama Operasi
Percobaan

dan ketika alarm berbunyi, periksa detail yang ditunjukkan oleh alarm dan cara
memperbaiki alarm di dalam panduan, dan lakukan penyelesaian yang tepat.

Menyambungkan » Sebelum memasang pada sistem sebenarnya, periksa setiap masalah di dalam program ini

Pengontrol ke Penguat
Servo

» Gunakan pengopeasian tanpa motor dengan penghentian paksa dilepaskan.

dengan pengoperasian tanpa motor dengan penguat Servo dikombinasikan dengan
pengontrol.
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Dalam bab ini, Anda akan mempelajari cara memeriksa pengoperasian dalam sistem sampel dengan motor servo terpasang.

QD77MS

€7 SSCNETHIH

MR-J4-10B
Poros 1

MR-J4-10B

Poros 2
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Untuk mengoperasikan sistem Servo dalam keadaan optimal, gain harus disesuaikan agar cocok dengan karakteristik
mesin (rasio momen inersia muatan) dan respons dari sistem Servo harus disimpan pada tingkatan yang sesuai.
Jika gain tidak optimal, masalah berikut ini akan terjadi. Coba klik tombol untuk memeriksa pengoperasian.

Penyesuaian optimum Servo Kecepatan

Posisi berhenti

- E .%WMJJWM 7

Respons terlalu rendah (gain = kecil): Kece
Karakteristik Servo (kelincahan) hilang
Posisi berhenti

—al

e’ E.T}MMMM/MMM 7
—

Respons terlalu tinggi (gain = besar): Kecepatan
Getaran, kebisingan yang tidak normal dan terjadi lewat batas (overrun)
Posisi berhenti

5l

_—

0 E.%WMA’A’WM 7
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Fungsi penalaan satu sentuhan lanjutan (selanjutnya disebut "penalaan satu sentuhan ") memungkinkan Anda untuk
menyesuaikan servo dengan mudah. Dengan penalaan satu sentuhan, parameter untuk gain disesuaikan secara otomatis.

Penalaan satu sentuhan tersedia dalam tiga mode sesuai dengan kekokohan mesin.

Mode respons bawaannya adalah "Basic mode (AT.)". Pertama-tama, lakukan penyesuaian dalam Basic mode (AT.).
Jika hasil yang memuaskan tidak bisa diperoleh dengan Basic mode (AT.), sesuaikan dengan mode Rendah atau Tinggi
untuk mencocokkan respons dan kekokohan mesin.

Tabel di bawah ini menunjukkan respons dan kekokohan mesin yang cocok untuk setiap mode.

Mode Respons Penjelasan

High mode (Mode tinggi) | Untuk mesin dengan kekokohan tinggi

Basic mode (Mode dasar) | Untuk mesin standar
Low mode (Mode rendah) | Untuk mesin dengan kekokohan rendah

Setelah penyesuaian, hasil penyesuaian dapat diverifikasi dengan Waktu menetap atau jumlah lewat batas.
Jika hasil penyesuaian oleh penyesuaian satu sentuhan tidak memuaskan, penyesuaian juga dapat dilakukan secara manual
memakai fungsi penalaan.

Apakah "Waktu menetap itu?"

Waktu menetap time adalah interval waktu dari ketika denyut perintah dikeluarkan ketika sinyal dalam posisi (INP) aktif
setelah penguat servo mengeluarkan denyut droop.

Semakin pendek Waktu menetap, semakin tinggi respons dari sistem Servo.

Perhatian
(1) Penalaan satu sentuhan tidak tersedia dalam mode kontrol torsi.
(2) Penalaan satu sentuhan tidak tersedia selama alarm atau peringatan yang tidak memungkinkan dilanjutkannya
pengoperasian.
(3) Penalaan satu sentuhan tidak tersedia selama mode pengoperasian percobaan berikut.
(a) Output Paksa DO (sinyal output)
(b) Pengoperasian tanpa motor
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Lakukan penalaan satu sentuhan pada sistem contoh.

Mari kita coba lakukan penalaan satu sentuhan dari sistem contoh pada layar berikutnya.

B MELSOFT Series MR Configurator 2 New project

mmwmmwmnqummmmmmm

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

Resporse mode

O tigh mode

(% B mooe

Fretpors mode for standard machines

O Low mode

Ready [Station O] MR- M-8 Standard Servo amplifier cornection: LS [ovm [car [ |
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(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 7 X One-touch Tuning X
= 7] Mew project
B 5ystem Setting One-tonch Toning

Z7unkt Conversion
B » . e = e
: : Azl * | W™ Rebum ko value before adjustment Return ko walue
= [lg Axis1:MR-34-B Standard | ||| © - . ju & initial

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.

Servo Adjustments
—_— Response mode
2]

1

(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 adjust servo gain Error code
automatically inchading
machine resonance Stetus
suppression fiter

Penyesuaian satu sentuhan kini telah selesai.

wou can check the setling Lfjustment result ketika penyesuaian satu sentuhan selesai, "0000"
time and overshoot amount akan ditampilkan dalam status kode kesalahan.
Settling tims Selain itu, Wakiu menetap dan jumlah lewat batas
|__[2] one-touch Tuning | akan ditampilkan dalam hasil penyesuaian.
Overshoot amount

Klik m untuk melanjutkan ke layar benkutnya.

_
Click "Start" button during
operation status

To further improve perfarmance

Fire-adust the model loop gain

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

Fungsi grafik memungkinkan bentuk gelombang data servo analog dan digital agar mudah diukur.
Fungsi grafik MR Configurator2 memiliki beberapa fitur berikut:

* Saluran Pengukuran dapat diperluas sampai 7 saluran analog dan 8 saluran digital.
» "Select History" untuk menampilkan riwayat data sebelumnya sebagai grafik

* "Overwrite" data grafik

- Diagram karakteristik torsi (karakteristik ST)

« Tampilan FFT/diagram sebar, dIl.

9 W61 SOF 1 Series MR Configurator 2 Mew project

D Promct  Wew Fle Graph(l)  Pgrameter  Postopingedsta Montor  [vagnosis  Test Mods  Adwstment  [ools  Wndowe  sip
PR G e AT R K

i Project L Geaph %

] Pagws pr cpect
B Srstem Tatnng Graph graph_data.gpld
{:;L-;Ij?:gmﬂ PAcpen L import [PY5ave &6 L5 Inage [y Hitory Management (2 Parameter Disply | Select Himory 1 (S Provicus (S et | |0 Carvetn

T P areter =~ Torgue Charact. |MeFFT |7 Scatterplt | o1 |yscreen Copy T Scals Optimizstion | B2 Gray Display [ Cursor | () Zoom a-wMove

Cortrol of displayed wwavedom Targed mom: | Axii] L
. Seftng | Deplay  Cursor “ al
- Sevvo Assastant [Gam s 3 atting [ Inibalizaten | Cmd. pls mqm G e
. PrE— A (1 pla)
Servn Adpastments

= Timas Ll pules

_— Satting math Oiv dubomabian
L e ssuraman 2000 ms (=8 IE"_I ED («]®)
Trgger 1500 J,af.-:l a0
A Aoas 1

W Data | Command putse s 200 23 e 31 420
_ Laws 100 amin
0L A Ay OperEhons Condition  Stadup

By =g e graph [ s

FiETTE T UNIng SdLEimenEs
from e previows page

FAL 24,190 15 IHEA0

1,440 1480 ] 15740
Check such s the seiing Mada Singla
Bmes im e Cursor mformeshon AiE 720 730 5 TETD

- Tagel axis  Audarl
[(ase ] ‘ ' . '

Fargmater

_ Autn mading OH
120 T30 5 . T AT

T T SO00r dzed A OOE = Vemoaform
bt sh tor Bres Frigger Shileg 1 Command pubia Hai B 2480 A0 | 45740
corrabrrr: wvd memTre Analog 2 Mbabar spaad ! :
Andlog 3 Cuimanl cammdnd -2 180 2490 A5 a ~ZSE0
Erans B Thart Buflon sea Analeg 4 Targua

perfors Analog 5 o bk By 1 . - . . - 4
sccelralionikinceies L] Graap pubsed by 18 2,600 2820 o H AG)
Analog B Mol salaciad

oEErabore to shet mesmEg
AnsinaT | Malasles i o -1,500 -1550 -25 -6, 30

« Mol | et | E IE‘ IE‘ IEI EI

1331ms

acgeatorm

[Station 00] MR-14-8 Stardard Sereo amplifier conrection: LUISE
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»m Penjelasan Lauar Fungsi Grafik

Berikut ini menjelaskan berbagai elemen layar fungsi grafik.

B MELSOFT Series MR Configurator? New project . o . .
Y ————— -1 Poros sasaran bisa dipilih. ; Pengukuran Mulai/berhenti.

.tlfni?}?raﬁk untuk ditampilkan dapat Menampilkan warna bentuk
PHIN. gelombang grafik.
H 'E:Ip.-l:;f:;?]:;rﬂma Aopen [Eimport [Ysave s [EjSave mage [T Ly Farameter Display | Solfl] Hstory 1 G Prevous G Neot | 2 Qe

" Farameter | = Torque Charact, |BaFFT h;&mnu| ] [Fy5crean Copy B Scale optimizaton | IE ey Display [ Cursoe | () Zoom -+ Move

Caflral of despliyed wawalorm -ITu’qd Ak | Az V'I
i

Settng | Display | Cursor - _
| 5apdraie Auaid *:'mlr.q.l[lmmllubnn ¥ .

Ti i e

Salling math Div aulomalian
Ml ddidmmoan 2000 :Ilil I:I
o e T ey achestrtel S 38D
Trom B rerviingg P Whoow !
duis Bons

* Chata Command pulse fig: 2820 2
e Levtl 100 umin
o G O T Oy BB Candiban Stasup

by L e Qe g Famhian "W %

2,190 15

1,480
Chascil Juch &3 e S08Ting Mdods Singls
Bne e CLrsor Nformahon [ F ] 73 ]
- Taigat axa  Aosai
o readisg Dk

o —
Sl Tre i g, crioog Warseiorm

—— . Analag 1 wmiand pulss b
puises, eic for Tre Trgoer iy Command pulse i 4,480
Coninn and meaaured Anglag i Mator spaad
waveionm Analogd Cumsnt cammand 2480 S4E0
Press e “Skat’ bulton and Analag 4 Temus ! !

el
b Analag s Biaap pulied by 1 p .2 BB0
Pl L e e T
Analag B Mk S lachad

O SR 10 TRAFT Sl LI, .
v AaslaaT Bk il b «3,800

(shetan | [ _mea> ] B & & & &

1.33 s

[ St aticn il‘l'l-]'l-ﬂ Starclard Sarvo amphfiesr connection: USB

Menampilkan grafik.

[ Untuk membuat pengaturan grafik. ]
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>m Fungsi Grafik dalam Sistem Contoh

Fungsi grafik digunakan untuk melakukan pengukuran pada sistem contoh. Item berikut diukur.

Item untuk diukur

Metode pengaturan Automatisasi div
Waktu pengukuran 2000 md

Times (Kali)

Trigger (Pemicu) | Data Frekuensi denyut perintah (menurut kecepatan)

Analog 1 Frekuensi denyut perintah (menurut kecepatan)

e Analog 2 Kecepatan motor

(Bentuk Analog 3 Perintah sekarang
Gelombang)

Analog 4 Torsi

Analog 5 Denyut Droop (menurut 1 denyut)

Mari kita lakukan fungsi grafik pada layar berikutnya.

B i1 508 | Series WA Configurater J New projeci
| Fesmet Wess Fle  Gophill Pwameter  Postoneg-dsts Mondor  Diagnoss  Test Mode  Rdbsiment  Took  Window  Heln
1l - 27 ) ﬂ*.-'.|,u> il 1T - R
© Pt = Graph X
Riawer propeat
‘. Truan Cating
"".rr PSR . -
z F— ™
Lo o b iy LE bipats b [Reee s Dy Se liage  |[Jyreiton Mansgeisid
] P weees - Torum Charst, [P |7 Scatherpist | + ‘Syarean Copy [ Soske Gptenenation, | yaeny Compley [ Curser () Zoom
| v s il LB 1" | S — P

L T L o w Sty Degeay | Duree

- smeiees NN T
] M A TR P -
5

e ita wmaebng OW

e | B8O ] - M0
ErTmmmms

v piugg 2
e DA Ay S ey e = il & F- SN
vilag 3 ' " L
By ) e

Al i 4
Pl BAT G FE Sy PR
i S dor o welicr

190 I3

Araieg 8 W 18, e
T"'ﬁ awiitig T

sphad 1

(B Gagial §
e Sl el bl 1
Bl W P T g
ralid d Wl e

ot

Eagpiad 4
st §
Prain e et puie e s b
v

sy el e s
wm e s B it S

[P (S aheon (0] M- M-8 Starakad Sareo avpll e connacton LSS
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>m Fungsi Grafik dalam Sistem Contoh

& MELSOFT Series MR Configurator 2 Mew project
! Project View Fie Graph(Z) Parameter Positioning-data  Monltor  Disgnosis  Test Mode  Adjustment Tools  Window  Help

NMEREAIES O Bl Efamig | %o
Pm]“ﬂ' T X y Graph X

=1 [7] Mew project
ﬁ. Swskem Setting
,:.E" nit Conwersion

= [l Axis1:MP-14-B Standard
B Parameter EZ“'anque Charact, ﬂ_I:FFT ]_:_":_Scatterpluk | f.-'||-'--|.-. . Eﬁcraen Copry Iﬁﬂcale Oplimization | W2 Gray Display iﬂ‘:usar | EI-lZuum

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

i Seryo Assistant L0 | |Setting S¥| Lo wavetorm — Target axis: | Axis1 v

Servo Adjustments v] Setting | Display | Cursor

B Star

| : g T 8 Torque Drp. pls.
112 3 iSeparate Msﬁeﬂlnglllnl‘tlailzahunl spd
— [*] (1 pls)
YWerifies the tuning adustments = Pararmeter ."'] [pulze]
from the previous pege. Auto reading OM

* Wemneaform ] E? E@

39,350 -

Analog 1 Command pulse frec B50 4
) Analog 2 Motor speed
Yo can analyse operations

920 20-  31480-
by using the gragph. |

Analog 3 Current command

Analog 4 Torque {
Check such & the seftiing | heo ; 15- 23810

Analog & Droop pulses by |
time in the curzor information. —

Analog B Hot salected |
| [A| Graph | Analog? Mot selected |
|

450 - - 15,740-

Digital 1 INF 730 7 870

Digital 2 Mot selected

Set the motor speed, droop Digital 2 Mot selected

pulses, etc. for the trigger Digital 4 Mot selected
condiions and measured [

Digital & Hot selected ]
weaveform. ]
Press the "Start" button and FIEEn L
perform
acceleration/deceleration
cperations to stan measuring,

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

01

730 4

4

)
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»ﬂ Pemecahan masalah - Tampilan Alarm

) oo

Dalam seri MR-J4, alarm servo ditampilkan dalam 3 digit.
Masalah terpicunya alarm mudah dipecahkan.

MNo. Alarm Detail

(2 digit)

alarm

(1 digit)

Contoh jendela alarm

i () am ol
L Pama [ Est alapsad (ma (k) Cotabed irormabion
1 Urchervoitage 201 0110 00O 00 0 m

Display| Detail name

Cause

Check method | Check result

Action

0.1 [Veltage drop
wn the control
CarCUl oy

Tha connachen of tha
icontrol Ccust povwer
supply conneclor
HCME?) has 8 Failure

Chack tha control
i il poveer aupply
connecton

||'| has afailure  [Connecl @ comectly

It has no failure.  [Chack ()

2y

The woltage of the
wontrol circust poveer
aupply o low

Chack o tha wl‘tm
afl tha control cancuit
povwar aupply
bowar than 180 W
AL

[The voltage s Havew tha voltage of
lewsns than 160 Y Rhe control circud
1 pawer supply

[Tha voltage m iChack (3)

haghar than 160 V

lac

[E]]

#an st artaneous

Ascboral Frionmabor | Aderm regel erabls |

Chack f the power

It has a problam. [Revaw tha power

Bila alarm berbunyi, nomor alarm (dua digit) dan detail alarm (satu digit) ditampilkan bergantian
dengan tampilan status.

Untuk alarm tegangan rendah

(undervoltage), apakah alarm terpicu atau
sirkuit kontrol teridentifikasi oleh alarm No

|| sinem Orset Cuta_] | Compiay Couses again | | Occurred alar fmset
iy Pty

- hama Tina (1) Detaded nfcemation ™

Mew | 100 | Uncdet g a o

1 101 [ 0 o

2 a®1 Sarery ol croes Pt 0 o

k) F il | Ercocker nommel commirecslion sror 2 a o

. 1 Ercoder normal commuricslion eror 1 a o
5 [ 1] Under yolage L] o -

[ ) siarmarvmrring k| [ Clor
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>“ Pemecahan masalah - Perekam Drive Kapasitas Besar

Penyebab kesalahan yang terjadi dapat diselidiki dengan cepat dan andal melalui perekam drive kapasitas besar.
Perekam drive kapasitas besar menyimpan data servo (misalnya Arus motor, perintah Posisi) sebelum dan sesudah alarm
terpicu untuk ke memori nonsementara pada penguat Servo.

Saat pemulihan dari alarm, data dapat digunakan untuk menganalisis penyebab alarm dengan membaca data pada

MR Configurator2.

Periksa bentuk gelombang ((analog 16 bit x 7 saluran + digital 8 saluran) x 256 poin) dari 16 alarm dalam riwayat alarm

dan nilai monitor.

) oo

Data disimpan dalam memori
nonsementara saat alarm
terpicu.

No Alarm, bentuk
gelombang, dan nilai
pemantauan saat alarm
terpicu ditampilkan dalam
MR Configurator2.

|- L - !

i
|

A
A

Data selama periode waktu tertentu
disimpan di dalam memori. Tampilan bentuk | Tampilan nilai monitor

vy gelombang

Tegangan bus direndahkan

Ini menunjukkan bahwa daya
sirkuit utama dimatikan.




k& Servo_MELSERVO_Basics{MR-14)_IND

»ﬂ Fungsi penggerak berat ) IIIII;E
1

Fungsi drive berat mendeteksi fluktuasi pada lingkungan operasi agar menyesuaikan kondisi kontrol servo secara otomatis
agar kerugian yang disebabkan oleh penghentian lini bisa dikurangi.
Fungsi drive berat memiliki dua mode, "Instantaneous power failure tough drive" dan "Vibration tough drive."

Drive berat kegagalan daya seketika

Kemungkinan alarm tegangan rendah berkurang dengan membatasi torsi ketika listrik mati seketika terdeteksi di
catu daya sirkuit.

(Selama listrik mati seketika, daya yang diisi ke kapasitor sirkuit utama digunakan.)

Kecepatan
A Kegagalan daya

daya seketika
terdeteksi

Y

‘\2\\[ Mengurangi kemungkinan
alarm tegangan rendah
dengan membatasi torsi.

Drive getaran berat

Filter peredaman resonansi mesin disesuaikan saat getaran yang disebabkan perubahan frekuensi resonansi
terdeteksi oleh perintah saat ini dalam penguat servo. Kerugian dari terhentinya mesin Karena kerusakan Karena
usia dapat berkurang.

p
Redam getaran dengan

menyesuaikan kembali filter
Getaran peredaman resonansi mesin.
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»ﬂ Fungsi penggerak berat

Redam getaran dengan
menyesuaikan kembali filter
Getaran peredaman resonansi mesin.

~

terdeteksi

Arus motor
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o
ﬂ Pemeliharaan

Fungsi Diagnosis MR Configurator2 memungkinkan dilakukannya perawatan pada tahap-tahap awal.
"Diagnosis umur Pakai" dan "Diagnosis Mesin" tersedia.

Fungsi diagnosis umur pakai
Periksa waktu pengoperasian kumulatif dan waktu hidup/mati dari relai arus masuk.
Fungsi ini mengindikasikan waktu penggantian bagi komponen penguat servo seperti kapasitor dan relai.

= Untuk kapasitor dan kipas, waktu energisasi ditampilkan sebagai pedoman penggantian.
= Untuk relai, hitungan ON/OFF ditampilkan sebagai pedoman penggantian.

A DibgAoare

] st w] ] finad

Dampiery Cummvaiative CONGrol povwes-ofn lime afier shipment
Cumaaliee povwe-of fims Target Kespan (Smoolhing condenser )

Mendukung pemeliharaan
preventif penguat servo.

LA A 10 | yoers

020 | yoars Tanget ecpan (Coolng 1an)
Appra 1000030000 | 5,

Chstpaiiry S raurtidses a1 Pt Cusreid savbhing ted 8% sharerd
o oo Sachony

Hhamber of nfush current Target Wespan
awitching times
0| bifes Appii 100000 | Bmas

Tha target lifespan is displayed.
Actual lifespan varies dopending on usage
method and smdrommental condifions,

When target lifespan ks reached, replacemant
should be done, even il ne eror is feund,

Diagnosis mesin

Gesekan peralatan, momen inersia muatan, torsi tidak seimbang, dan perubahan dalam komponen getaran
dianalisis dari data internal pada penguat Servo sehingga perubahan komponen mesin (misalnya ballscrew,
pemandu, bantalan, sabuk) dapat terdeteksi. Ini membantu pemeliharaan drive tepat waktu.
Membandingkan data pengoperasian pertama dan setelah bertahun-tahun beroperasi dapat membantu
mengetahui kerusakan penuaan mesin dan bermanfaat dalam pemeliharaan preventif. Fungsi ini
memperkirakan dan menampilkan gesekan mesin dan getaran dalam pengoperasian normal tanpa
pengukuran khusus apa pun.
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o
m Pemeliharaan

Gesekan peralatan, momen inersia muatan, torsi tidak seimbang, dan perubahan dalam komponen getaran
dianalisis dari data internal pada penguat Servo sehingga perubahan komponen mesin (misalnya ballscrew,
pemandu, bantalan, sabuk) dapat terdeteksi. Ini membantu pemeliharaan drive tepat waktu.
Membandingkan data pengoperasian pertama dan setelah bertahun-tahun beroperasi dapat membantu
mengetahui kerusakan penuaan mesin dan bermanfaat dalam pemeliharaan preventif. Fungsi ini

memperkirakan dan menampilkan gesekan mesin dan getaran dalam pengoperasian normal tanpa
pengukuran khusus apa pun.

W] st w|efJRead P Cpen [ save As

Time: 10 gt e infcemation; sbout the machine
SO0 (0 0000

Friction estmation

The coulomb Triction and viscous friction cosfficent of & bl sorew Or & guide ore estimabed afer operating on
by ppsr st pathern

Mencegah kegagalan mesin
dengan pemeliharaan
preventif sebelumnya.

imex
Fracton forgues b raled speed in positive drsction

53| % [fmmemmmemememmssremeessne
Coulomb friction bargus In postive drection
05| %

Rabed Sgand
- 300 | rimin

H000 | rhean
Comuomby friction korgus in negative drsclion
-0E | %

Fraction forgus af rated speed N negalve drecion
-353 %
il e e

Detects high-irequency macro vibrations: of & guide, & bal sorew, & bell, eto, caused bry deterioration dus bo age.
Wolon i ogarating

ol Treqpasncy 0 Hx

Miotir it Sloppnd

Cracillabion Trequency’ 0 Hx
ilration kervel

30 % Wibe nlion level 01 %

By conmpening b o aved The_ e el irionalinn due 10 Sm con be checked
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Di dalam bab ini, Anda telah mempelajari tentang:

« Penyesuaian Servo

* Penyesuaian satu sentuhan
+ Fungsi grafis

« Pemecahan masalah

* Fungsi penggerak berat

+ Pemeliharaan

Poin penting

Beberapa poin berikut ini sangat penting, jadi tinjaulah sekali lagi untuk memastikan bahwa Anda telah mengenal
isinya.

Penyesuaian satu » Servos dapat disesuaikan dengan mudah dalam tiga mode respons: "High mode", "Basic
sentuhan mode" dan "Low mode.”

Fungsi grafis = Operasi Servo dapat diverifikasi oleh manajemen riwayat, overwrite, torsi diagram
karakteristik (ciri-ciri ST), tampilan FFT, sebar, dan plot pencar, dan fungsi lainnya.

Pemecahan masalah = Menyelidiki dengan cepat dan diandalkan mengenai penyebab alarm saat terjadi, dan
menampilkan alarm servo sebagai tiga angka membuat pemecahan masalah jadi lebih
mudah bila alarm terpicu.

Fungsi penggerak berat » Fluktuasi lingkungan operasi yang terdeteksi untuk menyesuaikan secara otomatis kondisi
kontrol servo.

» Kerugian yang disebabkan oleh penghentian lini berkurang.
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> Fungsi Kepatuhan Keselamatan dan Penghematan Energi ) 00c
1/2

Seri MR-J4 dilengkapi dengan fungsi kepatuhan Keselamatan.
Ini juga memperkecil limbah misalnya konsumsi energi, ruang instalasi dan kabel.

@Z I Kompatibilitas STO/SS1 )

Seri MR-J4 mendukung STO (Safe torque off) dan SS1*1 (Safe stop 1) sebagai standar, yang memungkinkan sistem
keselamatan peralatan jadi mudah dikonfigurasikan. (SIL 2)

Waktu penyalaan kembali dapat dipersingkat karena daya penguat Servo tidak periu
DIMATIKAN.

Selain itu, pengembalian titik awal tidak diperlukan. Kontaktor magnet untuk mencegah
penyalaan motor secara tidak terduga tidak diperlukan.*2
[Fungsi Penghentian oleh STO] [Penghentian oleh STO dan fungsi 551]

Pemutus arus dengan #ed  Pemutus arus dengan
circuit breaker (MCCB) ¥ § circuit breaker (MCCB)

Kontaktor magnet untu { Kontaktor magnet untuk

[ | mencegah penyalaan | menceg:ﬂh penyalaan ]
—"| secara tidak terduga 5*'—"—| secara tidak terduga tidak

Sirkuit relai | tidak lagi diperlukan. lagi diperiukan.

keselamatan

Kontaktor magnet (MC) . Kontaktor magnet (MC)
untuk alarm servo *2 ' mx untuk alarm servo *2

Peralatan keselamatan

MR-J3-D05, pengontrol keselamatan yang
dapat diprogram seri MELSEC QS/WS, dll.

Sinyal

F
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> Fungsi Kepatuhan Keselamatan dan Penghematan Energi

Menghe Menghe

= : =
Motor servo .3 ntikan Motor servo 3 ntikan
= motor, e mator

Peralatan keselamatan (MR-J3-D05, dll) diperlukan.

STO bukanlah fungsi pelindung keselamatan listrik namun fungsi untuk mematikan torsi output dengan
menghentikan catu daya di dalam penguat servo. Untuk penguat servo seri MR-J4, kontaktor magnet tidak
wajib memenuhi persyaratan STO. Namun, memasang kontaktor magnet mencegah arus pendek dari penguat
servo atau sengatan listrik.
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»m Kombinasi dengan Pengnntrnl Gerak

) oo

Kombinasi dengan pengontrol Gerak Q17nDSCPU sesuai dengan fungsi-fungsi berikut yang didefinisikan sebagai "fungsi

sistem penggerak daya" dalam IEC/EN 61800-5-2.

Fungsi IEC/EN 61800-5-2:2007

STO (Torsi aman mati)

ST1 (Penghentian aman 1)

ST2 (Penghentian aman 2)

SOS (Penghentian pengoperasian aman)

SLS (kecepatan aman terbatas)

SBC (kontrol rem aman)

S5M (Pemantauan kecepatan aman)

Fungsi pemantauan sinyal keselamatan

Pengontrol Gerak Kompatibel dengan SSCNET III/H ’f_:
=3 o . m— T T T g
| 11131313 fr'Pl Kontaktor magnet
= LS BE U LS DR ] - (MO

E SSCNETHIH
' MR-J4-B

h “Sisi pengontrol | MR-J4AW_-B
' - gerak

F Y i
‘ Penghentian daya (output 5TO) _m Motor servo

Sisi pengontrol yang
dapat diprogram

(Input)
(Input)

‘ Tirai cahaya G Sakelar pengaman
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»m Penguat Servo Multiporos ) 00c

1/2
m Peenguat Servo MultiPoros - Penghemat ruang )

Energi dapat disimpan, peralatan dapat dibuat ringkas dan biaya dapat ditekan jika penguat Servo 2 poros atau 3 poros
digunakan.

Penguat Swervor jenis 2 poros MR-J4W2-B memiliki jejak pemasangan 26% lebih kecil daripada saat dua MR-J4-B digunakan.
Penguat Servo jenis 3 poros MR-J4W3-B memiliki jejak pemasangan 30% lebih kecil daripada saat tiga MR-J4-B digunakan.

[Ruang pemasangan]

MR-J4W3-B
{(Jenis 3 poros) (Tinggi 195 (7.68) mm)

85

< > < > <

100W=2 200W=1 750W=2 | pemasangan

200W=1 A00\W =2 y berkurang
1 sebesar 30%

<

255 (10.04) mm = 85 (3.35) mm (lebar unit) = 3

MR-JAW2-B

(Jenis 2 poros) (Tinggi 195 (7.68) mm)

60 85 !

<+—> +“—>

T50WW=2 |pemasangan
berkurang
sebesar 26%!
|

|

< >

265 (10.43) mm = 60 (2.36) mm (lebar unit) x 3 + 85 (3.35) mm (lebar unit) = 1

ME-.14-B
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»m Penguat Servo Multipurns

(Tinggi 135 (5.31) mm,170 (6.69) mm, 185 (7.28) mm)

40 60

<+ <+—>

Satuan: mm (inci)

< >

360 (14.17) mm = 40 (1.57) mm (lebar unit) x & + 60 (2.36) mm (lebar unit) = 2
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»m Penguat Servo Multipnrns - Pengurangan kabel

) oo

Dalam penguat servo 3 poros MR-J4W3-B, tiga poros menggunakan sambungan yang sama untuk daya utama dan sirkuit
kontrol, peralatan tambahan, kabel sinyal kontrol, dll Dengan demikian, jumlah kabel dan perangkat berkurang banyak.

Perbandingan jumlah kabel

)

[mec) e I-:i'i}. | SSCNET m/H

[ 118, 11 '

(Me] mc] Mo Pengontrol :Catu daya sirkuit
j utama

| Catu daya sirkuit
| kontrol

: Sambungan
: kontaktor magnet

| Kontrol kontaktor
|

, magnet

| Enkoder

: Input daya motor

3 (jumlah satuan)

3 (jumlah satuan)
3 (jumlah satuan)
3 (jumlah satuan)
3 (jumlah satuan)

3 (jumlah satuan)
3 (jumlah satuan)

MR-J4W3-B (jenis 3 poros) X 1 unit

Pengontrol ; Catu daya sirkuit
I utama

| Catu daya sirkuit
g kontrol

I Sambungan
. kontaktor magnet

: Kontrol kontaktor
i magnet

: Enkoder
» Input daya motor
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»m Penguat Servo Multiporos - Peningkatan Penghematan Energj) W

Jenis penguat Servo multiporos dapat memanfaatkan energi regeneratif lewat poros tertentu karena motor menggerakkan
energi untuk poros lainnya sehingga menghemat energi peralatan.

Energi regeneratif yang dapat digunakan tersimpan dalam kapasitor meningkat untuk MR-J4W_ dibandingkan dengan
model sebelumnya. Opsi regenerative tidak lagi diperlukan.

a Kecepatan motor poros A

[ Energi regeneratif .
~ LTt -— Perlambatan
4 husni {- -:— Motor poros A _ _

Penggerak energi listrik

“Energi regeneratif ' | .
disimpan sementara _ K -:-— Motor poros B
dan digunakan sebagai o Percepatan
penggerak energi Penggerak energi listrik ‘
istrik.

Waktu

= Kecepatan motor poros B

.
Waktu

" Y
_ +\ -'— Motor poros C ® Kecepatan motor poros C

Percepatan I

Energi yang dapat digunakan kembali

MR-J4W3 MR-J3

200W 21) 9)
400W 30) 11)

Resistor regeneratif mungkin diperlukan bergantung pada kondisi.
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»m Pemantauan Daya ) 00c

Fungsi pemantauan daya yang disediakan pada seri MR-J4 menghitung Energi daya penggerak dan Energi regeneratif dari
kecepatan, arus, dan data lain yang dimiliki secara internal oleh penguat Servo. Konsumsi daya, dll dapat dipantau pada MR
Configurator2.

Pada sistem SSCNET III/H, data dikirim ke pengontrol Gerak sehingga konsumsi daya dapat dianalisis atau ditampilkan
pada HML

Menampilkan konsumsi daya dan konsumsi
daya total.

Pengontrol Gerak Kompatibel

NET II/H ( .. '
denanSS / = /Analisis dengan pengontrol Gerak

> Pemeriksaan sistem energi
konservatif

Menghitung konsumsi daya pada
penguat servo.

Penggerak

L% V1| = energilistrik
=0

|:. 'f.jr N Energi

Servo motor regeneratif

F g, W .".\ - .
A= AN E
v 1 T i
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Di dalam bab ini, Anda telah mempelajari tentang:

* Kompatibilitas STO/SS1
* Penguat Servo Multiporos
* Pemantauan daya

Poin penting

Beberapa poin berikut ini sangat penting, jadi tinjaulah sekali lagi untuk memastikan bahwa Anda telah mengenal
isinya.

Kompatibilitas STO/S51 + Fungsi IEC/EN 61800-5-2 didukung sebagai standar.
» Tingkat keamanan dapat ditingkatkan dengan memadukan Pengontrol Gerak.

SN GIELRCLR N NLTEEE  « Penguat servo 3 poros MR-JAW3-B membutuhkan ruang pemasngan 30% lebih sedikit dan
sekitar 50% kabel lebih sedikit dibandingkan dengan tiga unit penguat servo 1 poros.
= Energi regeneratif dimanfaatkan untuk meningkatkan penghematan energi peralatan.

Pemantauan daya » Fungsi pemantauan daya disediakan sebagai standar yang menghitung kekuatan
Pendorong energi dan energi Regeneratif dari kecepatan, arus dan data lain yang dimiliki
secara internal oleh penguat Servo sehingga konsumsi daya dapat dianalisis atau
ditampilkan pada HML
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TES TES KOMPREHENSIF

) oo

Setelah menyelesaikan semua pelajaran dari Dasar-Dasar Servo MELSERVO (MR-J4), kini Anda siap mengikuti tes
akhir.

Jika Anda belum jelas mengenai salah satu topik yang telah dibahas, gunakan kesempatan ini untuk meninjau
kembali topik tersebut.

Total terdapat 5 pertanyaan (13 pilihan) dalam Tes Akhir ini.

Anda dapat mengikuti tes akhir sesering mungkin.

Cara menilai tes
Setelah memilih jawaban, pastikan untuk mengkelik tombol Answer. Jawaban akan hilang jika Answer
melanjutkan tanpa mengklik tombol Jawab. (Dianggap sebagai pertanyaan yang idak dijawab.)

Hasil penilaian
Jumlah jawaban yang benar, jumlah pertanyaan, persentase jawaban yang benar, dan hasil lulus/gagal akan
ditampilkan pada halaman nilai.

lawaban yang benar :

Agar lulus tes ini, Anda harus
menjawab 60% pertanyaan
dengan benar.

Jumlah total pertanyaan :

Persentase : 22%

Lanjutkan | Tinjau  Coba lagi

« Klik tombol Lanjutkan untuk keluar dari tes.
= Klik tombol Tinjau untuk memeriksa tes. (Jawaban yang benar dicentang)
* Klik tombol Coba lagi untuk mencoba mengulangi tes sekali lagi.
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[ TES Tes Komprehensif: BAGIAN 1 ) 000

Dari yang berikut, pilih sistem yang dapat mendeteksi dan menyimpan posisi dan kecepatan putar dalam memori ketika
catu daya DIMATIKAN dan dapat melanjutkan pengoperasian tanpa harus balik ke posisi awal jika posisi awal ditetapkan
di awal pengoperasian.

Sistem deteksi posisi mutlak

Sistem Inkremen

’ Skor ] ’ Kembali
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TES Tes Komprehensif: BAGIAN 2

b

Pilih nama yang benar untuk bagian-bagian komponen dari penguat Servo bawah.

Ketentuan memilih
. Konektor komunikasi USB
. Konektor enkoder
. Konektor catu daya sirkuit utama
. Konektor daya motor Servo
. Konektor sinyal /O
. Konektor catu daya sirkuit kontrol

Skor ] ’ Kembali ]
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TES Tes Komprehensif: BAGIAN 3

b

Pilih kalimat yang benar terkait pemasangan baterai untuk sistem deteksi posisi mutlak.

Memindahkan catu daya sirkuit utama sebagai berikut saat baterai untuk sistem deteksi posisi Mutlak
terpasang.

01 --Select--

Selanjutnya, 15 menit kemudian, periksa bahwa lampu Pengisian sudah mati dan periksa tegangan antara
terminal P (+) dan N (-) dengan penguji tegangan atau alat lain sebelum menyambungkan unit baterai.

@ —-Select--

’ Skor ] ’ Kembali
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TES Tes Komprehensif: BAGIAN 4

Jawablah pertanyaan di bawah ini tentang pengoperasian sistem Servo.

@® Memeriksa pengoperasian (putaran maju/putaran mundur) dari sistem Servo dengan
"pengoperasian Jog.”

Ketika motor Servo berputar ke depan, ke arah mana putarannya jika dilihat dari sisi poros
motor Servo? \

X
_ --Select-- v |

AT )

@ Dari kecepatan manakah Anda harus menentukan kecepatan motor hingga pengoperasian
normal dipastikan?

)  -Select- v

’ Kembali
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[ TES Tes Komprehensif: BAGIAN 5 ) 000

Jawablah pertanyaan di bawah ini mengenai penyesuaian satu sentuhan dengan menggunakan MR Configurator2.

@ Pilih mode respons yang sesuai untuk peralatan yang memiliki rigiditas mesin yang tinggi.

P --Select-- ¥

@ Pilih modus operasi Uji tidak mendukung penyesuaian sekali sentuh.

’ Kembali
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' TES SKOR TES

) oo

Anda telah menyelesaikan Tes Akhir. Bidang hasil Anda sebagai berikut.
Untuk menyelesaikan Tes Akhir, lanjutkan ke halaman berikutnya.

Jawaban yang benar: 0

Jumlah total pertanyaan: 5

o
Persentase: 0%

Lanjutkan ] ’ Tinjau ]

’ Coba lagi ]

Tes Anda gagal.
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Anda telah selesai mempelajari Dasar-Dasar Servo MELSERVO (MR-J4).

Terima kasih telah mengikuti kursus ini.

Kami berharap Anda akan membangun sistem yang lebih baik dengan
memanfaatkan sepenuhnya pengetahuan yang diperoleh melalui
kursus ini dan dapat memperdalam pemahaman Anda dengan merujuk
pada panduan produk.

Ulangi kursus ini, sebagai penyegar, sesering yang diinginkan.

‘ Tinjau ‘ ‘ Tutup ‘
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