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»%m Cel szkolenia ) oo

Szkolenie jest przeznaczone dla osob, ktdre po raz pierwszy beda konfigurowac system serwo z uzyciem serwomotorow
liniowych. Opisane sg w nim procedury montazu, wykonywania potaczen elektrycznych, testow operacyjnych i monitorowania.

Cechy, podstawowa konfiguracja i asortyment
serwomotordw liniowych.

Operacja pozycjonowania Informacje o serwomotorach liniowych

Wyknywanie biegunow magnetycznych Przykiadowy system i dobor mocy napedu

Ustawianie serwomotordw liniowych Montaz i instalacja elekiryczna

Uczestnicy szkolenia powinni posiadacé podstawowa wiedze na temat serwonapeddw AC.

Poczatkujacy moga wziaé udziat w nastepujacym szkoleniu:
= Szkolenie ,Servo MELSERVO Basics (MR-J4)"
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»%m Struktura szkolenia

Program szkolenia przedstawiono ponizej.
Zalecamy rozpoczecie szkolenia od rozdziatu 1.
Rozdziat 1 - Informacje o serwomotorach liniowych

W tym rozdziale opisano cechy i przyktadowe zastosowania serwomotorow liniowych oraz cechy serii LM.

Rozdziat 2 - Przykladowy system i dob6r mocy napedu

W tym rozdziale przedstawiono przykitadowy system i wyjasniono, jak dobra¢ moc.

Rozdziatl 3 - Montaz i instalacja elektryczna

W tym rozdziale opisano srodki ostroznoésci, ktore nalezy podjac podczas obstugi i montazu serwomotordow
liniowych, a takze procedury montazu, instalacji elektrycznej i uruchamiania serwowzmacniacza.

Rozdzial 4 - Ustawianie serwomotorow liniowych

W tym rozdziale opisano, jak ustawi¢ parametry serwowzmacniacza z wykorzystaniem MR Configurator2.
(Ustawianie serii i typdw serwomotordw, wybdr polaryzaciji enkodera liniowego i ustawienia rozdzielczosci)

Rozdzial 5 - Wykrywanie biegunéw magnetycznych

W tym rozdziale opisano operacje wykrywania biegunéw magnetycznych, przebieg procedury i konieczne srodki
ostroznosci, oraz dlaczego jest ona niezbedna.

Rozdzial 6 - Proces pozycjonowania

W tym rozdziale opisano proces pozycjonowania w trybie testu z uzyciem MR Configurator2, podiaczanie
sterownikéw, ustawienia (numeracja osi, ustawienia systemowe | parametry sterowania pozycjonowaniem),
uruchamianie zasilania i powrdt do potoZzenia wyjsciowego.

Test koncowy

tacznie 5 czesci (18 pytan). Ocena wymagana do zaliczenia: 60% lub wiecej.
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m Jak korzystac ze szkolen online

PrzejdZ do nastepnej strony Przejdz do nastgpnej strony.

Przejdz do poprzedniej strony Przejdz do poprzedniej strony.

Wyswietlony zostanie ,Spis trescl”, ktéry umozliwia przejscie do

Przejdz do wybranej strony wybranej strony

Opusc szkolenie.

SRR Okna takie jak ,Tresc” i szkolenie zostang zamkniete.
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>m Srodki ostroznosci dotyczace uzytkowania

Srodki bezpieczenstwa

W przypadku korzystania z opisywanych produktow w czasie trwania szkolenia, zapoznaj sie z instrukcjami
bezpieczenstwa znajdujacymi sie w instrukcji uzywanego produktu i przestrzegaj ich.

Srodki ostroznosci dotyczace szkolenia
- Ekrany oprogramowania moga ré2ni¢ sie od tych zawartych w ninigjszym szkoleniu.
Ponizej wymienione jest uzywane oprogramowanie wraz z obowiazujaca wersja.

Najnowsza wersje oprogramowania mozesz pobrac ze strony internetowej Mitsubishi Electric FA.

- Oprogramowanie konfiguracyjne MR Configurator2 Ver.1.27D
- Oprogramowanie do doboru mocy MRZJW3-MOTSZ111E Ver.D1
- Oprogramowanie inzynierskie MELSOFT MT Works2 Ver.1.100E

Materialy referencyjne

Ponizej wymieniono materiaty referencyjne zwigzane ze szkoleniem. (Korzystanie z nich nie jest konieczne).
MNacisnij nazwe pliku, aby go pobrac.

Mazwa pliku

; Format pliku Wielkosc pliku
referencyjnego

Arkusz kontroloy Plik skompresowany
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o LPELRE Informacje o serwomotorach liniowych ) e

W tym rozdziale opisano cechy i przykladowe zastosowania serwomotorow liniowych oraz cechy serii LM.

Rozdziatl 1 - Informacje o serwomotorach liniowych

1.1 Czym jest serwomotor liniowy?

1.2 Cechy serwomotoréw liniowych

1.3 Przyktadowe zastosowania serwomotorow liniowych
1.4 Seria serwomotorow liniowych LM

1.5 Asortyment serii LM

1.6 Struktura serii LM

1.7 Cechy serii LM

1.8 Obstugiwane serwowzmacniacze

1.9 Podsumowanie

Rozdzial 2 - Przykladowy system i dobér mocy napedu
Rozdzial 3 - Montaz i instalacja elektryczna

Rozdzial 4 - Ustawianie serwomotoréw liniowych
Rozdzial 5 - Wykrywanie biegundow magnetycznych

Rozdzial 6 - Proces pozycjonowania
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>
Czym jest serwomotor liniowy? o 000

Serwomotor liniowy zbudowany jest tak, jakby cze$€ serwomotoru obrotowego zostata rozwinieta i wyprostowana.
Zasady dziatania serwomotoru liniowego s takie same jak obrotowego. Réznica polega na tym, ze serwomotory
liniowe wykonujg ruchy liniowe.

Strona wtérna (magnes)

Serwomotor liniowy (przekroj poprzeczny)
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»m Cechy serwomotoréw liniowych ) 000

Serwomotor liniowy moze by¢ bezposrednio podtaczony do urzadzenia i wykonywac ruchy liniowe bez uzycia
przektadni, np. sruby z nakretka kulowa.

Dlatego wykorzystanie serwomotoru liniowego umozliwia przeprowadzanie procesdw pozycjonowania z duza
predkoscia | doktadnoscia.

Serwomotor liniowy ma nastepujace cechy.

+ Umozliwia prosta i kompaktowa budowe mechanizmu oraz zwieksza sztywnosc¢ urzadzenia.
+ Gladkie, ciche dziatanie.

= Czesci napedowe o duzej predkosci poprawiaja produktywnosc.
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> Przyktadowe zastosowania serwomotorow liniowych

o 000

System z serwomotorem liniowym nie wymaga przektadni takiej jak Sruba z nakretkg kulowa, co pozwala na duzg
predko$€ pracy, precyzyjne sterowanie i prostg obstuge. Dlatego serwomotory liniowe znalazty zastosowanie w
réznorodnych systemach, ktérych przyktady wymieniono ponizej.

Serwomotor liniowy Serwomotor liniowy Serwomotor liniowy
(wielogtowicowy)

-
.....
il

Serwomotor liniowy

(tandem) (tandem)
System osiowania System automatycznego skladania Urzadzenie do montazu
« System wymagajacy * Duzy system (tandem) + System wymagajacy szybkiego
precyzyjnego pozycjonowania « System wymagajacy skrocenia pozycjonowania

czasu cyklu (wielogtowicowy)

‘Serwomotor liniowy
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>
Seria serwomotoréw liniowych LM 3 0oc

Poprzez uzycie serii serwomotordw liniowych LM (okreslanej dalej jako ,seria LM") wraz ze sterownikiem systemow
serwo kompatybilnym z SSCNET IlI/H i serwowzmacniaczami serii MELSERVO-J4 mozesz skonfigurowac szybki i
doktadny system sterowania ruchem liniowym. Poprzez uzycie systemu mozesz z tatwoscig przeprowadzi¢ operacje
w uktadzie tandemowym, wymagajace precyzyjnej synchronizacji pomiedzy dwiema osiami.

Sterownik systemu

serwomechanizmow

Seria MELSERVO-J4
serwowzmacniacz

Tandem

-

€7 SSCNETIII/H

Szybki i precyzyjnie
synchronizowany typ
sieci ruchu

Seria serwomotorow liniowych LM

Seria LM charakteryzuje sie nastepujgacymi cechami.

+ Do réznych zastosowan wykorzysta¢ mozna cztery ponizsze typy serwomotoréw liniowych serii LM: z rdzeniem, z
rdzeniem chtodzonym ciecza, z rdzeniem redukujgcym odpychanie magnetycznego (dwu-biezniowy) oraz bezrdzeniowe.

+ Operacje w ukladzie tandem przeprowadza sie z fatwoscig dzieki pojedynczej komendzie synchronizacji dwéch osi
aktywowanej przez SSCNET III/H.
Skorzysta¢ mozna rowniez z zaawansowanego sterowania synchronicznego.

« Serwowzmacniacze serii MELSERVO-J4 pozwalajg osiggna¢ najwyzsza wydajnosc¢ serii LM poprzez zapewnienie
czutego i szybkiego sterowania serwomechanizmami.
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Asortyment serii LM ) 00

Sposréd ponizszych typow serwomotoréw liniowych serii LM wybierz najbardziej odpowiadajgcy Twoim zastosowaniom:
z rdzeniem, z rdzeniem (chtodzonym cieczg), z rdzeniem redukujgcym odpychanie magnetycznego (dwu-biezniowy)
oraz bez rdzenia.

A

Sita ciggu
Silnik z rdzeniem (chtodzonym naturalnie/ciecza)

serii LM-F
Si nominaina: " 300N do 3000 N
a nominalna: o s

(przy chfodzeniu naturainym) POdajmk' do
600 N do 6000 N prasy
(przy chtodzeniu ciecza)

Sita maksymalna: 1800 N do 18 000 N
(chtodzenie naturaine/ciecza)

Narzedzia
Serwomotor liniowy z kompaktowym rdzeniem
Zintegrowany ukiad chiodzenia ciecza zapewnia maszyn
dwukrotnie wigksza site ciagu. sterowanych

numerycznie
Przenoszenie
materiatow
Urzadzenia do
) wyn;omaz l;zy Silnik z rdzeniem redukujacym
; i : odpychanie magnetycznego
.
o Silnik baszzeGoivy LCD (dwu-biezniowy)
:re;:oslz mak:ymalna' 2 mis Silnik z rdzeniem neril LM-
Sita nominalna: 50 N do 800 N i D . S
S#a maksymalna: 150 N do 3200 N seri LM'H3 Sviteny ita nominaina: o
: ystemy: Sita maksymalna: 300 N do 6000 N
S temy = - e PfedkOSz? maksymalna: 3 m/s montowania ;
i Bez zacinania, z niewielkimi Sita nominalna: 70 N do 960 N potprzewodnikow Wydluzona zywotnoé¢ prowadnic
sitodruku wahaniami predkosci, Sita maksymalna: 175 N do 2400 N liniowych zapewniona dzigki
I skanowania Konstrukeja eliminujaca wystgpowanie ukladowi wykorzystujgcemu
sit magnetycznych wydiuza Zywotnosé Rodzaj rdzenia sprzyja oszczednosci przestrzeni, odpychanie magnetyczne.
prowadnic liniowych. wysokiej predkosci oraz duzemu Niski poziom hatasu

przyspieszaniu/hamowaniu
< Ukierunkowane na predkosc posuwu Ukierunkowane na pozycjonowanie >
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[ 1.6 Struktura serii LM

9 000

Budowa serwomotoru liniowego tgczy w sobie strone pierwotng ztozong z warstwowego rdzenia (rdzenia) i cewki
silnika oraz strone wtérng sktadajacg sie z mocowania (jarzma) i magnesow trwatych (dla typow z rdzeniem).

Strona pierwotna: Cewka

Odlew zywicy

Warstwowy rdzen

Cewka silnika

Strona wtérna: Magnes

N Odlew zywicy lub pokrywa ze stali nierdzewnej
Staly magnes

Mocowanie (jarzmo)

Strona pierwotna: Cewka
W skiad strony pierwotnej wchodzi warstwowy rdzen z uzwojeniem pokryty odlewang zywica.

Strona wtérna: Magnes
Czeécig strony wtdrnej sg state magnesy na mocowaniu (jarzmie) nakryte odlewang zywicg lub pokrywa ze stali nierdzewne;j.
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) Cechy serii LM

) 000
Cechy serii LM — Kompaktowy silnik o duzej sile ciggu

)

Seria LM to kompaktowe silniki wydzielajace niewiele ciepta, o pakietowanym rdzeniu, umozliwiajgcym
zastosowanie duzego zageszczenia zwojow (dla typdw z rdzeniem).

Typ zwykly

Typ pakietowy

Zintegrowany rdzen

Potrzeba specjalnej formy odlewniczej, by wyprodukowac
rdzenie zalezne od zmian rozmiarow silnika.

Dtlugosc

Zoz SC rdzeni
Szerokosc¢ Diugos¢ rdzenia

rdzenia

Szerokosc
rdzenia

Standardowy rdzen —»
Nie potrzeba specjalnej formy odlewniczej, by wyprodukowac rdzenie.

Dlatego mozna poszerzy¢ zakres zmian sity, dlugosci i szerokosci silnika.
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r T TE . 000
Cechy serii LM — Wysoka predkos¢ i precyzja )

Przez uzycie serii LM razem z czotowa serig serwowzmacniaczy MELSERVO-J4 mozna uzyskac¢ systemy
serwosterowania o najwyzszej czutosci i dokltadno$ci. Dodatkowo, korzystajgc z réznorodnych funkcji sterowania serii
MELSERVO-J4 takich jak zaawansowane ttumienie wibracji, seria LM moze zapewni¢ najwyzsza wydajnos¢ systemu.

Sterownik systemu

serwomechanizmoéw MELSERI/O-I‘; Energia Seria LM

elektryczna Serwomotory liniowe

47 SSCNETIII/H
| SRV SvETEM CONTROLLER seTwoms |

sprzezenia zwrotnego

Enkoder liniowy
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> Cechy serii LM — Oszczednosc energii i przestrzeni ) 0oo

Seria LM-H3 oszczedza jeszcze wiecej energii | przestrzeni niz poprzedni model (seria LM-H2).
B Redukcja energii zasilania silnikéw

W serii LM-H3 osiagnieto zmniejszenie zapotrzebowania na energie elektryczng o 25%* dzieki nowej
konstrukeji ze zoptymalizowanymi ksztattami magneséw przekladajacej sie na oszczednosé energii. 'W

porownaniu z poprzednim modelem masa cewki (strona pierwotna: cewka) zostata zmnigjszona o okolo
12%", co rowniez przyczynia sie do redukcji zuzycia energil.

* Dla serwomaotoru liniowego o sile nominalne) 720 N

) o Zredukowana
Energia zasilania o 25%
silnika

M Oszczednosc przestrzeni

Dla serii LM-H3 szerokos¢ cewki silnika | magnesu zredukowano o 10% w stosunku do poprzedniego modelu.
Dzieki zwiekszonemu stosunkowi sity do natezenia pradu mozna stosowacd serwowzmacniacze 0 mnigjszej mocy,
co pozwala na bardzie] kompaktowa budowe urzadzenia (zmniejszenie ilosci uzytych materiatow).

Szerokosc

Seria LM-H2 zmniejszona 0 10%. | - geria LM-H3
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> Cechy serii LM — Uktady tandemowe i wielogtowicowe ) 00c

W serii LM z tatwoscia mozna uzyskacé urzadzenia zbudowane w uktadzie tandemowym i wielogtowicowym. Seria LM pozwala
na elastyczne konfiguracje réznorodnych systemow.

System automatycznego skladania

M Tandem

Serwomotory liniowe w uktadzie tandem sa odpowiednie do duzych
systemow wymagajacych precyzyjnej, synchronicznej pracy dwéch
osi. Operacje w ukladzie tandem przeprowadza sie z tatwoscia dzieki
pojedyncze] komendzie synchronizacji dwoch osi aktywowane] przez
SSCNET IlI/H. Skorzysta¢ mozna réwniez z zaawansowanego
sterowania synchronicznego.

I

B Uklad wieloglowicowy

Systemy wieloglowicowe umozliwiaja niezalezne sterowanie dwiema
cewkami (strony pierwotnegj), a przez to uproszczenie mechanizmow
urzadzenia. Systemy te sa odpowiednie do urzadzen wymagajacych
krotkiego cyklu,
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>
Kompatybilne serwowzmacniacze

9 000

Seria LM moze by€ uzywana z serwowzmacniaczami z interfejsem SSCNET IlI/H lub interfejsami ogélnymi.
Dodatkowo, serwowzmacniacze 1-, 2- i 3-osiowe moga by¢ uzyte do napedu serwomotoréw liniowych serii LM.

Wiecej szczegdtow na temat seriit MELSERVO-J4 zawarto w kursie ,MELSERVO (MR-J4) — informacje podstawowe”.

Interfejs SSCNET III/H serwowzmacniacza Interfejs ogolny
serwowzmacniacza
Sterownik systemu MR-J4-B MR-J4W2-B MR-J4W3-B Modut
serwomechanizmow 1-osiowy 2-osiowy 3-osiowy pozycjonowania MR-J4-A

1-osiowy

1.

} €7 SSCNETII/H
EUIITRT TR TN

liniowych LM

Seria serwomotorow liniowych LM

Seria serwomotorow
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bl
m Podsumowanie rozdziatu

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

« Czym jest serwomotor liniowy? « Struktura serii LM

« Cechy serwomotordw liniowych « Cechy serii LM

Przyktadowe zastosowania serwomotordw + Kompatybilne serwowzmacniacze
liniowych

Seria serwomotordw liniowych LM
Asortyment serii LM

Wazne informacje

Cechy serwomotorow Serwomotor liniowy moze byc bezposrednio podiaczony do urzadzenia | wykonywad ruchy liniowe
liniowych bez uzycia przektadni, np. sruby z nakretkg kulowg. Dlatego wykorzystanie serwomotoru liniowego
umozliwia przeprowadzanie procesow pozycjonowania z duza predkoscia | dokladnoscia.

Przyktadowe System z serwomotorem liniowym nie wymaga przekiadni takiej jak sruba z nakretka kulowa, co
zastosowania i ’ pozwala na duzg predkosé pracy, precyzyjne sterowanie i prosta obstuge. Dlatego serwomotory
e liniowe znalazty zastosowanie w rdZznorodnych systemach.

Asortyment serii LM Sposrod ponizszych typdw serwomotorow liniowych serii LM wybierz najbardziej odpowiadajacy
Twoim zastosowaniom: z rdzeniem, z rdzeniem (chlodzonym ciecza), z rdzeniem redukujgcym
odpychanie magnetycznego (dwu-biezniowy), lub bez rdzenia. Mozesz wybraé dowolny typ
serwomotoru liniowego w zaleznosci od potrzeby.

Struktura serii LM Budowa serwomotoru liniowego lgaczy w sobie strone pierwotng zlozona z warstwowego rdzenia
(rdzenia) i cewki silnika oraz strone widrna skladajacg sie z mocowania (jarzma) | magnesow
trwatych (dla typow z rdzeniem).

Cechy serii LM Seria LM to kompaktowe silniki wydzielajace niewiele cieplta, o budowie z rdzeniem pakietowanym,
umozliwiajacym zastosowanie duzego zageszczenia zwojow.
Dzigki serii LM mozesz z tatwoscia skonfigurowac systemy w ukladzie tandemowym i
wielogtowicowym.
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} Przyktadowy system i dobdr mocy napedu ) 000

W tym rozdziale przedstawiono przykladowy system i wyjasniono, jak dobra¢ moc.

Rozdzial 1 - Informacje o serwomotorach liniowych

Rozdziat 2 - Przykladowy system i dobér mocy napedu

2.1 Przyktadowy system

2.2 Dobér moey serwomotordw liniowych
2.3 Dobdr enkoderow liniowych

2.4 Lista konfiguracji systemowej

2.5 Podsumowanie rozdziatu

Rozdzial 3 - Montaz i instalacja elektryczna

Rozdzial 4 - Ustawianie serwomotoréw liniowych

Rozdzial 5 - Wykrywanie biegundéw magnetycznych

Rozdzial 6 - Proces pozycjonowania
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»
Przyktadowy system ) 000

W niniejszym szkoleniu przyktadowym systemem jest stolik XY.
Ponizszy plik PDF zawiera schemat pracy i dane techniczne maszyny.

Dane przyktadowego systemu <PDF>
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b))
m Dobor mocy serwomotorow liniowych ) 000

Przede wszystkim nalezy dobrac optymalng moc serwowzmacniaczy | serwomotordw liniowych uzytych w
przykfadowym systemie.

W tym celu uzyj oprogramowania do doboru mocy serwomechanizmow AC (darmowe oprogramowanie).

Oprogramowanie do doboru mocy serwomechanizmow AC

Pobierz program ze strony internetowej Mitsubishi Electric FA.

Po ustawieniu charakterystyk urzadzenia i schematu dziatania mozesz wybrac¢ najbardziej odpowiednie
serwowzmacniacze, serwomotory liniowe i opcje regeneracii.

Na nastepnej stronie mozesz przeprowadzi¢ symulacje doboru mocy przy uzyciu oprogramowania z przedstawieniem
rzeczywistych okien programu.

Oprogramowanie do doboru mocy: MRZJW3-MOTSZ111E

f
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)
m Dobdr mocy serwomotorow liniowych

A7 Linear servo | Linear Senvo | INIDT11.5VM T

File Units Teols Help
Setting Data
|Linearser‘m j

M7 i

=
|Pos.ctrl. mode ~|| @& Calculate ¢ Set Force |
"

T Amplifier MR-J4-AB
A plifier
It FI
—F Mator : LM-H2 2 misec
| EL__ .; | Self-cooling

- UniformAcdDec InclinAll sect of  [E=rm . | I @
| 'n| Pos Cirl Mode Oper. Patern alculata Primary side of linear servomataor

- _al

= Secondary side of linea armotar i

Data Setting

Motor : LM-H3P2A-07PSelf-cooling [70 M]

Mazs of table WT 2.000 kg

Mazs of load W1 0.500 kg

Thrustioad Fc 0.000 N Ampliner ‘MR-14-404/B

Sliging resistance Fs 0000 N Regenerative option :Regeneraticn needless

Co=fficient of friction M 0.135 Side-by-side mounting possible : 0-45*C amb. Temp.

Mechanical sys. Efficiency eta 0.500 Load mass : 2.500 [ka] 2 8Times
Feakthrust: 106,323 [M] 157.9%
RMSthrust : G9.162 [M] 938.8%
Reger. Pwr. : 0.000 [W] 0.0%

Wyswietlone zostana wyniki obliczen.

Mass of table WT: 2.000 |kg j Nacisnij (@) aby przejs¢ do nastepnego ekranu.

Al F]
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) Dobodr enkoderow liniowych

9 000

Aby korzysta¢ z serwomotoru liniowego, musisz wybraé enkoder liniowy.
Enkodery liniowe sg zazwyczaj podzielone wedlug ponizszej klasyfikaciji.
W przyktadowym systemie zastosowano enkoder liniowy przyrostowy zgodny ze ztgczem szeregowym Mitsubishi.

Typ enkodera liniowego

B led
Zgodny ze ztaczem szeregowym ezwzgledny
Mitsubishi
Przyrostowy
Z wyjsciem roznicowym fazy A/B/Z* Przyrostowy

Serwowzmacniacze serii MR-J4 sg zgodne z réznorodnymi ztgczami enkoderdw o rozdzielczosci 0,005 pm lub wigkszej i

enkoderami z wyjSciem réznicowym fazy A/B/Z*.

Wybierz enkoder liniowy odpowiedni do Twojego urzadzenia po sprawdzeniu specyfikacji (rozdzielczos¢, predkose
nominalna, efektywna dlugo$¢ pomiaru itd.) w ,Instrukcji uzytkowania enkoderéw liniowych”. Wiecej szczegdtow na temat

specyfikacji, wydajnosci i gwarancji enkoderéw liniowych uzyskasz po kontakcie z producentem danego kodera liniowego.
* Serwowzmacniacze MR-J4-B-RJ/MR-J4-A-RJ sa zgodne z koderami liniowymi z wyjsciem roznicowym fazy A/B/Z*.

Lista koderdéw liniowych (aktualna w marcu, 2015) <PDF>
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>}m Lista konfiguracji systemowej

wykorzystywana w tym szkoleniu.

Qo4uDEH Q17208

£7 SSCNETII/H
[ i b (i e e

LM-H3
Gorny wylgcznik krancowy
Dolny wytacznik krancowy
Czujnik zblizeniowy
Sygnat wymuszenia
zatrzymania

Ponizej przedstawiona jest przyktadowa konfiguracja systemu

LM-H3

Gorny wylacznik krancowy
Dolny wytacznik krancowy
Czujnik zblizeniowy
Sygnal wymuszenia
zatrzymania

Typ

Sterownik

Model

) ood

llosé

Jednostka centralna PLC

Qo4UDEHCPU

Modut zasilania

Qe2P

Ptyta bazowa

Q350B

Modut wejsciowy

Qx40

Modut wyjsciowy

QY41P

Sterownik systemu
serwomechanizmow
{modut CPU sterowania ruchem)

Q172DSCPU

Serwowzmacniacz

MR-J4-40B

Serwomotor liniowy (strona pierwotna)

LM-H3P2A-07P-BSS0D

Serwomotor liniowy (strona wtorna)

LM-H3520-480-BS50

Enkoder liniowy

Incremental type

Kabel enkodera

ME-EKCBLZM-H

Zigcze przewodowe serwomotoru
liniowego

MR-JATHCBLOSM

Zestaw ziacza enkodera

MRE-J3CNZ

Kabel SSCNET Il

ME-JZBUS015M

Kabel umozliwiajacy komunikacje
z komputerem (kabel USB)

MR-J3USBCBL3M

Srodowisko inzynierskie

MT Works2
{razem z MR
Configurator2)

System operacyjny

SW8DNC-3V220L
(zainstalowany fabrycznie)
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bl
m Podsumowanie rozdziatu

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

» Przykiadowy system

« Dobdr mocy serwomotordw liniowych
+ Dobér enkoderow liniowych

« Lista konfiguracji systemowej

Wazne informacje

Dobor mocy Musisz wybrac serwowzmacniacze | serwomotory liniowe pracujgce w odpowiednich zakresach
serwomotorow liniowych mocy.

Dobdr enkoderow Aby korzystac z serwomotoru liniowego, musisz wybrac enkoder liniowy.

liniowych Whybierz enkoder liniowy odpowiedni do Twojego urzgdzenia po sprawdzeniu specyfikadi
(rozdzielczose, predkosc nominalna, efektywna dhugosc pomiaru itd.) w Instrukcji uzytkowania
enkoderdw liniowych”.
Wiece] szczegotow na temat specyfikacji, wydajnosci i gwarancji enkoderdw liniowych uzyskasz po
kontakcie z producentem danego enkodera liniowego.
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Gr4ricll Montaz i instalacja elektryczna ) 0oo

W tym rozdziale opisano Srodki ostroZznosci, ktére nalezy podjac podczas obstugi | montazu serwomotordw liniowych,
a takZe procedury montazu, instalacji elektrycznej i uruchamiania serwowzmacniacza.

Rozdzial 1 - Informacje o serwomotorach liniowych

Rozdzial 2 - Przykladowy system i dobor mocy napedu

Rozdzial 3 - Montaz i instalacja elektryczna

3.1 Nazwy i funkcje czesci serwomotoru liniowego

3.2 Obstuga serwomotordw liniowych

3.3 Suwak liniowy

3.4 Instalacja serwomotorow liniowych

3.5 Instalacja i uziemienie serwowzmacniaczy

3.6 Instalacja elektryczna serwowzmacniaczy i serwomotordw liniowych
3.7 Zalaczanie zasilania

3.8 Podsumowanie rozdziatu

Rozdzial 4 - Ustawianie serwomotorow liniowych

Rozdzial 5 - Wykrywanie biegunéw magnetycznych

Rozdzial 6 - Proces pozycjonowania
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> Nazwy i funkcje czes$ci serwomotoru liniowego

Ponizej przedstawiono nazwy i funkcje czesci serii LM, biorac za przykiad serie LM-H3.

Nazwa

Przewod termistora

Zastosowanie

Przewod z koncowlka
oczkowg do podiaczenia
termistorow.

Informacja o temperaturze
strony pierwotnej
przekazywana jest tym
przewodem do
Serwowzmacniacza.

Przewod zasilania

Przewod z koncowlka
oczkowa do podiaczenia
Zradta zasilania

Pokmnywa SUS

Pokrywa ze stali nierdzewnej
dla ochrony magnesow po
stronie wiorne

Znacznik "N"

Znacznik oznaczajacy pole
magnetyczne. Wskazuje
kierunek bieguna polnocnego.

Tabliczka
Znamionowa

Tabliczka wskazujaca model i
dane znamionowe
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»m Obstuga serwomotorow liniowych

Silne magnesy uzywane sa po wtdrnej stronie serwomotorow liniowych.
Niepoprawna obstuga moze spowodowac powazny wypadek. Postuguj sie nimi z ostroznoscia.

; Y

Silny magnes — uzywaj ostroznie

Po wtdrnej stronie generowana jest znaczna sita

przyciagania pomiedzy produktem a magnesem.
A UWAGA Istnieje ryzyko przyciecia dioni.

Trzymaj z dala od silnika wszelkie wyposazenie, ktore

mozna uszkodzi¢ sita magnetyczna.

Osoby z rozrusznikiem serca nie powinny pracowac z

produktem.

- vy

Prosze najpierw uwaznie zapoznac sie z trescia instrukcji serwomotoru LINEAR SERVO MOTOR INSTRUCTION MANUAL™
i whasciwie korzystaé z produktu.




ll Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_maotor)_POL

w»
m Obstuga serwomotorow liniowych — Sita przyciagania magnetycznego

) ood

B Sita przyciagania magnetycznego

Do wtornej strony serwomotoru liniowego przymocowany jest silny Istnigje zawsze bez
magnes staly, w wyniku czego na ciata magnetyczne takie jak wzgledu na to, czy
zelazo dziata sita przyciggania magnetycznego (sita, z jaka zasilanie jest wiaczone
magnes przycigga ciata magnetyczne). czy wylaczone
Sita ta dziata zawsze, bez wzgledu na status zasilania J

serwomotoru lin lowego. Powiarzchnia
czotlowa
magnesu

ofsuzoflaubew
ewebenizid ejig

Powierzchnia czotowa
mocowania (jarzma)

Strumien indukcji magnetycznej wytwarzany przez staly magnes
wychodzi z powierzchni czolowe] magnesu (lezacej naprzeciwko Powierzchnia czolowa magnesu ... Strumien
strony wtornej) i rozchodzi sie w przestrzeni. W wiekszosci nie indukcji magnetycznej rozchodzi sie.
przenika do powierzchni mocowania (jarzma) ze wzgledu na jego Dziata sita przyciggania magnetycznego.
bUdGWE. Strumieri @
Z tego powodu sita przyciagania magnetycznego wystepuje po Staty 4 indukgji
stronie wtdrnej magnesu, a nie po stronie powierzchni magnes magnetycznej
mocowania (jarzma). .

Mocowanie (jarzmo)

Powierzchnia czolowa mocowania ... Strumien indukcji
magnetycznej nie rozchodzi sie.
Nie dziata sita przyciagania magnetycznego.
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Obstuga serwomotoréw liniowych — Sita przyciggania magnetycznego ) Ww

Staly magnes uzywany w serwomotorze liniowym jest bardzo silny.
Na calkowicie przyciagany zelazny arkusz o rozmiarze Kartki A4 moze dziata¢ sita wynoszaca nawet 2,5 t.
Zachowaj szczegolng ostroznos¢ podczas obstugi.

Sita przyciagania magnetycznego = 400 [kPa]

M Dla Twojego bezpieczenstwa

Sita przyciagania magnetycznego jest odwrotnie proporcjonalna do kwadratu odlegtosci od ciata magnetycznego,
tzn. ro$nie gwattownie w miare zmniejszania odlegtosci.

Montujgc strone wtérng serwomotoru liniowego, zapewnij wystarczajgcg odlegtos¢ od ciat magnetycznych
znajdujgcych sie dookota oraz zabezpiecz je tak, by nie mogty sie poruszy€.

Kiedy zelazny arkusz o rozmiarze
kartki A4 jest catkowicie
przyciagany do staltego magnesu...

Okolo 2,5t

A4
(21 x 29,7 cm)
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»m Obstuga serwomotordow liniowych — Inne srodki ostroznosci ) 00c

Serwomotory liniowe powinny by¢ obstugiwane przez inzynierow majacych pelng wiedze dotyczaca tych produktow.
Szczegodlng uwage nalezy zachowac w nastepujacych przypadkach.

Osoby z urzgdzeniami medycznymi takimi jak rozruszniki serca nie powinny zblizac sie do
serwomotorow i ich wyposazenia.

Mie wolno nosic przedmiotow metalowych, takich jak: zegarki, kolczyki, naszyjniki itd.

Uzywaj niemagnetycznych narzedzi.
(Przyktadowo) Przeciwwybuchowe narzedzia bezpieczenstwa ze stopdw berylowo-
miedziowych: bealon (NGK)

Mie zblizaj do silnika kart magnetycznych, zegarkow, telefonow komaorkowych itd.

Malezy unikac wstrzasow i naprezen odlewanych czesci produktu. (W przeciwnym wypadku
mozna uszkodzi¢ serwomotor).

Umiesc ostrzezenie ,Caution! Strong Magnet” lub podobne i przestrzegaj stosownych
srodkow ostroznosci w otoczeniu serwomotoru.

| Caution! Strong Magnet
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> Suwak liniowy 3 000
Podstawy budowy suwaka liniowego )

Ponizszy rysunek przedstawia podstawy budowy suwaka liniowego, w ktéry wbudowany jest serwomotor liniowy.

Ogranicznik Strona wtorna serwomotoru liniowego

Prowadnica Iiniowa\ /
Obrabiany przedmiot 4

- -

/

Stolik
Podstawa

\\%&;

7

Strona pierwotna serwomotoru liniowego Skala enkodera liniowego

Gtlowica enkodera liniowego
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> Instrukcje dotyczace budowy suwaka liniowego ) [« v Jroc

Ponizszy rysunek pomaga zrozumiet instrukcje dotyczace budowy suwaka liniowego.
Niepoprawna konstrukcja moze negatywnie wplynac na dziatanie i doktadnos¢ urzadzenia. Zaprojektuj suwak liniowy tak,
by punkt przytoZenia sity ciagu znajdowat sie mozliwie blisko Srodka ciezkosci poruszajacego sie obiektu.

Mozliwie najblizej
> -

Srodek ciezkosci poruszajacego
sig przedmiotu

A A
Mozliwie
najblizej
Mozliwie
najblize] Strona H ¥ Srodek prowadnicy liniowej

pierwotna

N\

Punkt przytozenia sity ciagu Strona wtdrna
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> Instalacja serwomotoréw Iiniowych

Zamontuj serwomotor liniowy w nastepujacy sposob. (Dla LM-H3P3)

Srodek strony pierwotnej: srodek skoku Sruby mocujacej

I}'Il I{F Stolik

~ Strona
pierwotna

0,5 lub mnigj
L]

i =

Strona wtarna

Srodek strony wtornej: rodek skoku $ruby mocujacej

[T

[Jednostka: mm)

Fownoleglosc

Ptaskosc

A

Plaskosc
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Montaz strony wtornej (magnesu) ) 00

Korzystajac z kilku stron wtérnych, utéz tabliczki znamionowe przytwierdzone do produktu w tym samym kierunku,
by zachowaé¢ ukfad biegunéw magnetycznych.

Tabliczka znamionowa

Nastepnie zamontuj je tak jak w ponizszej procedurze, by zminimalizowaé przeswit pomiedzy stronami wtérnymi.

1) Srubami przytwierdz w miejscu pierwszg strong wtérna, ktéra bedzie punktem
odniesienia przy montazu.

2) Umiesc kolejng strone widrng na powierzchni montazu i wkrec sruby tymczasowo,
zostawiajac troche luzu.

3) Docisnij tymczasowo zamocowang strone widrng do strony wtornej odniesienia.

Strona widrma majgca

—_— g ’ ' ' b e ot
4) Przycisnieta strone wtdrng dokrec na state Srubami. pgm G0k
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>m Montaz strony wtornej (magnesu)

Przy montazu strony wtornej zwroé uwage na nastepujace punkty.

) ood

- State magnesy strony wtérnej wywolujg site przyciagajaca ciata magnetyczne. Uwazaj, by nie przyciac sobie dioni.
« Montujac strone wtérna, uzywaj niemagnetycznych narzedzi.
+ Montujac dodatkowy blok strony wtornej po montazu pierwszego, umiesé dodatkowy blok z dala od pierwszego juz

zamocowanego, a nastepnie przesun go do zamierzong] pozycji. Twoja dion moze zostac przycieta pomiedzy
stronami wtornymi, jesli umiescisz je zbyt blisko siebie.

« Upewnij sie, ze catkowity btad skoku Sruby w otworach montazowych miesci sie w granicach 20,2 mm. Kiedy kilka
stron wtornych jest utozonych w linii, pojawi¢ sie moga przeswity pomiedzy sasiadujacymi blokami (magnesami).
Zalety to od metody montazu i liczby uzytych blokdw stron wtérnych.
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>
Montaz strony pierwotnej (cewki) 3 ooc

Ponizej pokazano, jak zamontowa¢ strone pierwotna.

1) Zamontuj niektore ze stron wtérnych.
2) Zamontuj strone pierwotng w miejscu, gdzie nie ma zamocowanej strony wtdrnej.

3) Przesun strone pierwotng nad zamontowanymi stronami wtérnymi.
Upewnij sig, Zze strona pierwotna nie styka sie z wtornymi.

4) Zamontuj pozostate strony wtorne.
Upewnij sig, Ze strona pierwotna nie styka sie z wtornymi.

\\\\

/

Przy montazu strony pierwotnej zwrd¢ uwage na nastepujace punkty.

» Aby unikng¢ zagrozenia spowodowanego sitg przyciagania magnesu statego pomiedzy strong pierwotng a wtérng, zaleca sie,
aby strone pierwotna montowac w pozycji, gdzie strony wtorne nie sg zamocowane.

+ Kiedy montaz strony pierwotnej nad wtérng jest nie do unikniecia, skorzystaj z wyposazenia do przenoszenia przedmiotow,
np. zurawia, ktory jest catkowicie zdolny wytrzymac naprezenia spowodowane sitg przyciggania magnetycznego.

* Przesuwajgc strone pierwotng nad wtérna, zachowaj szczegdlng ostroznos¢, majgc na uwadze generowanag site przyciggania.
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@EXEI Viontaz enkodera liniowego ) 000

Zamontuj enkoder liniowy.
W poréwnaniu z serwomotorami liniowymi wiecej uwagi nalezy zwroci¢ na ochrone przed olejem i kurzem.
Bardzo dokfadnie zamocuj prowadnice liniowa.

Skala enkodera liniowego

Prowadnica liniowa

Gtowica kodera liniowego

Jesli enkoder liniowy jest niepoprawnie zamontowany, moze pojawi€ sie alarm lub niedopasowanie pozycji.

W takim wypadku wykonaj czynnosci z ponizszej listy kontrolnej dla enkodera liniowego, by potwierdzi¢ poprawny montaz.
Wiecej informaciji na temat Srodkdéw ostroznosci znajdziesz w dokumentacji dotyczacej specyfikacji i montazu enkoderéw
liniowych kazdego producenta.

Sprawdz, czy szczelina pomiedzy gtowica a skala jest poprawna.

Sprawdz, czy glowica skali sie porusza (poluzowanie sekcji gtowicy skali).
Sprawdz, czy powierzchnia skali jest zabrudzona lub porysowana.
Sprawdz, czy wibracje i temperatura mieszcza sie w dozwolonym zakresie.
Sprawdz, czy predko$¢ nie jest zbyt duza.
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>
Instalacja i uziemienie serwowzmacniaczy ) 0oo

W tej czeSci opisano instalacje i uziemienie serwowzmacniaczy.

M Instalacja serwowzmacniaczy

@ Instalacja pojedynczego serwowzmacniacza

Szafka Szafka
740 mm | Przestrzen na okablowanie
' lub wigcej " (80 mm lub wigcej)
10 mm 10mm
lub wigcej ., «1 lub wigcej
|40 mm
| lub wigcej
1

B Uziemienie serwowzmacniaczy

» Aby unikngé porazenia pradem elektrycznym i zredukowac zaktocenia elektromagnetyczne, nalezy uziemié

serwowzmacniacze i serwomotory.

+ Aby unikng¢ porazenia pragdem elektrycznym, zawsze podtgczaj styk uziemienia serwowzmacniacza do uziemienia

ochronnego szafki.

Wiecej szczegbtow na ten temat zawarto w kursie ,Servo MELSERVO Basics (MR-J4)".

@ [nstalacja kilku serwowzmacniaczy

Szafka
*100 mm lub wigcej
1 mm
Gora
. 30 mm 30 mm
lub wigcej 4., ¥ lub wigcej
Dot
40 mm
1 lub wiecej
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w2
m Instalacja elektryczna serwowzmacniaczy i serwomotorow liniowych ) L=

Podtacz zrodio zasilania do obwodu zasilania gtownego | obwodu zasilania uktaddw sterujacych serwowzmacniacza.
Zawsze uzywaj wytacznikow kompaktowych (MCCB).

Pamietaj, by zamontowac stycznik magnetyczny pomiedzy wylacznikiem, a zaciskami L1/L2/L3. Utwdrz obwdd, ktory bedzie

wytaczatl stycznik magnetyczny, a nastepnie gtowny wylacznik zasilania w przypadku wystapienia sygnatu alarmowego lub
sygnatu wymuszonego zatrzymania.

Uzyj ztacza przewodowego serwomotoru liniowego, by podiaczyé kabel enkodera i termistor do serwowzmacniacza.
Wykonaj instalacje elektryczna serwomotoru tak, aby zapewni¢ zgodnosé faz (U, V i W) wyjs¢ | serwomotoru.

Za przyktad na ponizszym rysunku stuzy instalacja elektryczna MR-J4-40B i serwomotor liniowy.

Wqucznlk kompaktowy
(MCCB)

Syagnat alarmu

Stycznik
- magnetyczny
e ™)

Gorny ogranicznik ruchu
—— Dolny ogranicznik ruchu
Czujnik zblizeniowy

1
= | —E
v | B
Zasilanie [
obwodu ghdwnego o [

Zasilanie
obwodu sterowania e

Kabel enkodera

SKALA
- T— LM-H3
LR
B THM  Termistor ﬁ

Ztacze przewodowe
serwomotoru liniowego

.p ODEIEIET | [EEOEIEIEY [
ot

Kabel zasilania
serwomotoru

Enkoder liniowy
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) Zalaczanie zasilania ) 000

Wiacz zasilanie obwodu sterowania i obwodu gtdwnego serwowzmacniacza.
Na wys$wietlaczu serwowzmacniacza pojawia sie status "Ab" (oczekiwanie na uruchomienie sterownika serwomechanizmu).

Do przyktadowego systemu nie jest podigczony zaden sterownik systemu serwomechanizmoéw. Konfiguracje wymaganych
ustawien i uruchamianie systemu przeprowadzaj, jesli wySwietlany jest status "Ab".

Gdy nie wyswietla sie status "Ab", a uruchamia sie alarm, znajdz przyczyne wystgpienia alarmu i jg napraw.

Uruchom
serwowzmacniacz.

Na wyswietlaczu widoczny jest status "Ab".
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3.8 Podsumowanie rozdziatu

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

« Nazwy i funkcje czesci serwomotoru liniowego + Instalacja i uziemienie serwowzmacniaczy

« Obstuga serwomotordw liniowych « Instalacja elektryczna serwowzmacniaczy i

« Suwak liniowy

+ Instalacja serwomotordw liniowych

Wazne informacje

Obstuga serwomotorow
liniowych

Instalacja serwomotordw
liniowych

serwomotorow liniowych
« Zalgczanie zasilania

« Do wtdrnej strony serwomotoru liniowego przymocowany jest silny magnes stafy,

w wyniku czego na ciata magnetyczne takie jak zelazo dziata sita przyciggania
magnetyczneqo (sita, z jaka magnes przycigga ciata magnetyczne).

* Osoby z urzgdzeniami medycznymi takimi jak rozruszniki serca nie powinny zblizac sig

do serwomotordw 1 ich wyposaZenia.

« Nie wolno nosié przedmiotow metalowych, takich jak: zegarki, kolczyki, naszyjniki itd.
 Uzywaj niemagnetycznych narzedzi.

* Mie zblizaj do silnika kart magnetycznych, zegarkow, telefondw komdrkowych itd.

* Nalezy unikac wstrzasow i naprezen odlewanych czescl produktu.

+ Umiesc ostrzezenie ,Caution! Strong Magnet” lub podobne i przestrzegaj stosownych

srodkow ostroZznosci w otoczeniu serwomotoru.

+ State magnesy strony wtdmej wywoltujg site przyciggajaca ciata magnetyczne. Uwazaj,

by nie przyciac sobie dtoni.

« Montujac strong widma, uzywaj niemagnetycznych narzedzi.
« Montujac dodatkowy blok strony wiérnej po montazu pierwszego, umiesc dodatkowy

blok z dala od pierwszego juz zamocowanego, a nastepnie przesun go do zamierzonej
pozycji. Twoja dion moze zostac przycigta pomiedzy stronami wiornymi, jesli umiescisz
je zbyt blisko siebie.

« Upewnij sig, ze catkowity blad skoku sruby w otworach montazowych miesci sie w

granicach 0,2 mm. Kiedy kilka stron wtdrnych jest utozonych w linii, pojawic sie moga
przeswity pomiedzy sgsiadujgcymi blokami (magnesami). Zalezy to od metody montazu
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3.8 Podsumowanie rozdziatu

. Upewnij sig, Ze calkowity blgd skoku sruby w otworach montazowych miesci sie w
granicach +0,2 mm. Kiedy kilka stron wtornych jest utozonych w linii, pojawic sie moga
przeswity pomiedzy sgsiadujacymi blokami (magnesami). Zalezy to od metody montazu
i liczby uzytych blokdw stron witarnych.

 Aby uniknat zagrozenia spowodowanego sita przyciagania magnesu statego pomiedzy
strong pierwotng a widrng, zaleca sie, aby strone pierwotng montowacd w pozycji, gdzie
strony widrne nie s3 Zzamocowane.

« Kiedy montaz strony pierwotnej nad wtorng jest nie do unikniecia, skorzystaj z
wyposazenia do przenoszenia przedmiotow, np. Zurawia, ktory jest catkowicie zdolny
wytrzymac naprezenia spowodowane sitg przyciagania magnetycznego.

- Przesuwajgc strone pierwotng nad wiorng, zachowaj szczegolng ostroznosc, majgc na
uwadze generowang site przyciggania.

« W poréwnaniu z serwomaotorami liniowymi wiecej uwagi nalezy zwrdcic na ochroneg
enkoderow liniowych przed olejem i kurzem.

LWEEIERERGLEFEEIENER - Potacz zrodho zasilania z zaciskami zasilania obwodu glownego | obwodu  sterowania
SErWOWZmacniaczy | serwowzmacniacza.
serwomotorow liniowych * Dla zrodet zasilania zawsze uzywaj wytgcznikow kompaktowych (MCCB).
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W tym rozdziale opisano, jak ustawi¢ parametry serwowzmacniacza z wykorzystaniem MR Configurator2.
(Ustawianie serii | typow serwomotoréw, wybér bieguna kodera liniowego i ustawienia rozdzielczosci)

Rozdzial 1 - Informacje o serwomotorach liniowych
Rozdzial 2 - Przykladowy system i dobor mocy napedu
Rozdzial 3 - Montaz i instalacja elektryczna

Rozdziatl 4 - Ustawianie serwomotoréw liniowych

4.1 Oprogramowanie konfiguracyjne MR Configurator2
4.2 Tworzenie nowego projektu (wybor trybu pracy)
4.3 Podtaczanie serwowzmacniacza do komputera

4.4 Ustawianie serii i typu serwomotoru

4.5 Wybieranie polaryzacji enkodera liniowego

4.6 Ustawianie rozdzielczosci kodera liniowego

4.7 Zapisywanie parametrow

4.8 Podsumowanie rozdziatu

Rozdzial 5 - Wykrywanie biegunéw magnetycznych

Rozdzial 6 - Proces pozycjonowania
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>“ Oprogramowanie konfiguracyjne MR Configurator2 ) L=

W tej sekcji opisane sg funkcje i zastosowania oprogramowania konfiguracyjnego ,MR Configurator2 (SW1DNC-MRC2-E)".
MR Configurator2. Umozliwia ono za pomoca komputera regulacje, monitorowanie, diagnostyke, zapisywanie/odczytywanie
parametrow i testy dziatania.

B Uruchomienie

Mozliwe jest ustawianie réznych parametrow potrzebnych do pracy systemu serwo, zapisywanie ich w serwowzmacniaczu,
monitorowanie warunkow pracy przedstawionych na wykresach i przeprowadzanie innych czynnosci.

B Regulacja
Jednym Kliknieciem mozna przeprowadzi¢ dostrajanie, dzieki czemu wszystkie wartosci wzmocnienia sa automatycznie
dostosowane, a wydajnosc systemu serwo jest maksymalna.

B Konserwacja
Istnigje mozliwose sprawdzenia statusu systemu serwo, przyczyn usterek oraz czasu pracy czesci.

Wiecej informacji na temat podstaw uzywania MR Configurator2 znalez¢ mozna w kursie ,Servo MELSERVO Basics (MR-J4)".

Mozesz pobrac wersje prébng i aktualizacje programu MR Configurator2 na stronie internetowej Mitsubishi Electric FA.
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Qm Tworzenie nowego projektu (wybdr trybu pracy)

“New Project X |

Ustawienia

Ustawienia —
Model

Uruchom oprogramowanie MR Configurator2, a nastepnie wybierz [Project] — [New].
Wyswietlone zostanie okno New Project. Przy Operation mode wybierz ,Linear”.

Umozliwia wybor modelu
serwowzmacniacza, z kforym

nawigzywane jest polgczenie.

Wartosé na
potrzeby szkolenia

Operation
mode

Wybor trybu pracy.

Linear

Option unit

Wybor dodatkowej jednostki.

Mo Connection

Connection
setting

Whybierz sposdh polaczenia.

Servo amplifier
connection USB

ﬂ'elastimdp'njactﬂheupaﬂdwlm
the application is restarted

Lok ] | cancl
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} Podiaczanie serwowzmacniacza do komputera

Podlacz serwowzmacniacz do komputera za pomoca kabla USE.
Skorzystaj z przewodu USB ,MR-J3USBCBL3M" (dtugosé: 3 m).

Podlaczanie do serwowzmacniacza

Serwowzmacniacz

Kabel USB
MR-J3USBCEL3M Komputer
{Opcja)

Kiedy pojawi sig okno dialogowe pokazane z prawe| strony, zaznacz
Change to "MR-J4-B Linear™ i kliknij Ok

Jesli wybierzesz Mot changed” i klikniesz ,OK", parametry b i Pt

nie zostang zapisane. . I s o g e e s ]
(Ta wiadomosc nie pojawia sie w trybie offline). gy T ———

S
e B (O i 1 L
JI e v 544 e

L UL R ]
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“ Ustawianie serii i typu serwomotoru

Ustaw serie i typ serwomotoru na wysSwietlonej liscie w zaktadce Basic ustawien parameter setting.
Informacje dotyczace ustawianych wartosci znajdziesz w tabeli dostepnej pod ponizszym tgczem.
Wartosci ustawien parametréw <PDF>

_Juuonmwzn-m

Mp&mwu—-mmmmmmtmwﬁaww

l arameter Setring

-
= Urst Corversion o ope el Pacameter Bock

L8 BE!

SEEEEEER

Drve recorder arttrary alarm trigger seteng
ACP4 Function selection A

Ustawienie dla
przyktadowego
systemu

Wartosc¢

Parametr |
poczatkowa

PA17 Servo motor series | Ustaw serie serwomotoru. 0000 00BB

PA18 Servo motor type Ustaw typ serwomotoru. 0000 2101
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»“ Wybieranie polaryzacji enkodera Iiniowego

Wybierz polaryzacje enkodera liniowego tak, aby wartoS¢ sygnatu sprzezenia zwrotnego enkodera liniowego wzrastata, kiedy
serwomotor liniowy porusza sie w Kierunku dodatnim.
W zaktadce Basic w Linear control ustawien parameter setting przy opcji ,Selection of encoder pulse count polarity” wybiera
sie polaryzacje enkodera.

9 000

] MELSOFT MR Configurator2 New project [P=—rey

mp&mwmmwmmr«mwp&wm

Lnear encoder{**T0P9) Linair encader resokton{ ™ LIM, *LID)

Gan changng Selection of encoder pulse count polanty Numerator 1000 | um (1-65535)

' Enc. puise is n increasing d. by servo motor positve dr, || Osnominetor 1000 | ym (165535)

Selection of ABZ phase input interface encoder 2-phase

iu" Y S0 intervyl at home poston return{™ LIT1)
Basc Z-phase side no-signal alam datecton vald _‘_'_] The 800 interval settng at home position return
S 1043576 | puse
Extension
10
Extension 2 - Serva motor thermestor setting(*DOP 1)
Sxtoniian 3 Servo motor thermustor enabled \dsabled selecton
Cption ut -
Specnl Enstied v/

Paramefr Opis Wartos¢ poczatkowa

Selection of encoder pulse
count polarity

Ustaw biegun kodera liniowego. Enc. pulse is in

increasing dir. by servo
motor positive dir.

To ustawienie opisywane jest na nastepnej stronie.
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4.5.1 Sprawdzanie kierunku pracy serwomotoru liniowego

Upewnij sie, czy serwomotor liniowy pracuje w kierunku dodatnim.

Przy dodatnim kierunku pracy w serii LM-H3 znajduja sie przewody zasilania i termistora po stronie pierwotnej.
Recznie przesun serwomotor liniowy w kierunku dodatnim, gdy urzadzenie jest wylaczone i na wy$wietlaczu w oknie
MR Configurator2 sprawdz predkos¢ silnika (dodatnia/ujemna).

. Ursplay All

No. Ttem Units
1 Cumulative feedback pulses | pulse |
3 Droop pulse _

4 Cumulative cmd. pulses -_pulsg i

Wylaczenie serwomechanizmu g
sygnalizowane jest komunikatem (Ab)
na wyswietlaczu serwowzmacniacza.
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>m Sprawdzanie kierunku pracy enkodera Iiniowego

Sprawdz Kierunek pracy enkodera liniowego.
Kiedy wytaczony serwomotor liniowy jest recznie przesuwany w kierunku dodatnim, jego predkos¢ przyjmuje wartosé
dodatnia lub ujemna w zaleznosci od wartosci opcji Selection of encoder pulse count polarity w ustawieniach parametrow.

) ood

Kierunak Linear control - Basic
ujemny

Linear encoder(*5C0PS)

Selection of encoder pulse count polarity

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

Parametr

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

* Zresetuj serwowzmacniacz, by zastosowad wprowadzone ustawienia w
opcji Selection of encoder pulse count polarity.

{ Font 10pt - Line height 15 : ECear [Diestart [lPause Efsetting
Mo. Ttam Units Axisl
1 Cumulative feedback pulses pulse §304827
2 Servo motor speed mimy's
3- Droop pulse | pulse
4 Cumulative cmd. pulses pulse
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m Ustawianie rozdzielczosci enkodera liniowego

Ustaw rozdzielczos¢ enkodera liniowego dla uzywanego modelu.
RozdzielczosE enkodera ustawia sie w zakladce Basic ustawien parameter setting przy opcji Linear control

[Linear encoder resolution - Numerator] , ,
- : \ = Linear encoder resolution [um]
[Linear encoder resolution - Denominator]
Kiedy ustawiony parametr linear encoder resolution wynosi 0,05 pm (jak w przyktadowym systemie)

Linear encoder resolution = 0,05 um
A
20

[ ] MELSOFT MR Confiquenten? New pecject
! Somct yew Fle  PasmeterSettng(Z]  Fasmetsr  Safety  Sosbogngdsts  Mowis  wgnoss  TestMode  Adustment  Jos  yprdow el

NPALe BER|RAsEha8n -
i Preject X Parameter Settng X
= [ M project
_.‘_ sm:;m Parameter Sefting
Ta - — 5
iﬁm (W] st | Jreac B sat To Defadt Foaversy [ racomets
2 Parameter i FhOpen [save A
—
Filter 2 -
Fiter 3 Lingar conirol - Basic
ibr aton oo Linear enceder{™C0Pg) Lingar encoder résoluSon{™=LTM, =LY
Ore-touch t
Setection of ercoder pulse count palarty umerator 1| pmm [1-65515)

Erc. puiss is i increasing dir. by servo modor positive dir,

e

Denominalnd ) | e (1-65535)

Seierbon of ABZ-phase nput mierfacs =ncoder 2-phase - _— W ra

- o Rnclion Shop inf=rval at home posion retrn*5LIT1)

T-phase side na-signal Sam detecton vakd ]  The stoninterel setting athome pasition rebm
1048576 w | putse

Wartosc Ustawienie dla przykfadowego

poczatkowa systemu

Parametr

1000

Ustaw licznik rozdzielczosci kodera liniowego.

1000

Ustaw mianownik rozdzielczosci kodera liniowego.

Denominator
Zresetuj] serwowzmacniacz, by zastosowac wprowadzone ustawienia parametru.
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} Zapisywanie parametrow

) ood

Po kazdej zmianie w ustawieniach parameter setting nalezy zawsze zapisac parametry w serwowzmacniaczu.
W tym celu wybierz 0§, dla ktorej zapisywane sg parametry, i weisnij przycisk ,Single Axis Write”.

rguﬂmmwﬂzmm

! proect few Fie Parameter Setingll)  Parameter Safety  Postonngdata Montor  (hagnoss  TestMode  Adustment Took  yindow el

Linear encoder( = “C0PS)

Selection of encoder pulse count polanty

Selecton of AT -phase input nterface encoder I-phase
connection judgment function

I-phiase sde ro-sgnal slerm detection vald

Enc. pulse & in increasing dir. by senvo motor posithe dir. :]

]

near encoder resolubion( *=LIM, **LID)

humes atoy 1] um (165535

Denomnator 20 pm [1-65535)

Stop interval at home poston retund(™"LIT 1)
The stop nterval seting at home positon retumn
1048576 | puise

Servo motor thermistor settng("DOP 1)

Erabed )
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m Podsumowanie rozdziatu

Wazne informacje

Oprogramowanie
konfiguracyjne MR
Configurator2

Tworzenie nowego
projekiu (wybor trybu
pracy)

Podlaczanie
serwowzmacniacza do
komputera

Ustawianie serii i typu
sarwomotoru

Whybieranie polaryzacii
enkodera liniowego

Ustawianie rozdzielczosci
enkodera liniowego

Informacje zdobyte w tym rozdziale:
« Oprogramowanie konfiguracyjne MR Configurator2 + Wybieranie polaryzacji enkodera liniowego
« Tworzenie nowego projektu (wybdr trybu pracy) « Ustawianie rozdzielczosci enkodera liniowego
+ Podtaczanie serwowzmacniacza do komputera « Zapisywanie parametrow
« Ustawianie serii i typu serwomotoru

MR Configurator2 z pomoca komputera umozliwia regulacje, monitorowanie, diagnostyke,
zapisywanie/odczytywanie parametrow i testy operacyjne.

Aby skorzystac z serwomaotoru liniowego wybierz tryb pracy ,Linear” w oknie dialogowym New
Project programu MR Configurator2.

Kiedy przy podtaczeniu przewodem USB do komputera pojawi sie ekran zmiany trybu pracy,
zaznacz ,Change to "MR-J4-B Linear™ i kliknij Ok,

Ustaw wlasciwe parametry w zaleznosci od kombinacji serii serwomotoru i typu serwowzmacniacza.

Whybierz polaryzacje enkodera liniowego tak, aby wartos¢ sygnatu sprzezenia zwrotnego enkodera
liniowego wzrastata, kiedy serwomotor liniowy porusza sie w kierunku dodatnim. Recznie przesun
serwomotor liniowy w kierunku dodatnim, gdy urzadzenie jest wylaczone, i na wyswietlaczu w oknie
MR Configurator2 sprawdz predkosé silnika (dodatnia/ujemna). Skonfiguruj ustawienia opcji
Selection of encoder pulse count polarity, by zmienié predkosc serwomotoru na dodatnia.

Ustaw rozdzielczosc enkodera liniowego zalezng od wartosci licznika | mianownika.

) ood
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> Wykrywanie biegunéw magnetycznych D) (] e

W tym rozdziale opisano operacje wykrywania bieguna magnetycznego (koniecznosc poczatkowego wykrycia
bieguna magnetycznego), przebieg procedury wykrywania i konieczne srodki ostroznosci.

Rozdzial 1 - Informacje o serwomotorach liniowych
Rozdzial 2 - Przykladowy system i dobor mocy napedu
Rozdzial 3 - Montaz i instalacja elektryczna

Rozdzial 4 - Ustawianie serwomotorow liniowych

Rozdzial 5 - Wykrywanie biegunéw magnetycznych

5.1 Wprowadzenie do wykrywania biegunow magnetycznych

5.2 Przygotowania przed wykrywaniem biegundw magnetycznych

5.3 Metoda wykrywania biegunéw magnetycznych

5.4 Wykrywanie biegunéw magnetycznych

5.5 Ustawienie poziomu napiecia wykrywania biegundw magnetycznych

5.6 Wykrywanie biegundw magnetycznych w bezwzglednym uktadzie polozenia
5.7 Wykrywanie biegunéw magnetycznych w konfiguracji tandemowej

5.8 Srodki ostroznosci przy wykrywaniu biegunéw magnetycznych

5.9 Podsumowanie rozdziatu

Rozdzial 6 - Proces pozycjonowania
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>“ Wprowadzenie do wykrywania biegunow magnetycznych ) 000

Serwomotor liniowy wymaga przeplywu pradu zaleznego od wzajemnego polozenia magnesu strony wtornej i cewki
strony pierwotne;.

Dlatego kiedy zainstalowany jest silnik lub wlaczone jest zasilanie, wymagane jest wykrycie wzajemnego polozenia
magnesu i uzwojenia. Jest to tzw. wykrywanie biegundw magnetycznych. Czas rozpoczecia wykrywania biegundw

magnetycznych zalezy od typu uzytego enkodera liniowego.

Typ enkodera liniowego Wykrywanie biegundow magnetycznych

Wymaga wykrycia biegundw magnetycznych
Absolutny podczas uruchomiania systemu
{przy pierwszym uruchomieniu systemu).

Wymaga wykrycia biegundw magnetycznych przy

Przyrostowy kazdym uruchomieniu zasilania.

W przyktadowym systemie zastosowano przyrostowy enkoder liniowy.
W tym rozdziale opisano wykrywanie biegundw magnetycznych gtdwnie w przypadku systemu przyrostowego.
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> Przygotowania przed wykrywaniem biegunéw magnetycznych

Przed rozpoczeciem wykrywania biegundéw magnetycznych sprawdz ponizsze punkty.

B Upewnij sie, ze wilaczone sa FLS, RLSoraz EM2. M Zmien tryb pracy na tryb test.
Upewnij sie, Ze FLS (géry ogranicznik ruchu), Zmien tryb pracy na tryb test, postepujac
RLS (dolny ogranicznik ruchu) oraz EM2 wedtug ponizszych krokow.

(wymuszenie zatrzymania) sg wiaczone, 1) Wytacz serwowzmachniacz.

korzystajgc z okna I/O monitor w MR

Configurator2. .ON (géra)”.
3) Uruchom serwowzmacniacz.

1) MLLSOF T MR Conbguesnon? Mew progect
Dt gew LOMewe D Paaets  Rafely  Natapgdita Mol Dogess oMok Adpsient

NAALLG BEBRAMGLRY® .«
T X}

e B9 Now progeer

2 e atieg
Lint Carvmrmen

meuoawcv
1w maree

Ustaw przetacznik SW2-1
w potozeniu ,ON (gora)".

jmw Ofl

o lun |
L AR

Fovks Mo ryvimn
TAGIANON ane vy
RO
Dod the srston conligs sben

WL Rt Sonnasaten |
Dheud P Vot wng

e

Wiecej szczegbtow na ten temat zawarto w kursie ,Servo MELSERVO Basics (MR-J4)".

9 000

2) Ustaw przetgcznik testu operacyjnego (SW2-1) w potozeniu
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) Metoda wykrywania bieguna magnetycznego

position detection method”.

Zaiplementowano dwie metody wykrywania biegunéw magnetycznych: ,Position detection method” i ,Minute

1/2

Magnetic pole detection Zalety E

Position detection - Wysoka dokfadnos¢ wykrywania biegunéw magnetycznych. - Duza odlegtosc przesunigcia przy wykrywaniu biegunow magnetycznych.

method - Prosta procedura regulacji wykrywania biegundw - Moga wystapic btedy poczatkowego wykrywania biegundw magnetycznych
magnetycznych. w przypadku niewielkiego tarcia w uktadzie mechanicznym.

Minute position - Mata odlegtosc przesunigcia przy wykrywaniu biegunow - Skomplikowana procedura ustawiania wykrywania biegunow

detection method magnetycznych. magnetycznych.

« Wykrywanie biegunow magnetycznych dostepne jest nawet w - Jezeli wystapi zakiocenie podczas wykrywania biegunow magnetycznycho,

przypadku niewielkiego tarcia w ukiadzie mechanicznym. moze powstac bigd [AL. 27 Initial magnetic pole detection error].

Ustaw metode wykrywania biegunéw magnetycznych w oknie ,Linear control-Extension”.

W przyktadowym systemie wykrywanie biegunoéw magnetycznych wykonywane jest metoda position detection method (ustawienie

domysine).
] MELSOFT MR Configurator2 New project l‘gm
I Projsct \oew [ Parameter Settng(D)  Par Safety P dats  Moitr D TestMode Adustment Took Window Heb
NRRAL4E e  Bi%ER
{ Project 9 X 7 parameterSetting X 40
P New progect x r— o e ——————————————————————————— -
Parameter Setting
&snms.mq
=% Unit Conversion ‘m | P T Paramase £ro
5 g A LiMRISE Linesr tDmx ) Gliss, BiseTonsdat fovetfy 3] o8 Parametes Block
[ Foraneter g 13 O, [save s
Filter 2 I~ oy
=
i Servo Assistant g x | Vibraton cor Magnetc pole detection(**LIT1, “LITS, LTSTS, IOLV, LOWM) | Linear servo conirol (*LIT2, LB1, 182, LBY)
——— i | Ore-touch & S
i 4.
Test Run vl Gon Linsar serv0 motor magnetc pole detection selection Servo contral error (AL42) detection funchon seection :
1133 = = Unear contrel The first sme servo ON Magnetic pole detection "V_] Position fspeed deviation efvor detecton enabled 1:]
[ Bazic
BT || b (o st [ rovior sencion revod | P e
: B Position 9 | e (0-1000)
Sefore comnecting motor 5 §EUst dsoiay ‘ B .
to the machne, the servo Basc Speed 0 | memjs (0-5000)
system can be tested, Gain/fiter
ESETTEE Extonsion o Theust % (0-2000)
Use the JOG Mode 1o verify 10 Tdenty
Btk S ks Totobis: - ] ity sgnal ampitude e Cmmtmdmcwdw«wlz)w
5 Extension 3 0% Reset dsabled (reset by power cyde) :J
e Option unt Stroke bmit selection  Enabled M
A - Special
Use the Positionng Mode to ‘ Linear/00 Motor | | | Voltage leval €0 | % {0-100)
verify That the moter rotates. ‘ Extension 4 |w
([Zleestomoticde] < | >

9 000

-~
—

4
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> Metoda wykrywania bieguna magnetycznego

Ustawienie dla

Parametr Wartosc poczatkowa

przykladowego systemu
Method selection Ustaw metode wykrywania bieguna magnetycznego. | Position detection method Position detection method

Na nastepnej stronie rozpoczyna sie objasnienie wykrywania biegunéw magnetycznych metodg position detection
method (ustawienie domysine).

«
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Wykrywanie biegundw magnetycznych ) 0oo

Przeprowadz operacje wykrywania biegundw magnetycznych w trybie testu (pozycjonowanie) MR Configuratorz.
Dla odlegtosci przesuniecia ustaw wartos¢ ,0" i wykonaj ,prace w przéd” lub prace w tyf".

Na nastepnej stronie przeprowadzisz symulacje wykrywania biegundw magnetycznych, korzystajac z rzeczywistych okien

programu.

{1} MELSOFT MR Configurator2 New project

= @] 8/ |

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

EEETE
Use the JOG Mode to verify
that the motor rotates,

Move distance unit selechon

B

| Posiboning Mode BN |

Use the Positiorrng Mode 15
verify that the motor rotates,

The SHIFT key can be used for forced stop.
Thrust it from controler is ignored at the test operation.

You can use Display All on the
maritor to verify that the

e R e 1]

TestMode Adjustment

(2 mm/s
(1-2300)
f$) ms
(0-50000)
{4 mm

{0.0000-107374. 1823)

Tools Window Help

Magnetic Pole Detection

Ready |[Stanon 00) MR-14-8 Linear Servo ampifier connection; USB
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m Wykrywanie biegundw magnetycznych

<1] MELSOFT MR Configurator2 New project

! Project View Parameter Safety Posiioning-data Monitor Diagnosis TestMode Adjustment Tools Window Help
O ERAS @ 5% [E =4 an i [ | & o @
 Project R X Positioning Mode X

= 7 Mew project ;
£ System Settng | Positioning Mode
=5 Unit Conversion
= [l Axis 1:MR-34-8 Linear
[} Parameter

Speed 200 %| mmys
{1-2300)

- Accel. /decel. 1000 %| ms
5 i ti tant
i Servo Assistant me constan (0-50000)

Move distance
Test R EN
| sstrun {Load side unit) 0.0000 {ﬁ| mm

1273 (0.0000-107374.1823)

3. Test Modes -
Before connecting motor

to the machine, the servo
system can be tested.

105 Mode

IIse the JOG Mode to verify
that the motor rotates.

@ Positive Direction Reverse Direction
Maovemenb(F) Movement

Positioning Mode 1l Pause
Ise the Positioning Mode to
verify that the mator rotates. The SEIFT key can be used for forced stop.

Pasitioning Mode Thrust limit from controller is ignored at the test operation.

You can use Display All on the I .. .
monitor to verify that the Nacisnij f), aby przejsc do nastepnej strony.

mamkbnre in ratabme meamerels

Ready |[Surunn 00] MR-)4-8 Linear Servo amplifier connection: USB

Wykrywanie bieguna magnetycznego zostato zakonczone.
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zwiekszenia doktadnosci.

mozna osiggac stabilne wyniki wykrywania.

m Ustawienie poziomu napiecia wykrywania biegunéw magnetycznych

J\!LWYII(MZ&-M
Mm&’cﬂumﬁgﬁmw‘“mm

TestMode Adjsteent Jooks  ndow  NHeb

L | 12 ki

Mot pole SetecBon(*"LIT1

wnn&w”mm

BV, UMW Lew e

o

T UL, LB (B
wwmatmwaamhmm

Asstant Ust » "
T™he frit Sme serve O Magnetc pole detecton w ! Poston fipeed deviation error detection enabled v]
w)hnmw ) Devaton error detecton evel
|
Poston O e ©-1000)
S0 | Sere
ot B s Somed 0 ' mee (0-5000)
-l e Drust * (0-3000)
) Machwe Contraler reset condtion of servo control eror (AL42) detecton
o % e S Reset dustied {reset by power cyde) }v]
Step 2 Test fun bu
L JestRun )
Step I Servo Adwatrents

Wartosc napigcia (zalecana)

Status serwowzmacniacza Niewielka « Srednia — Duza
(10 lub mniej (wartos¢ poczatkowa) 50 lub wiecej)
Sita ciagu Niewielka Duza
Alarm przeciazenia/przetezenia (AL. 32, 50, 51, E1, EC) Rzadko Czesto
Alarm wykrywania bieguna magnetycznego (AL. 27) Czesto Rzadko
Doktadnosc wykrywania bieguna magnetycznego Niska Wysoka

Przy wykrywaniu biegunéw magnetycznych metoda wykrywania pozycji nalezy ustawi¢ warto$¢ poziomu napiecia w celu

Uzywajgc ponizszych wartosci ustawien przy nastepnej i kolejnych operacjach wykrywania biegunéw magnetycznych,
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»m Procedura konfiguraciji ) 00c

Najpierw ustaw poziom 10 napiecia, a nastepnie przeprowadz operacje wykrywania biegundw magnetycznych.
Zwiekszaj poziom napiecia o 5 az do czasu, kiedy podczas operacji wykrywania biegunéw magnetycznych wystapi
alarm przeciazenia/przetezenia (AL. 32, 50, 51, E1, EC). Koncowy poziom napiecia wykrywania biegunow
magnetycznych wynosi ok. 70% wartosci poziomu, przy ktorym wystapit alarm.

Ustaw poziom 10 napiecia wyknywania
biegunow magnetycznych.

-l
-

Wykrywanie biegunow magnetycznych » Zob. czesc 5.4

Zwigksz poziom
napiecia wykrywania | |
biegundw

magnetycznych o 5.

Zresetuj alarm lub
uruchom ponownie
SEMVOWZMacniace.

Czy wystapit [AL. 27 Initial
magnetic pole detection error]?

Czy wystapil
[AL. 32 Overcurrent], [AL. 50 -
Overload 1], [AL. 51 Overload 2] Uruchom ponownie
lub [AL. E1 Overload warning 1]7 senvowzmacniaces.

Koncowy poZiom napigcia wyknywania biagunow
magnetycznych wynosi ok. 70% bieZzgcego poziomu.

* Kiedy wartosc koncowa powoduje [AL. 27 Initial magnetic pole detection error],
nalezy ja zmieni¢ do wartosci posredniej pomiedzy ta, przy kiorej wystapit alarm
przeciazenia/przetezenia (AL 32, 50, 51, E1, EC), a ta, przy ktorej pojawit sig
btad [AL. 27 Initial magnetic pole detection error].

Przeprowadz operacjg wykrywania biegunow
magnetycznych z uzyskang wartoscig koncowa.
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»m Przyldad ustawienia

Na ponizszym rysunku pokazano przyklad ustawienia poziomu napiecia wykrywania biegundw magnetycznych.

magnetycznych

Wykrywanie rl rl rl
biegunow ' : ;

Ustawienie poziomu

nap|ec|awkrywanla< 1{] >< 15 >< 20 >< 25

biegunow
magnetycznych

Alarm 50

N J T
'

Kiedy wartosc ustawienia AL. 50 wystapit.
jest niewielka, AL. 27
czesto sie zdarza.

.

~

Powtdrz wykrywanie biegunow

magnetycznych po zwigkszeniu
poziomu napigcia.

Koncowy poziom napiecia wykrywania bieguna magnetycznego wynosi 70 X 0,7 = 49",

Voltage level 49 | = (0-100)
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m Wykrywanie biegunéw magnetycznych w bezwzglednym uktadzie potozenia ) Ww

W bezwzglednym uktadzie potozenia z wykorzystaniem enkodera liniowego potozenia bezwzglednego, wykrywanie biegunéw

magnetycznych nalezy wykonywac po kazdym montazu wyposazenia lub po wymianie silnika czy enkodera liniowego.

Przeprowadzajac wykrywanie biegundw magnetycznych, wybierz ,Magnetic pole detection at first servo-on™ dla wigczonego

serwomotoru liniowego. Wybierz ,The first time servo ON Magnetic pole detection” przy Linear servo motor magnetic pole

detection selection, aby przeprowadzi¢ wykrywanie biegunéw magnetycznych. Po poprawnym zakornczeniu wykrywania
biegundw magnetycznych wybierz ,Magnetic pole detection disabled”, jesli wykrywanie biegundw nie jest konieczne przy

kazdym uruchomieniu.

(Dla systemu przyrostowego wykrywanie biegundw magnetycznycho jest konieczne przy kazdym uruchomieniu).

'] MELSOFT MR Configurator? New project

[~

w :

D Boect few e Pyameter Seting() Pyameter Safety Postogngdats Montor Disghoss | TestMode | Adustment Joos  Wndow b

Parametr

Wybor wykrywania biegunow
magnetycznych wiaczonego
serwomotoru liniowego

Magnetic pola detacson{™ LIT1, "LIT3, LTSTS, DLV, LPWM)

Lnear servo conltrol (LIT2, LB1, B2, LB3)
Servo control error (AL42) detection function selection
. s oo

Unear servo motor magnetic pole detection selection
~ |

B

Woybierz rodzaj wykrywania biegunow
magnetycznych serwomotoru liniowego.

i e R =]
Deviation error detection level
Position O e (0-1000)
Speed 0 mm/s (D-5000)
Thrust % {0-1000)

Controller resst condition of servo contral errar (AL42) detection
Reset dizabled (reset by power cyce) v]

Wartosc poczatkowa

Wykrywanie biegunow
magnetycznych przy pierwszym
uruchomieniu serwomotoru
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> Wykrywanie biegunéw magnetycznych w konfiguracji tandem) ooo

Kiedy urzadzenie zawiera Kilka potaczonych osi, tak jak w konfiguracji tandem, a wykrywanie biegundw magnetycznych
jest przeprowadzane dla kilku osi jednocze$nie, operacja wykrywania moze zakonczy¢ sie niepowodzeniem. Zawsze
przeprowadzaj wykrywanie biegunéw magnetycznych tylko dla jednej osi w danym momencie. Na czas tej operacji
wytgczaj pozostate osie.

Serwo WL

Ve




Wi Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_motor)_POL E};}Q
” Z = T T— z o0
m Srodki ostroznosci przy wykrywaniu biegunow magnetycznych )

Podczas wykrywania biegundéw magnetycznych miej na uwadze nastepujgce punkty.

« Zauwaz, ze wykrywanie biegundw magnetycznych rozpoczyna sie automatycznie wraz z poleceniem uruchomienia
serwomotoru.

« Skonfiguruj dla urzadzenia FLS (gorny wytacznik krancowy) i RLS (dolny wytgcznik krancowy). W przeciwnym wypadku
zderzenie moze uszkodzi¢ urzadzenie.

« Po uruchomieniu wykrywania biegunéw magnetycznych kierunek ruchu serwomotoru liniowego (dodatni lub ujemny) jest
nieprzewidywalny.

« W zaleznos$ci od ustawienia poziomu napiecia moze wystapi¢ przecigzenie, przetezenie lub alarm wykrywania biegunéw
magnetycznych.

« Przeprowadzajac operacje pozycjonowania za pomocg sterownika, korzystaj z sekwencji sygnatdéw, w ktérej polecenie
pozycjonowania wystepuje po sprawdzeniu zakonczenia wykrywania biegunéw magnetycznych i statusu wigczenia
serwomotoru. Jesli polecenie pozycjonowania nastepuje przed wlaczeniem sygnalizatora RD (w gotowosci), polecenie
moze nie zostac¢ przyjete lub wystgpi alarm serwomechanizmu.

+ Przeprowadz ponownie wykrywanie biegundw magnetycznych, jezeli w wyniku uzywania enkodera liniowego potozenia
bezwzglednego powstata szczelina we wzglednych pozycjach pomiedzy enkoderem a serwomotorem liniowym.

« Doktadno$¢ wykrywania biegundw magnetycznych wzroénie, kiedy urzadzenie nie bedzie obcigzone.

« Kiedy enkoder liniowy jest niepoprawnie zamontowany lub ustawione sg niepoprawne wartosci rozdzielczosci enkodera lub
poziomu napiecia wykrywania biegunéw magnetycznych, moze wystgpi¢ alarm serwomechanizmu.

« W urzadzeniach z tarciem réwnym 30% lub wigcej wartosci statej sity ciggu serwomotor liniowy moze dziata¢ niepoprawnie
po wykryciu biegundéw magnetycznych.

« W urzadzeniach, w ktérych wahania sity na poziomym wale wynoszg 20% lub wiecej statej sity ciggu, serwomotor liniowy
moze dziala¢ niepoprawnie po wykryciu biegunéw magnetycznych.

« W urzadzeniach, ktérych kilka osi potgczonych jest w ukiadzie tandem, préba jednoczesnego wykrywania biegunéw
magnetycznych dla Kilku osi moze nie zostac przeprowadzona. Zawsze przeprowadzaj wykrywanie biegunéw
magnetycznych tylko dla jednej osi w danym momencie. Na czas tej operacji wytaczaj pozostate osie.
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m Podsumowanie rozdziatu

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

« Whprowadzenie do wykrywania biegunow Ustawienie poziomu napiecia wykrywania biegunow

magnetycznych

magnetycznych

Przygotowania przed wykrywaniem biegunow Wykrywanie biegundw magnetycznych w bezwzglednym

magnetycznych

Metoda wykrywania biegundw magnetycznych
« Wykrywanie biegundw magnetycznych

Wazne informacje

Wprowadzania do wyknywania
biegunow magnetycznych

Przygotowania przed
wykrywaniem biegunow
magnetycznych

Metoda wyknywania biegundw
magnetycznych

Wykrywanie biegundw
magnetycznych

Ustawienia poziomu napigcia
wykrywania bisgundw
magneatycznych

Wyknywanie biegunow
magnetycznych w
bezwzgladnym ukiadzie
potoZania

Wyknywanie biegunow
magnetycznych w konfiguracji
tandem

Srodki ostroznosci przy
wyknywaniu bisgunow
magneatycznych

uktadzie polozenia

Sarwomotor liniowy wymaga przeptywu pradu zaleznego od wzajemnago poloZenia magnasu strony wiormaj | cewki
strony pierwotne]. Dlatego kiedy zainstalowany jest silnik lub wiaczone jest zasilanie, wymagane jest wykrycia
wzajamnego poloZenia magnesu | uzwojenia. Jest to tzw. wyknywanie biegunow magnetycznych.

Przed rozpoczeciem wykrywania biegunow magnetycznych sprawdz poniZsze punkty.
Upewnij sig, 2a FLS, RLS oraz EM2 53 wiaczone.
Zmien tryb pracy na tryb testu operacyjnego.

LZapewniona 58 nastepujgce dwie metody wyknywania biegunow magnetycznych: Metoda wyknywania pozycji” i
Sinutowa metoda wykrywania pozycji”.

Przeprowadz opearacje wykrnywania biegundw magnetycznych w trybie testu oparacyjnego (pozycjonowanie) MR
Configuratorz.
Dla odlegtosci przesuniecia ustaw wartosc 07 | wykonaj Jforward direction operation” lub reverse direction oparation”.

Przy wykrnywaniu biegunow magnetycznych metoda wyknywania pozycji nalezy ustawic wartosc poziomu napigcia
w calu 2wigkszenia doktadnosci.

W bezwzglednym uktadzie polozenia korzystajgcym z enkodera liniowego potoZzenia bezwzgladnago wybierz
JMagnatic pole datection at first servo-on” przy opcji Linear sarvo ON Magnetic pole detection selection.

Kiedy urzadzenie zawiera kilka potaczonych osi, tak jak w konfiguracji tandem, a wykrywanie biegunow
magnetycznych jest przeprowadzanea dla kilku osi jadnoczesnie, oparacja wykrywania moZe zakonczyd sig
niepowodzeniem. Zawsze preeprowadza) wyknywanie biegundw magnetycznych tylko dla jednej osi w danym
momencie. Ma czas tej operacji wytaczaj pozostate osia.

Zauwaz, ¥a wyknywania biegundw magneatycznych rozpoczyna sig automatycznie wraz z polecaniem uruchomienia
sanvomatory.

) ood

Wykrywanie biegundw magnetycznych w konfiguracji tandem
Srodki ostroznosci przy wykrywaniu biegundw magnetycznych
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3y PN Operacja pozycjonowania ) 0oo

W tym rozdziale opisano proces pozycjonowania w trybie testu operacyjnego z uzyciem MR Configurator2, podiaczanie
sterownikow, ustawienia (numeracja osi, ustawienia systemowe i parametry sterowania pozycjonowaniem), uruchamianie
zasilania | powrdt do polozenia wyjsciowego.

Rozdzial 1 - Informacje o serwomotorach liniowych
Rozdzial 2 - Przykladowy system i dobér mocy napedu
Rozdzial 3 - Montaz i instalacja elektryczna

Rozdzial 4 - Ustawianie serwomotorow liniowych

Rozdzial 5 - Wykrywanie biegunéw magnetycznych

Rozdzial 6 - Proces pozycjonowania

6.1 Test operacyjny z uzyciem MR Configurator2

6.2 Przygotowanie trybu testu operacyjnego (operacja pozycjonowania)

6.3 Przeprowadzanie operacji w trybie testu operacyjnego (operacja pozycjonowania)
6.4 Laczenie ze sterownikiem

6.5 Ustawienia numeracji osi

6.6 Ustawienia sterownika

6.7 Uruchamianie

6.8 Powrot do polozenia wyjsciowego

6.9 Operacja pozycjonowania z uzyciem sterownika

6.10 Podsumowanie rozdziatu
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»m Test operacyjny z uzyciem MR Configurator2

Ta czes¢ zawiera wprowadzenie do trybu testu operacyjnego dostepnego w MR Configurator2.
W ramach tego kursu dla sprawdzenia dziatania wykonywana jest ,operacja pozycjonowania”.

Mazwa trybu Funkcja

Wymuszenie sygnatu DO Stan wiaczeniafwylaczenia sygnatow wyjsciowych moZna zmieniac niezaleznie od
(sygnat wyjsciowy) stanu serwomotoru.

Ta funkcja moze by wykorzystana do sprawdzenia preewodow sygnalowych.

Operacja pozycjonowania Serwomotor liniowy porusza sie z dowolna predkoscia o okreslona odleghosc
przesuniecia i zatrzymuje sie.

Ta funkcja moze byc uzyta do sprawdzenia dziatania | dokfadnosci zatrzymania
sterowania pozycjonowaniem.
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m Przygotowanie trybu testu operacyjnego (operacja pozycjonowania) ) L=
1/2

Skonfiguruj ustawienia, by przygotowa¢ urzadzenie na dziatanie w trybie testu operacyjnego
(operacja pozycjonowania).
Dla przyktadowego systemu ustaw predkosc rowng 200 mm/s.

] WELSCFT MR Comfgurator? M projace [E=REE ="

Tistfun - {00900 107374, 1033

RS | . e
[Bedore Cofrc g Mot E
1o e nadws, b sees
puiem e b lrstd,

ETTTE
it 3005 o 1 warily Faatve Drecaan EP_-WHFNW' a3
il il meslow roLat. Havermeni.

I P

Use Tre Prepaaning Mogls tn Thea QHIFT by can b s Tor forced slop.
ol gt fe wiar pigits The e it ¥oem cony sle 8 grons? S B 1 aoerabon

| stetion 03] ¥R 348 Lineas Serva amokber connecion: USE

Parametr Wartosc

Ustawienie

poczgtkowa

Speed Ustaw predkosc serwomotoru liniowego. 10 200

4

Mozesz zmienic¢ jednostke odleglosci przesuniecia w ustawieniach konwersji jednostek urzadzenia.
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m Przygotowanie trybu testu operacyjnego (operacja pozycjonowania) ) L=
2/2

Mozesz zmienic jednostke odleglosci przesuniecia w ustawieniach konwersji jednostek urzadzenia.
Wybierz [Tools] — [Machine Unit Conversion Display Setting], by skonfigurowac ustawienia konwersji jednostek urzadzenia.

Od nastepnej strony objasniany jest tryb testu operacyjnego (operacja pozycjonowania) z wybranymi ustawieniami.

-

Machine Unit Conversion Display Setting

Make machine unit conversion valid

Unit conversion setting

Command unit

Cipm @ mm Oinch O pulse

Linear scale resolution (number of pulses)

20000 | pulse  (1-2147483647)

Linear scale resolution (movement amount)
1.0000 | mm (0.0001-214748. 3647)

ANGE the "Command unit” setting.

| ok
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>
Przeprowadzanie operacji w trybie testu operacyjnego (operacja pozycjonowania)

Przeprowadz dziatania w trybie testu operacyjnego (operacja pozycjonowania).
Przyktadowy system dziata w sposéb pokazany w dalszej czesci, z wykonaniem polecenia ,Positive direction travel”
oraz ,Negative direction travel”.
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>
m Laczenie ze sterownikiem ) < ) Joc)

Potgcz serwowzmacniacz ze sterownikiem.

Serwowzmacniacz MR-J4-B wyposazony jest w interfejs SSCNET III/H.

Interfejs SSCNET IllI/H wykorzystuje komunikacje optyczng, dzieki czemu zapewnia szybka transmisje typu petny
dupleks i doskonatg tolerancje szumaéow.

Potgcz serwowzmacniacz ze sterownikiem za pomocg dedykowanego kabla. Ztacza kabla utatwiajg jego podigczanie
i odtgczanie.

Sterownik
systemu serwomechanizmow MR-J4-40B (0os 1) MR-J4-40B (o0s 2)
Q172DS

soner |
CN1A S CNiA

' ~.‘ Zaslepka
CN1B

Podczas korzystania z kabli SSCNET Il zwro¢ uwage na nastepujace kwestie. = Sposéb podiaczania

» Nagly wzrost naprezenia, nacisk wzdtuzny, pociggniecie za kabel albo gwattowne
zgiecie lub skrecenie go prowadza do deformaciji lub uszkodzenia wewnetrznych
elementow kabla, co skutkuje przerwaniem komunikacji optycznej.

Swiatlowody sg wykonane z zywicy syntetycznej, ktéra ulega deformaciji

w przypadku kontaktu z ogniem lub dziatania wysokiej temperatury.

Zabrudzenie koncowki swiattowodu powoduje zaktdcenia transmisji i moze
wywolywac usterki.

Nie patrz bezposrednio na Swiatto emitowane przez koncowki ztaczy lub kabli.
Aby dbac o swoje bezpieczenstwo i unikna¢ uszkodzenia, zabezpiecz nieuzywane
ztacze (CN1B) serwowzmacniacza ostatniej osi za pomoca dotgczonej zaslepki.
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m Ustawienia numeracji osi ) 000

Ustal numeracje osi sterowanych serwowzmacniacza.

Do kazdej osi sterowane] serwowzmacniacza przypisany jest numer utatwiajacy identyfikacje. Mozliwe jest przypisanie
maksymalnie szesnastu numerdw niezaleznie od kolejnosci podtaczania.

Pamietaj, ze w przypadku przypisania jednego numeru do wiecej niz jednej osi system nie bedzie dziata¢ prawidlowo.

Ustaw numeracje osi sterowania w serwowzmacniaczu, uzywajac obydwu pokretet wyboru osi (SW1) oraz
przetacznikow do ustawiania numerow osi pomocniczych (SW2) na przedniej pokrywie serwowzmacniacza.

Pokretlo wyboru Pokretlo wyboru

osi (SW1) Q172D3 osi (SW1)

£7 SSCNETII/H
[ e v i h e

Przetaczniki do ustawiania _ : TR Przelgczniki do ustawiania
numerow osi pomocniczych MR-JA-40B MR-JA-40B numeréw osi pomocniczych
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»m Ustawienia sterownika ) 00c

Ta czescé opisuje ustawienia sterownika kontrolujgcego dziatanie serwomotoru liniowego. Opisywane s3g tylko te
ustawienia, ktore nie dotycza serwomotorow obrotowych.

m Ustawienia systemu

Ponizej pokazano przykitadowsa pozycje ustawien systemu.

Ampiifier Information
Ampkfier Model |MR-34(w)-8 (R)

Ustawienie Ustawienie

Amplifier Setting E
=

-
-l
.l |

Amplfier Operation Mode "Lneat - Tryb pracy Wyhbar trybu pracy.

Axis Information
Axis No. 1=

Am.at-el[

Input Filter Setting

" Nothing g Servo Parameter Setnm‘
" 0.8ms
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m Parametry serwomechanizmoéw

Ustaw nastepujace wartosci parametrow serwomechanizmow. (Informacje na temat ustawiania wartosci mozna

) ood

znalez¢ w rozdziale 41 5).

Ustawienia

Ustawienie serii serwomotoru

Ustaw serie serwomotoru.

Ustawienie

DOBE

Ustawienie typu serwomotoru

Ustaw typ serwomotoru.

2101

Wybor kierunku zliczania impulsow
enkodera

Ustaw polaryzacje enkodera liniowego.

Encoder pulse in the servo
motor positive direction

Rozdzielczosc enkodera liniowego
— licznik

Ustaw licznik rozdzielczosci enkodera liniowego.

1

Rozdzielczosc enkodera liniowego
— mianownik

Ustaw mianownik rozdzielczosci enkodera
liniowego.

20

Wybor metody wykrywania
biegunow magnetycznych

Ustaw metode wykrywania biegunow
magnetycznych.

Position detection method

Poziom napiecia wykrywania
biegunow magnetycznych

Ustaw poziom napigcia wykrywania biegunow
magnetycznych.

48
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> Parametry sterowania pozycjq

Jednostkag enkodera liniowego jest ,mm”.

Dopasuj jednostke rozdzielczosci polecenia sterownika z odpowiadajgcg jednostkg enkodera liniowego.

Na ponizszym rysunku przedstawiono zwigzek pomiedzy liczbg impulséw (AP) a odlegto$cig przesuniecia (AL)

enkodera liniowego.

Serwomotor liniowy

Enkoder liniowy

Uzytkownik Sterownik Serwowzmacniacz
o e i |
Polecenie Ly AP : | : .
[mm] : AL [ >Q :
- P! |
| T '
Sygnat zwrotny ' [ ! :
DOZYCONOWANIE - f— = | et > :
[mm] 1 |LAP L 5 :
| P |
Sygnat zwrotny : : 1 :
predkosci ; gl R NiCZKOWANIE [t !
[mm/s] ! o :

_______________________________

1/2

Gdy rozdzielczos$¢ enkodera liniowego wynosi 0,05 um, oblicz w nastepujacy sposob liczbe impulsow (AP) i odleglos¢

przesuniecia (AL).

Liczba impulséw (AP) [pulse] 1 20

Odlegtos¢ przesuniecia (AL) [um] 0,05 1

Korzystajac z MELSOFT MT Works2, mozna z tatwoscig ustawi¢ wymagane parametry przez wprowadzanie sktadowych

urzadzenia (na przyktad rozdzielczos¢ skali).

Electronic Gear Setting - Axis #1

Sl

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

Al i . 5 a. 1

o 000

0

4
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Parametry sterowania pozycjag

Unit Seting

4 g
Electronic Gear Setting - Axis #1 I-z.s-ﬂ

Seect the machine components, and enter the machinz data to automaticaly set the fixed parameter
{number of pulsesjrev., travel valejrev.).

Machinz Components : ILincar Scrvo Ll

0:mm v

Scale Resolution

| 0.0500 [um] Sygnat \-.'ejéciovy R

Reduction Gear [

Ratio (NLAM) =
JEiG

Encoder Resolution

-SettingRange

il

—

Klikniecie tego przycisku prowadzi do obliczenia

i Cakulate Electronic Gezr I ===l liczby impulsow i odlegtosci przesuniecia, ktore

you want to perform
iz about

- Fixed Parameter | Unit Setting 0:mm —
Number cf Pulses/Rav. 1000 PLS N 20
ITravs=-l VAue Rev. 50.0 jim 1 T |

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

Applying the calculation resul: above,

nalezy ustawic dla parametrow.

| 00 [um] the emor for the | 0.0 [um] z I

travel valie

Kliknigcie przycisku OK powoduje
Click OK to reflect to the fixed parameter. OK "«4 wprowadzenie obliczonych wynikow
do ustawien parametrow.




[Tp| Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_motor)_POL

I 6.7 Uruchamianie ) 000

Uruchom sterownik.

Sterownik i serwowzmacniacz uruchamiajg interfejs SSCNET IlI/H i inicjujg komunikacje.

Po poprawnym zakonczeniu inicjalizacji komunikacji wyswietla sie informacja ,b#” (status gotowy — wytaczony,
serwomechanizm — wytgczony).

Uruchamianie gy 3
' Q172DS

€7 SSCNETIII/H

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

W systemie z przyrostowym enkoderem liniowym wykrywanie biegunéw magnetycznych wykonywane
jest automatycznie przy pierwszym uruchomieniu serwomechanizmu po wigczeniu zasilania. Dlatego
przeprowadzajac operacje pozycjonowania, nalezy zawsze ustawi¢ taka sekwencje dziatan, ktéra
zapewni, ze polecenie pozycjonowania bedzie wykonane wytgcznie po uruchomieniu serwomechanizmu.
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»m Powrot do potozenia wyjsciowego

Operacja powrotu do potozenia wyjsciowego ustala potozenie wyjsciowe urzadzenia. Gdy juz polozenie wyjSciowe jest

ustalone, kazda nastepna operacja pozycjonowania przeprowadzana jest w oparciu o te pozycje.

Pozycja wyjsciowa serwomotoru liniowego jest pozycjg w ustawionej odlegltosci zatrzymania za pozycjg wyjsciowa

enkodera liniowego.

Pozycja wyjsciowa enkodera liniowego przy powrocie do pozycji wyjsciowej serwomotoru zmienia sie w zaleznosci od

rodzaju wykorzystanego enkodera.

Pozycja wyjsciowa enkodera liniowego przy powrocie do pozyciji
wyjsciowej serwomotoru

Enkoder liniowy przyrostowy Pozycja wyjsciowa enkodera liniowego minigta jako pierwsza po

rozpoczeciu powrotu do pozycji wyjsciowej (stuzy jako znacznik

pomiarowy)

Enkoder liniowy pofozenia bezwzglednego| Pozycja wyjsciowa enkodera liniowego (pozycja bezwzgledna = 0)

Typ enkodera liniowego

Ustaw odlegtos¢ zatrzymania powrotu do pozycji wyjSciowej w oknie ,Linear control-Basic” programu MR Configurator2.

1] MELSOFT MR Configurator2 New project [Elm
! Project View Fle Pamsmm(z) Parameter Safety Postionng-data Monitor Diagnosis  TestMode  Adiustment Tools Wndow Help
DERIGIO RASGHRI®D
i Project L ,." mmsmx 4b v
= [ New project [IE
“SyshemSenho
9 Unit Conversion : [ g ’ Bl
& . st _‘:‘[E]Ansl ﬂj i [8)SetToDefauit Foverify [ oacaveter Copy [3) Parameter Block
[ Parameter i P¥open [Asave as
- —
Fiter 2 ~
=
Vibration cor Linear encoder(*“COP3) Linear encoder resoiution(**LIM, **LID)
One-touch t
i g peci 8 x Gain changing Selection of encoder pulse count polarity = Numerator 1000 | pm (1-65535)
- ) Unear control Enc. puise is in Increasing dr. by servo motor positive dr. 1] Denominator 1000 ' pm (1-65535)
Test Run ﬂ Basic e
Extension Selection of ABZ-phase input interface encoder Z-phase : =
1(273 = EiList deplay connection Judgment function Stop nterval at home position return(**LIT1)
Gain/fiter Z-qhase sde no-signal slarm detecton vakd l]
Extension

o 000

1/2

-~
—

4
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»m Powrot do potozenia wyjsciowego

1] MELSOFT MR Configurator2 New project

I Project View Fle  Parameter Setting(Z)

Parameter  Safety
DPRGe BEDRANGEHAY

Q dH QD)

T

Postioning-dats Monitor Diagnosis  TestMode Adiustment Tools Window Help

Linear encoder(™“COPS)
Selection of encoder pulse count polarity

connection judgment function

est Mades : Z-wl_h “e‘;o 7|_I~de_v*
Before connectng motor Gain/fiter
to the machne, the servo Extension
system can be tested, /o
 JOG Mode Extension 2
Use the JOG Mode to verify Extension 3
that the motor rotates, Option unit
(2] Special
Use the Maode to
verify that the motor rotates,

Enc. pulse is in increasing dr. Byservomuxpoa‘uve&. 9

Selection of ABZ-phase nput interface encoder Z-phase

]

Uinear encoder resolution(**LIM, **LID
Numerator 1000 | pm (1-65535)

Denominator 1000 | pm (1-65535)

: Stop interval at home position retumn(**LIT1)

Servo motor thermistor setting{"DOP1)

Servo motor thermistor enabled /dissbled selection
Enables v

<




Wl Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_maotar)_POL

¢ : . . . - 000
Powrot do pozycji wyjsciowej z uzyciem enkodera liniowego przyrostowego )

Na ponizszym rysunku pokazano przyklad powrotu do pozycji wyjsciowej z czujnikiem zblizeniowym, gdy odlegtosc
zatrzymania réwna jest 1 048 576 impulséw (wartos¢ domysina).

W odniesieniu do pozycji wyjsciowe] enkodera liniowego minietej jako pierwszej po rozpoczeciu powrotu do pozycji

wyjsciowe] pozycja wyjsciowa serwomotoru bedzie najblizsza pozycja wyjsciowa odniesienia po wylaczeniu czujnika
zblizeniowego (pozycja oddalona o 1 048 576 impulsdow x n od pozycji wyjsciowe] kodera liniowego).

Kierunek powrotu do poltoZzenia wyjsciowego
»

Predkosc powrotu do polozenia wyjsciowego

: Predkosc dojazdowa
e | I
I i
|

Serwomotor liniowy 0 mm/s

Sygnat czujnika “ﬁﬁﬁgm

zblizeniowego

odniesienia

:{Uwaga}
| 1048 576 impulsow

| 1 048 576 impulstw X n

r*

— I
I_||.l |

|
|
|
i
|
|
Polozenie wyjéciowe | | | eevee
|
|
|
|
|
|
|
|

Pozycja serwomotoru
liniowego A
Polozenie wyjsciowe enkodera liniowego Polozenie wyjsciowe

Ustaw jedno potoZzenie enkodera liniowego w pozycji pelnego wysuniecia | upewnij sie, 2e ta pozycja jest zawsze mijana po
rozpoczeciu powrotu do potozenia wyjsciowego.

Jesli polozenie wyjsciowe enkodera liniowego nie jest okreslone w kierunku powrotu do polozenia wyjsciowego
serwomotoru, w sterowniku wystapi blad operacji.
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»m Operacja pozycjonowania z uzyciem sterownika ) > o

Ponizej przedstawiona jest operacja pozycjonowania przyktadowego systemu.
Wiecej szczegbtobw na temat programow sterujgcych operacjami pozycjonowania i innymi znalezé mozna w nastepujacych
kursach.

+ Kiedy modut CPU sterowania ruchem jest sterownikiem systemu serwo: szkolenie ,MOTION CONTROLLER Basics
(Real Mode:SFC)”
« Kiedy modut prostego sterowania ruchem jest sterownikiem systemu serwo: szkolenie ,SIMPLE MOTION Module”
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b))

6.10 Podsumowanie rozdziatu

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

« Test operacyjny z uzyciem MR Configurator2 Ustawienia sterownika

« Przygotowanie trybu testu operacyjnego Uruchamianie

(operacja pozycjonowania) Powrot do polozenia wyjsciowego

Przeprowadzanie operacji w trybie testu

) : . : Operacja pozycjonowania z uzyciem sterownika
operacyjnego (operacja pozycjonowania)

taczenie ze sterownikiem
Ustawienia numeracji osi

Wazne informacje

Test operacyjny z wryciem « Mastepujgce fryby testu operacyjnego sa dostepne w MR Configurator2: Wymuszenie sygnatu DO (sygnat
MR Configurator2 wyjsciowy)” i ,Operacja pozycjonowania™

t gczenie ze sterownikiem + Podczas korzystania z kabli SSCMET Il zwréE uwage na nastepujgce kwestie.

- Maghly wzrost naprezenia, nacisk wzdtuzny, pociggniecie za kabel albo gwaltowne zgiecie lub skrecenie go
prowadzg do deformacji lub uszkodzenia wewnetrznych elementow kabla, co skutkuje przerwaniem
komunikacji optycznej.

- Swiatlowody sa wykonane z zywicy syntetycznej, ktdra ulega deformacji w przypadku kontaktu z ogniem lub
dziatania wysokiej temperatury.

- Zabrudzenie kofcowki swiattowodu powoduje zakidcenia transmisji | moze wywohywad usterki.

+ Mie patrz bezposrednio na swiatlo emitowane przez koncowki zlaczy lub kabli.

+ Aby dbac o swoje bezpieczenstwo i uniknac uszkodzenia, zabezpiecz nieuzywane ztgcze (CN1B)
serwowzmacniacza ostatniej osi za pomoca dotaczonegj zaslepki.

Ustawienia numeragji osi - Do kazdej osi sterowanej serwowzmacniacza przypisany jest numer utatwiajacy identyfikacje. Mozliwe jest
przypisanie maksymalnie szesnastu numerdw niezaleznie od kolejnosci podigczania.
* Pamietaj, ze w przypadku przypisania jednego numeru do wiecej niz jednej osi system nie bedzie dzialac
prawidtowo.




Wl Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_maotar)_POL

[ 6.10 ) 008
2/2

Podsumowanie rozdziatu

Ustawienia sterownika - Aby aktywowac ustawione parametry, po zapisaniu ich ze sterownika uruchom ponownie
Serwowzmacniacz.
* Liczba impulsow (AF) i odlegtost przesunigcia (AL} enkodera liniowego obliczane sg w nastepujgcy
sposob.
Liczba impulsdw (AP) [pulse] 1

Odlegtost przesuniecia (AL) [pm] Fozdzielczost enkodera liniowego
[um]
Uruchamianie * W przypadku poprawnego zakonczenia inicjalizagji komunikacji po wigczeniu serwowzmacniacza wyswietla
sig informacja ,b#" (status gotowy — wylaczony, serwomechanizm — wylaczony).

- W systemie z enkoderem liniowym przyrostowym wyknywanie biegundw magnetycznych wykonywane jest
automatycznie przy pierwszym uruchomieniu serwomechanizmu po wigczeniu zasilania. Dlatego
przeprowadzajac operacje pozycjonowania, nalezy zawsze ustawic takg sekwencje dziatan, ktara zapewni,
ze polecenie pozycjonowania bedzie wykonane wylgcznie po uruchomieniu serwomechanizmu.

Powrdt do pofozenia wyjsciowego + Operacja powrotu do polozenia wyjsciowego ustala polozenie wyjsciowe urzadzenia. Gdy juz polozenie
wyjsciowe jest ustalone, kazda nastepna operacja pozycjonowania przeprowadzana jest w oparciu o te pozycie.
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> Test koricowy ) oo

Po zakonczeniu wszystkich czesci szkolenia MELSERVO — informacje podstawowe (serwomotor liniowy) mozesz

przystapic do testu koncowego.
Jesli masz watpliwosci zwigzane z ktoryms tematem, teraz mozesz przypomniec sobie zwigzane z nim informacje.

Test koncowy sktada sie z 5 pytan (18 elementéw).
Liczba préb rozwigzania testu jest nieograniczona.

Jak zapisac odpowiedzi
Po wybraniu odpowiedzi nacisnij przycisk Odpowiedz. Twoja odpowiedZ nie zostanie zapisana, jesli nie
nacisniesz przycisku Odpowiedz. (Pytanie pozostanie bez odpowiedzi).

Wynik testu
MNa stronie z wynikami wyswietlona zostanie liczba poprawnych odpowiedzi, liczba pytan, procent poprawnych

odpowiedzi | ostateczna ocena.

Poprawne odpowiedzi: 5

Aby zaliczy¢ test, musisz
Liczba pytan: odpowiedzie¢ poprawnie na 60%

pytan.

Wynik procentowy: 100%

Dale) ‘ ‘ Sprawdz

= Nacisénij przycisk Dalej, aby wyjs¢ z testu.
= Nacisnij przycisk Sprawdz, aby sprawdzic test. (Sprawdzenie poprawnych odpowiedzi)

+ Naciénij przycisk Powtorz, aby powtorzyé test.
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> Test koncowy 1

Z ponizszej listy terminéw wybierz nazwy elementéw skfadowych serwomotoru liniowego.

Lista terminéw

Strona pierwotna

. Odlew zywicy

. Staly magnes

. Mocowanie (jJarzmo)
. Cewka silnika

. Warstwowy rdzen

Strona wtorna

Odlew zywicy lub pokrywa ze
stali nierdzewnej

@ X
@ Y

Odpowiedz ] [ Wstecz
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> Test koncowy 2

Wyhbierz srodki ostroznosci, ktére nie odnosza sie do uzywania serwomotoru liniowego.

Osoby z urzadzeniami medycznymi takimi jJak rozruszniki serca nie powinny zblizac sie do
serwomotorow 1 ich wyposazenia.

Nie wolno nosi¢ przedmiotow metalowych, takich jak: zegarki, kolczyki, naszyjniki itd.
Uzywaj narzedzi z zelaza.

Nie zblizaj do silnika kart magnetycznych, zegarkow, telefonow komoérkowych itd.
Nalezy unikac wstrzasow | naprezen odlewanych czesci produktu.

Umiesc ostrzezenie Caution! Strong Magnet” lub podobne i przestrzegaj stosownych srodkow
ostroznosci w otoczeniu serwomotoru.

deowiedz] [ Wstecz
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> Test koncowy 3

) ood

W ponizsze) tabell przedstawiono kombinacje ruchu serwomotoru liniowego z wyborem kierunku zliczania impulsow

enkodera w MR. Configurator2.

W kazdym oknie zaznacz dodatni lub ujemny kierunek predkosci silnika, monitorowany w MR Configurator?.

Ruch serwomotoru
liniowego

(Silnik serii LM-H3, kierunek dodatni)

(Silnik serii LM-H3, kierunek ujemny)

Wybor kierunku zliczania
impulsow enkodera w MR
Configurator2

Liczba pulsow
enkodera rosnaca
w kierunku
dodatnim
serwomotoru

Liczba pulsow
enkodera malejaca
w kierunku
dodatnim
serwomotoru

Liczba pulsow
enkodera rosngca
w kierunku
dodatnim
serwomotoru

Liczba pulsow
enkodera malejaca
w kierunku
dodatnim
serwomotoru

Dodatni lub ujemny
kierunek predkosci silnika,
monitorowany w MR
Configurator2

@ |

demﬂ&dz] [ Wstecz ]
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> Test koncowy 4 ) 000

Ponizsze zdania opisujg przygotowywanie operacji wykrywania biegunow magnetycznych z uzyciem MR Configurator?.
Wybierz opcje WE lub WYL w kazdym z pol, aby uzupehi¢ zdania.

- Sprawdz FLS, RLS oraz EM2.
Upewnij sie, Ze FLS (gormy wylacznik krancowy), RLS (dolny wytacznik krancowy) oraz EM2 (wymuszenie zatrzymania 2)

58 | v |, sprawdzajac okno monitorowania sygnatow wejsciowych/wyjsciowych w MR Configurator2.

|'J |
- Zmien tryb pracy na tryb testu operacyjnego.
Zmien tryb pracy na tryb testu operacyjnego postepujac wedtug ponizszych krokow.

1) ¥ | serwowzZmacniacz.
2) Ustaw przetacznik trybu operacyjnego (SW2-1) w polozeniu | v | (gora)”.

¥ | SerwowzZmacniacz.

[denwi&dz] [ Wstecz
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> Test koncowy 5 ) ooc

Na ponizszym rysunku przedstawiono zwiazek pomiedzy liczba impulsdéw a odlegloscia przesuniecia enkodera liniowego.
W kazdym polu wybierz AP (liczba impulsow) lub AL (odleglosE przesuniecia).

Sterownik Serwowzmacniacz

Uzytkownik

Polecenie :
[mm] '

Serwomotor liniowy

Sygnat zwrotny
pozycjonowania -
[mm]

Enkoder liniowy

Sygnat zwrotny
predkosci %
[mmis]

Razniczkowanie Q=

deowiedz] [ Wstecz
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Wynik testu

Ukonczyles/as test koncowy. Oto Twoj wynik.
Aby zakonczyc test koncowy, przejdz do nastepnej strony.

Poprawne odpowiedzi: 5

Liczba pytan:

Wynik procentowy:

Dalej | ‘ Sprawdz ‘

Gratulujemy. Test zaliczony.
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»

Ukonczyte$ szkolenie MELSERVO - informacje podstawowe (serwomotor liniowy).

Dziekujemy za udziat w szkoleniu.

Mamy nadzieje, ze szkolenie spetnito Twoje oczekiwania i ze
uzyskates/a$ przydatne informacje.

Szkolenie mozesz powtarza¢ dowolng liczbe razy.

' Sprawdz | | Zamknij




