] MELSERVO Basics (MR-14)_POL

: MITSUBISHI
ELECTRIC

Changes for the Better

4 SERWOMECHANIZM
MELSERVO (MR-J4) -
INFORMACJE PODSTAWOWE

\.

Niniejsze szkolenie stanowi czes¢ programu
szkolen internetowych dotyczgcych projektowania
systemow serwomechanizmow wykorzystujgcych
serwonapedy serii MELSERVO-J4.

Copyright ©2015 Mitsubishi Electric Corporation. All Rights Reserved.

LIFOD00286P0OL




k& MELSERVO Basics (MR-J4)_POL SN

@ET CEL SZKOLENIA ) 90E

Szkolenie przeznaczone jest dla oséb, ktdre dotad nie projektowaly systemdw serwomechanizmow z wykorzystaniem
serwonapedow serii MELSERVO-J4. Szkolenie dostarcza informacji na temat montazu i potaczen elektrycznych takiego
systemu oraz innych procedur, m.in. testowania i menitorowania.

Uczestnicy szkolenia powinni posiadac podstawowg wiedze na temat serwonapedow AC.

Poczatkujgcy moga wzigé udziat w nastepujgcym szkoleniu:
+ oprzet FA dla poczatkujgcych (serwomechanizmy)”
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Ponize] wymieniono tematy omowione w ninigjszym szkoleniu.
Zalecamy zapoznawanie sie z poszczegolnymi rozdziatami w podanej kolejnosci, zaczynajac od rozdziatu 1.

Rozdzial 1 Serwonapedy serii MELSERVO-J4

Cechy, podstawowe konfiguracje i opis produktéw nalezacych do serii MELSERVO-J4.

Rozdzial 2 Przykladowa konfiguracja systemu i sprzetu

Dobér systemu serwomechanizmow, nazwy czesci i ich funkcje.

Rozdzial 3 Montaz/instalacja elektryczna serwowzmacniacza i serwomotoru

Opis montazu | wykonywania instalacji elektrycznej serwowzmacniacza i serwomotoru.

Rozdzial 4 Konfiguracja/uruchamianie serwowzmacniacza

Konfiguracja parametrow i przeprowadzanie testow za pomoca oprogramowania MR Configurator2.

Rozdziat 5 Regulacja/konserwacja serwowzmacniacza

Kontrola dziatania w przyktadowym systemie z zamontowanymi serwomotorami.

Rozdzial 6 Funkcje zabezpieczen i oszczednosci energii

Opis funkcji zabezpieczen | oszczednosci energii serwonapedow serii MELSERVO-J4.

TEST WIEDZY

Ocena wymagana do zaliczenia: 60% lub wiecej.
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m Jak korzysta¢ ze szkolen online ) 006

PrzejdZ do nastepnej strony ) | Przejdz do nastepnej strony.

Przejdz do poprzednigj strony.

Przejdz do poprzedniej strony n

Wyswietlony zostanie ,Spis tresci”®, ktory umozliwia przejscie do
Przejdz do wybranej strony @ wybranej strony.

m Opusc szkolenie.
Okna takie jak ,Tresc” i szkolenie zostana zamkniete.

Opus¢ szkolenie
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Srodki bezpieczenstwa

W przypadku korzystania z opisywanych produktow w czasie trwania szkolenia, zapoznaj sie ze srodkami ostroznosci
Zznajdujgcymi sie w instrukcji uzywanego produktu i zastosuj wszelkie wymagane srodki bezpieczenstwa, aby upewnié
sie, ze korzystasz z produktu we wlasciwy sposob.
Srodki ostroznosci dotyczace szkolenia
- W zaleznosci od wersji oprogramowania rzeczywisty wyglad ekranu moze réznic sie od przedstawionego w szkoleniu.
Ponizej wymieniono wersje oprogramowania uzywane w ninigjszym szkoleniu.
- MR Configurator2 wer.1.12N

-MRZJW3-MOTSZ111E  wer.C5

Materiaty referencyjne

Ponizej znajduje sie lista materiatow referencyjnych powiazanych ze szkoleniem. (Pamietaj, Ze materialy referencyjne nie
sa niezbedne — mozna ukonczyt szkolenie, nie korzystajac z nich).
Kliknij nazwe pliku referencyjnego, aby go pobrac.

Nazwa pliku Format pliku Wielkosc pliku

referencyjnego

Program

przyktadowy Plik skompresowany 9 kB
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Niniejsze szkolenie dostarcza informacji na temat tworzenia systeméw serwomechanizméw wykorzystujacych
serwonapedy AC Mitsubishi ogélnego zastosowania serii MELSERVO-J4 (dalej: ,MR-J4").

na temat serwowzmacniaczy i serwomotoréw MR-J4.

Rozdziat 1 zawiera ogéine informacje na temat systemoéw serwomechanizméw i przyktady ich zastosowan oraz informacje

1/2

System serwomechanizmoéw - informacje ogodlne

)

System serwomechanizméw skiada sie ze sterownika ruchu, serwowzmacniacza i serwomotoru.

System serwomechanizmow

e Polecenie pozycjonowania jest przekazywane
przez serwowzmacniacz na podstawie
skonfigurowanych przez uzytkownika danych

Sterownik systemu serwomechanizmow
dotyczacych pozyciji.
e W zaleznosci od zastosowania wybierz

? ' 1 sterownik ruchu, modut prostego sterowania

Kontroler ruchu Modut prostego  Modut pozycjonowania  uchem lub modut pozycjonowania.
sterowania ruchem

Serwowzmacniacz
e Polecenie pozycjonowania przestane przez

e Konfiguracja i regulacja ustawien
serwowzmachiacza odbywa sie za pomocg
oprogramowania MR Configurator2.

MR-J4-B MR-J4W2-B MR-J4W3-B MR-J4-A

sterownik zostaje odebrane przez serwomotor.

[»
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Serwomotor

Serwomotor obrotowy — Serwomotor liniowy

e Moc dostarczana przez serwowzmachniacz
napedza wat serwomotoru. Dane pozyci
wykrytej przez koder serwomotoru sg

Serwomotor napedu e Dobierz serwomotor do konkretnego
bezposredniego zastosowania.

przesytane z powrotem do serwowzmacniacza.

2/2

) 00

[»
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Przyktady zastosowan systemu serwomechanizmow
Systemy serwomechanizméw mozna stosowacé w réznych uktadach wymagajacych sterowania pozycja, predkoscia lub

innymi parametrami.

e Linia montazowa pojazdow e Uktady przenoszenia materiatow

Pl

Funkcje zabezpieczen zapewniajgace Utatwienie projektowania systemow
bezpieczng prace przenosnikow
e Urzadzenia do produkcji potprzewodnikow e Urzadzenia ciektokrystaliczne

Czujniki optyczne umozliwiajgce precyzyjne Serwomotory liniowe pozwalajace
pozycjonowanie projektowac ukfady wielogtowicowe
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Serwowzmacniacze MR-J4 naleza do najszybszych i najbardziej precyzyjnych na rynku. Moga wspdtpracowac z réznymi
serwomotorami: obrotowymi, liniowymi i napedu bezposredniego.

Cechy serii MELSERVO-J4 )

Ponizej opisano cechy serii MR-J4.
® Wysoka predkosé reakcji osiggana dzieki silnikowi o zastrzeZzonej konstrukeji. Pomaga to skrocic czas taktowania

| zwiekszyc¢ doktadnose.
Czas wprowadzania ustawien — porownanie z poprzednim modelem
MR-J3 Czas wprowadzania| MR-J4
| | lustawien skrocony '
.du-"'-1 o 40%* P il
F\ Sl Al ' sl
== .lr -_Mhh.;.__.r" b ' _—— H'-.%th
* Wynik w warunkach
1 — | testowych. o 1 . .
MR-J3 MR-J4
23,6 me Czas wprowadzania Czas wprowadzania 42 ms
ustawien ustawien
; Moment o o
Folecenie h M
eceni abratowy Uchyb pozycji a pozycji

® Standardowo s3 wyposazone w enkodery absolutne o wysokiej rozdzielczosci. Umozliwia to bardzo precyzyjne
pozycjonowanie i ptynne obracanie.

Rozdzielczosé — pordwnanie z poprzednim modelem onkoder
16 X wieksza 4000000-impulsowy ]
rozdzielczosc 16 razy

T Pa—

seria MR-J3: 18 bitow = 262,144 impulsy/obr seria MR-J4: 22 bity = 4,194,304 impulsy/obr.
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serii MELSERVO-J4
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« Zaawansowana funkcja regulacji jednym nacisnieciem przycisku

Zabezpieczenia serwomechanizmu, m.in. filtr ttumienia drgan rezonansowych maszyny, funkcje zaawansowanego
adaptacyjnego ttumienia drgan 11* oraz wytrzymaty filtr, mozna regulowac za pomoca prostych w obstudze funkcji. Funkcja

zaawansowanego adaptacyjnego ttumienia drgan pozwala maksymalnie wykorzystaé wydajnosé urzadzenia.

Kliknij przycisk, aby uzyskac informacje na temat ruchu cyklicznego.

* Funkcja zaawansowanego adaptacyjnego ttumienia drgan Il automatycznie reguluje jedna czestotliwost.

—: Polecenie

Praca

Nieregularny ruch maszyny

Predkosc
A

Prosta regulacja funkcji
zaawansowanego adaptacyjnego
tlumienia drgan i wytrzymalego

Opéznienie ruchu

Predkosc

/ .

filtra.
g
Czas '
>
Czas -

Doktadne
“ dopasowanie.
e Szybkie
Prq‘dknsc pnzy-::jnnnwania.

Il‘_

.. Czas

I wprowadzania

,: ustawien

: >
Czas

1/2
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Cechy serii MELSERVO-J4

Opéznienie ruchu

Predkosc
A

| Czas
owadzania
pstawia ﬁ:
| |
»

Czas
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* Funkcja zaawansowanego adaptacyjnego ttumienia drgan Il
Algorytm ttumienia drgan obstugiwany przez maszyny z trzyosiowym systemem bezwladnosciowym moze jednoczesnie
ttumi¢ dwa sygnaty drganiowe o niskiej czestotliwosci. Mozliwa jest teZ regulacja za pomoca przetacznika.
Takie rozwigzanie pozwala skutecznie ttumi¢ drgania szczatkowe koncéwek ramion lub korpusu sprzetu.

Drgania
koncowki+— Funkcja Funkcja
Trzyosiowy ramienia : Zaawansowanego Zaawansowanego
system Bez funkcji adaptacyjnego adaptacyjnego
J
bezwtadnosciowy

ttumienia drgan

thumienia drgan tlumienia drgan |l

Jednoczesne Uchyb pozycji
ttumienie dwaéch
sygnatow
drganiowych.

Moment obrotowy
Polecenie predkosci

" Drgania Wystepuja dwa Ttumienie Ttumienie
OipUslmaszyny sygnaty jednego sygnatu dwoch sygnatow
drganiowe drganiowego drganiowych

Na ponizszym filmie przedstawiono, w jaki sposéb funkcja zaawansowanego adaptacyjnego ttumienia drgan Il ttumi
drgania ramy i ramienia wytwarzane podczas napedzania trzyosiowego systemu bezwtadno$Sciowego.

(czas trwania : 01:14)
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Istniejg dwa typy serwowzmacniaczy MR-J4 dobierane w zaleznoéci od interfejsu sterowania.

*« MR-J4-B - - - Serwowzmacniacz kompatybilny z szybka siecig ,.SSCNET IlI/H"
* MR-J4-A - - - Serwowzmacniacz kompatybilny z interfejsami ogélnego zastosowania (np. sterowanie za pomoca ciggu
impulséw lub wejscia analogowego)

Cechy Konfiguracja systemu

Kompatybilny | + Mozliwos¢ podigczenia do sterownika ruchu, modutu prostego Steronik
z siecig sterowania ruchem itp. przystosowanego do synchronicznego 2 1+na
SSCNET sterowania wieloosiowego.
/H Predko$¢ przesytania/odbierania danych jest trzykrotnie wigksza niz
w przypadku metod tradycyjnych — wykorzystywana jest transmisja
150 Mbps typu petny dupleks (odpowiednik transmisji 300 Mbps
typu poétdupleks). Dzigki temu szybkos¢ reakgji systemu jest
znacznie wigksza. MR-J4-B
MR-J4-B Petna synchronizacja komunikacji pozwala zwigkszy¢ wydajnos¢
sprzetu. Serwomotor _
Komunikacja optyczna pozwala znacznie poprawi¢ odpornosé na -‘ s
zaktécenia. " "
Maksymalna diugosc¢ przewodow w systemie: 1600 m.
Mozliwo$¢ znacznego ograniczenia liczby wymaganych potaczen.
Kompatybilny | + Mozliwo$é podtaczenia do nadajnika impulséw, sterownika pozycji | Sterownik
z interfejsami itp. ™l |
ogolnego Maksymalna obstugiwana czestotliwos¢ impulséw polecen: 4 Mpps.
zastosowania Obstuga polecen wysytanych za pomocg analogowych sygnatow
napigciowych. Mozliwos¢ sterowania predkoscig i momentem MR-J4-A
obrotowym za pomocg analogowych sygnatéw napieciowych.
MR-J4-A Serwomotor

Dostepne sa tez dwuosiowy serwowzmacniacz MR-J4W2-B i trzyosiowy serwowzmacniacz MR-J4W3-B umozliwiajgce
sterownie odpowiednio dwoma i trzema serwomotorami.
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>m Charakterystyka serwowzmacniaczy

Ponizej przedstawiono charakterystyke serwowzmacniaczy serii MR-J4.

® : Kompatybilny

Serwowzmacniacz

Charakterystyka

Zasilania

HIlll L3N ISS

O : Dostepny w przysztosci

Interfajs
sterowania

- Niekompatybilny

Tryb sterowania

J50qpéld
AMopago
jusLion
obauomz
Buazézds

epad eduywez

Whydajnosc

MR-J4-8 Jednofazome 1 04 | | |

100 V AC i e “1°1° ° (dostephy w przysziosci) | :

I I ! I

— i | i

% Trajfazowe ol -| = ol ol ol = :

2 200 V AC |

w : [ : 22 :

B?) Trojfazowe | i I

| =] = s | = ™

& 400V AC i ] |

prd ! ! ! !
m N T T T

:| MR=JAW2-E Tréjfazowe Jol - ool . : 0.2 1.0 : :

= 200 V AC | - : l

I 1 L 1 L

MR-, B . 0.2 0.4 I I I

- R R R I N Y . I |

! ! ! !

— | MR=14-A ladrafazows 0.1 0.4 | i i

N 100 V AC o “rerer @ [dostap:ny w przyszlosci) i i

g‘ T T T

% @ Trojfazowe el e odelol 0.1 [ 22 |

£8 200 V A ] |

52 ! 06 | 22 i

o @ Trojfazowe | ol = el ol ol = : i :

o 400 V AG | I

1 | | |

(stan na czerwiec 2013 1.)




k& MELSERVO Basics (MR-J4)_POL —pfpl=
@ERN servomotor ) 096
1/2

Poza serwomotorami obrotowymi istnieja jeszcze dwa rodzaje serwomotorow: serwomotory liniowe umozliwiajace bardzo
szybkie i precyzyjne pozycjonowanie oraz serwomotory napedu bezposredniego przeznaczone do uzytku przy niskiej

predkosci | wysokim momencie obrotowym.

m Charakterystyka serwomotorow obrotowych

Ponizej przedstawiono charakterystyke serwomotordw obrotowych.

)

Seria serwomotorgw  Predkosé znamionowa oo paerystyka Cechy Moc znamionowa Przyktadowe
obrotowych {pradkc:i‘;::ﬁrmm} zasilania Zactosowania
: 10kW  100kW
|
Seria HG-KR Niski moment | ! | | || apey pasowe
bezwiadnosci | | | : «Urzadzenia
Doskonate do 0.05 0.75! I I | mantujace g
3000 Tréjfazowe | MaSZyn I : | otz
(6000) 200V AC | Przemystowych | | | ! | ~Stoliki XY
= ogolnego ' ' ' || *Maszyny do
E zastosowania. ! ! ! || przetwarzania
= I I I | Zywnosci
= [ [ [ ''| «Urzadzenia do
o ' ' ' : produkcii
E ' ' ' i | pétprzewodnikiw
' ' ' 1| *Maszyny
: : : | dziewiarskie
i hafciarskie
| | | |
: Bardzo niski mament | ! I I .
Seria HG-MR R bezvriadnodel 05 0.75! | : M.aszyny typu .
3000 Trojffazowe | przystosowane - -1 | | Jpick and place
(6000) 200V AC | do zastosowan ' ' i | =Urzgdzenia
wymagajgcych I | | | -
duzej wydajnosci. I I I I montujace
. [ [ [ T
Seria HG-SR 1000 Tréjfazowe Sredni moment | 0.5 | 4.2 | : =Llktady
g (1500) 200 v Ac | bezwiadnosci ! l . | przenoszenia
g_ Szria dostepna : — : I | materiatdw
= . Zz dwoma !
(] 2000 Trojfazowe | | | . | “Roboty
3 (3000) 200vAc | Podstawowymi | g5 | 7.0 | | «Stoliki XY v
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1.5 Serwomotor
= . i [ [ I
Seria HG-SR 1000 Trajfazowe SrEiﬂi Q’mmem 05 1 42 | ! | ~Uldady
o 5ci i
1500 200 V AC ezwiadnoscl ! ' przenoszenia
g ( ) Seria dostepna | | _ | : materiatiw
= . d T T T I
o 2000 Trajfazowe ‘;D du;tnar?vauwmi I | | | -F{Dbpt;-,r
3 (3000) 200V AC WOWYmE- 05 7.0 | ! | ~Stoliki XY
2 . ustawieniami |
Topone | USAMNAT |1 |
400 AC ; ’ I
I | |
] Miski moment | | | I .
E Seria HG-JR (EDUUSUEUD q bezwidnosci : 0.5 | 9.0, : g;aksﬂ?vr;yn?anawnnsci
cod Uodo Trofazowe Dopasowane do | _ | I !
E: 5 KW 5000- 7. EU{JF"J AC rastozowan | | i | *Maszyny drukarskie
o » wymagajacych } } } !
M- 1500 Traffazowe | wysokiej wydajnosci| | [ 1 22 : “Wiryskarki
W (3000 11, 15 kKW 400 W AC oraz duZego I I . ' | «Pras
E 25[]-[] 2:? KWW) 1 przyspieszenia I ' | Y
- lopdznienia. I [ [ |
Sredni moment ' ! ! .
:ﬁ bezwtadnoscilSe : : : [ Ukiady :
o 3000 Tréffazowe | ria dostepna | 1.0 5.0 | : przenpei%enla
E' 4500 200 VAC |Zdwoma | | materiatdw
3 ( ) pndstawqwml | - I : o bardzo
g ust?ju:mm_aw | I I I wysokie]
predkosci. I | | |
I
o 2000 Serwamatar : : : I | =Robaty
g (3000: od 0,75 do ptaski Niewielka | | | | | | *Maszyny do
=] 2 kW 2500: d’rugn_n;é. - : : : I | przetwarzania
o umoZliwia montaZ 0.75 50 T .
E 3.5. 5 kW) Tréffazowe | w miejscach : : : £ywnoscl
i 200 AC 0 ograniczonea] :
2 ilosci dostepnego : : : [
ﬁ_ miejsca. I I I :
= I [ [ |
1 | | 1
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@EZFI cCharakterystyka serwomotoréw liniowych

Ponizej przedstawiono charakterystyke serwomotordw liniowych.

Seria serwomotordw | Predkosc Metoda
liniowych maksymalna chiodzenia

Sita ciggu

1000N 10000M 100000N

Przyktadowe
zastosowania

Seria LM-H3 Zajmuje niewiele
miejsca. MNiewielkie
Chiodzenie | Wymiary | duza sita
naturalne | ciggu.

70 | geq

|-

=Systemy do montazu
patprzewodnikdw
*Systemy do
czyszczenia phytek

Z ttumieniem

Chiodzenie przyciggania
20 naturalne magnetycznego pozwala
s zapewnic duzszg

Zywotnosc prowadnic
liniowych | zmniejszyc
poziom hatasu.

"
\

300 ! G000

I
Maksymalna
I

potprzewodnikdw
=Systemy do
czyszczenia phytek
-Maszyny do montazu
wyswietlaczy LCD

= ['ml

|
: |
[
! |
: [
|
[ [
3.0 | | : : =Maszyny do montazu
| ! 175 1 2400 | 1| wydwietlaczy LCD
| | _ Maksyrhalna | | Uktady przenoszenia
: : [ I 1 | materiatow
| ! |
| |
Seria LM-F Niewielkie wymiary. . 300 | 3000 | ' | *Podajniki do pras
é’* 20 Chiodzenie Eintegrmu'l..rany.r uktad : Erednia _ ! | -Obrabiarki sterowane
g_ - naturalng | chtodzenia cieczg : : | 1800 118000 . | numerycznie
Zapewnia dwulkrotnie Maksvmalna' I | *Uktady przenoszenia
é—- wieksza site ciggu. : | Y ' _ ' materiatow
'] | |
a | | 600 , 6000 | :
g_ 20 Chindzenie : Sréldﬂia — : :
g ) ciecza | | , 1800 18000
C Mekoynans! NN
- P . T T T T
Seria LM-K2 Duza gestosc sity ciggu. | ! | I | =Systemy do montazu
Konstrukeja I I | |
! 120 | [
|
| |
| |
| |
[ |
[ |
| [
| I
[ i
T T

A
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Seria LM-U2

2 ;n**;;;
f;-r;i"'

BMOUSZPIZaq BfoyNISUoY

2.0

Chiodzenie
naturalne

Senwomotor nie zacina
sig, niewielkie wahania
predkosci.

Konstrukeja eliminujaca
wystepowanie sit
magnetycznych wydtuza
ZywotnosE prowadnic
liniowych.

50

| 3200

— Maksx}:malna

=Systemy sitodruku
*Systemy skanowania
=Systemy kontroli
=Uktady przenoszenia
materiatdw




MELSERVO Basics (MR-J4)_POL ==l
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Ponizej przedstawiono charakterystyke serwomotoréw napedu bezposredniego.

Seria
senwomotorow

napedu
bezposredniego

Seria TM-RFM

Predkosc
Znamionowa
{predkosc
maksymalna)
[r/min]

200
(500)

Zewnetrzna
srednica
silnika
[mm]

* Odpowiednie do
zastosowan
wymagajacych matej
predkosci
i wysokiego momentu

9130

200
(500)

obrotowego.

* Bezproblemowa i cicha
praca.

* Niewielka wysokose
pozwala
zachowac kompaktowe

@180

200
(500)

wymiary
konstrukeii, a nisko
polozony

srodek ciezkosci
Zwieksza

stabilnosc maszyny.

9230

100
(200}

* Do uzytku
w pomieszczeniach

p330 czystych.

Moment cbrotowy

10 Nm 100 Nm 1000 Nm

18 |
Znam iuno{.-.-y

|
18 54 :
M akalg.rrnalny
i

[
|
|
i
112 72 |
Zillaminnuwy
36 | 216

|
|
|
|
|
|
:
|40
Znam iunu*a':.f
i
I
i

Przyktadowe
zastosowania

* Urzadzenia do
produkcji
potprzewodnikow

= Systemy do
produkcji urzadzen
ciekiokrystalicznych

= Obrabiarki
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“ Zespoly serwowzmachniacz-serwomotor

Ponizej przedstawiamy przykladowe potaczenia serwowzmacniaczy i serwomotorow serii MR-J4.

® : Kompatybilny O : Dostepny w przysztosci - Niekompatybilny

Serwomotor
napedu
bezposredniego

Serwomotor obrotowy Serwomotor liniowy

Serwowzmacniacz Charakterystyka

Hll LINDSS slapaiy

MR=J4=B

Zasilania

Jednofazowe
100 W AC

Trojfazowe
200V AC

® O
® O

Trijfazowe
400 W AC

MR=J4W2-E

Trijfazowe
200 W AC

MR=J4W3-E

Trijfazowe
200 W AC

BIUEMOSO)SEZ

obaujobo slayaju)

MR=Jd=A

Jednofazowe
100 W AC

Trijfazowe
200 W AC

® O @ | o

® O 0 | e

Trijfazowe
400 W AC

(stan na czerwiec 2013 r.)
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> System okreslania potozenia bezwzglednego ) 00

1/2

Serwomechanizmy serii MR-J4 wykorzystujg enkodery absolutne, dzieki czemu mozliwe jest stworzenie systemu
okreslania poloZzenia bezwzglednego.

W standardowych systemach przyrostowych okreslenie | zapisanie w pamieci potoZenia i predkosci po wylaczeniu
zasilania jest niemozliwe. W zwiazku z tym kazdorazowo po ponownym wigczeniu zasilania systemu serwomechanizmow,

np. w zwiazku z rozruchem, po wystapieniu usterki lub przerwy w zasilaniu, konieczny byl powrot do potozenia
wyjsciowego.

System okreslania potoZzenia bezwzglednego umozliwia okreslenie | zapisanie w pamieci potoZenia i predkosci nawet po
wylaczeniu zasilania. W zwiazku z tym jesli po pierwszym uruchomieniu ustalono potozenie wyjsciowe, procedura powrotu

do potoZzenia wyjsciowego nie jest wymagana. W rezultacie skréceniu ulega czas powrotu do pracy po usterce lub przerwie
w zasilaniu.

System okreslania polozenia bezwzglednego wykorzystujgcy serwomechanizmy serii MR-J4 wymaga akumulatora,
w ktorym zapisywane beda dane potozenia bezwzglednego.

Klikajac ponizsze przyciski, mozesz wyswietli¢ animacje na temat sposobu dziatania systemu okreslania potozenia
bezwzglednego i systemu przyrostowego.

System okreslania potozenia - @ Zasilanie Wt
L |
J—

e
——

System puyruaa_ @ Zasilanie Wt..

A
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> System okreslania potozenia bezwzglednego ) 00

AL LA LA L AL LA d A Y
==

2/2

Zasilanie WL.

]
R

A
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Proces konstruowania systemu serwomechanizmow

) 000

Ponizej opisano proces konstruowania systemu serwomechanizmow.
W niniejszym szkoleniu opisano etapy od (1) Dobér” do ,(5) Regulacja™.

[

(1) Dobér serwowzmacniacza/serwomotoru == s s s me e rozdz. 2

(2) Montaz/instalacja elektryczna serwowzmacniacza/serwomotoru - - - rozdz. 3

o

(3) Konfiguracja/uruchamianie serwowzmacniacza =---=======-+~- rozdz. 4
+ Ustawienia parametrow
* Kontrola instalacji elektrycznej serwowzmacniacza/serwomotoru
» Uruchomienie probne

(4) Praca bez serwomotoru, po podiaczeniu do sterownika« -« « =« o« rozdz. 4 ]

(5) Regulacja zamontowanego serwowzmacniacza @ ==-===-"* rozdz. 5 ]
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“ Podsumowanie

) 000

Informacje zdobyte w tym rozdziale:
« Cechy serii MELSERVO-J4
« Charakterystyka serwowzmacniaczy
+ Charakterystyka serwomotoréw
« System okreslania potoZenia bezwzglednego

« Proces konstruowania systemu serwomechanizmow

Wazne wskazowki

Opisane tutaj kwestie sa bardzo wazne, wiec odSwie? informacje na ich temat, aby miec pewnosé, 2e je
zapamietasz.

Cechy serii MELSERVO- » Silnik o zastrzezone] konstrukcji pozwala zapewnic najwieksza predkosc | doktadnosc
J4 w branzy.
« Serwomotor obrotowy jest wyposazony w enkoder absolutny o predkosci
4 194 304 imp./obr. (22 bity) umozliwiajgcy precyzyjne pozycjonowanie i bezproblemowa

prace.

System okreslania = System okreslania potoZzenia bezwzglednego zapamietuje wprowadzone po pierwszym
polozenia bezwzglednego uruchomieniu potozenie wyjsciowe, co umozliwia wykrycie wszelkich zmian polozenia.
Dzieki temu powrdt do potozenia wyjsciowego po ponownym wiaczeniu zasilania nie jest
konieczny.




MELSERVO Basics (MR-J4)_POL ==l
[ i iqurac) : 0oC
Gz LHErs Przyktadowa konfiguracja systemu i sprzetu )

m Przyktadowy system

W niniejszym szkoleniu przykladowym systemem jest stolik XY.
Sprawdz schemat dziatania i dane techniczne maszyny w ponizszym pliku PDF.

Dane przyktadowego systemu: <PDF=.

051

0s 2
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m Dobér parametrow serwomotoru ) 000

W pierwszej kolejnosci konieczne jest dobranie serwowzmacniacza/serwomotoru o optymalnych dla przyktadowego systemu
parametrach. W tym celu uzyj darmowego oprogramowania do doboru serwomechanizmoéw AC na podstawie wydajnosci.

oprogramowanie do doboru serwomechanizmdw AC na podstawie wydajnosci

* Po ustaleniu danych technicznych maszyny i jej sposobu dziatania konieczne jest dobranie optymalnego
serwowzmacniacza, serwomotoru | opeji odzyskiwania energii.

= Dostepne jest menu wyboru serwomotorow liniowych lub napedu bezposredniego.
* Obstugiwane jest dziesiec typow konfiguracji sprzetu, np. pozioma przektadnia srubowa toczna, pionowa przektadnia
srubowa toczna, mechanizm zebatkowy i podajnik walcowy.

Przejdzmy do nastepnego ekranu, aby uzy¢ oprogramowania oprogramowanie do doboru serwomechanizméw AC na
podstawie wydajnosci.

oprogramowanie MRZJW3-MOTSZ111E do doboru parametrow, wer. C5

o % Dall scrw, Hrz. | Running DT, SV K==
File Uniy Took Help

[':uu §im, HiZ vl Coupling h+Es1 Hed Gear [n] vl

||"L'":. thl mbde #

= Caleulale © Selher

E o o
Wakor HE-ER 1000 mmin
| Ho Reduchon Gidr Opaon
Mo Braks Oplion

AT
e Uil Al e 2] i AN Sael of
E Fag i Mode Oper. F58e4n ml

S

[—yT. WT 7 00 ™ [ Mailod #H0-KR05T |50 W)

Mmool i W ] ‘g

Trgs A Ehd Wi 0 ] Amphfier WH- 81 0AH

ot figfiberarg Borce F ki) W Fégenersion needliss

| gl rerta i 1] kg-cemd Sohilli sy sbile puicsim i i et il

Iabrtan o It olFwer 2 = Gan et Load Ingdia 0470 [eg-cmi] 10 4Timas

Lt 0 il St PB 2000 e Paak Tague 0,373 [N-m) 201 I

[enrestar 0f bl pores v i} 20 00 ey F-H‘"j Torgus 0 0fd |” "'|: '.-.: % .

Lengh o b s | WS e Regen Pwr 0.000 W] 00% * Oprogramowanie do doboru
Coectent ot misen m 018 TR T parametrow jest dostepne za darmo.

= e e Aby uzyskac wiecej informacj,

Mas of lable wr T ™ | E5ChovGissh L5 Show Cakviaions | skontaktuj sie z lokalnym biurem

sprzedazy.
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m Dobér parametrow serwomotoru

) 000

Sizing Result

Motor (HG-KR0S3 [50 W]

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

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

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

Wyswietlone zostang wyniki obliczen.

Kliknij m | przejdZ do nastepnego ekranu.

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

T Arnplifier MR-J4-AiB
Amplifi

npiTE
| lotor : HG-KR 3000 mmin

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

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

lCCoShow Graph I| S TR S LG0T |
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Konfiguracja sprzetu )
Zaprojektu] przykladowy system zgodnie z ponizszymi wytycznymi. Ponizej znajduje sie lista sprzetu | schemat przyktadowego
systemu.
Sterownik Model Mazwa modelu Liczba
Sterownik
Jednostka centralna PLC Q04UDERCPU 1
Maodut zasilania Qs2P 1
Glowna plyta bazowa Q350DB 1
Urzgdzenie wejsciowe Modut wejsciowy Qx40 1
Urzadzenie wyjsciowe Modut wyjsciowy QyY41P 1
Q@ é Sterownik systemu QD7TMS2
= " serwomechanizmow 1
Przycisk Kontrolka Kontrolka Przycisk {modut prostego sterowania
wymuszenia pracy zatrzymania uruchamiania ruchem)
zatrzymania - : MR-J4-10B -
£7 SSCNETII/H erwowemarnEt
[ s arn i o e ]
Serwomotor HG-KR053 2
051 Os 2
_ Kabel zasilania serwomotoru MR-PWS1CBL2M=-A2-L 2
Serwowzmacniacz Serwowzmacniacz
MR-J4-10B MR-J4-10B Kabel enkodera MR-J3ENCBL2M-A2-L 2
' Kabel SSCNET Il MR-J3BUS1M 2
Serwomator Serwomotor Zastaw ziaczy MR=CCN1 2
HG-KRO53 HG-KR053 Akumulator MR-BATEVISET 2
= —- o Kabel umozliwiajacy komunikacje | ME-J3USBCBL3M
Garny ogranicznik skoku Gomy ogranicznik | z komputerem 1
o | gkoku (kabel USB)
Dolny ogranicznik skoku Di?“;}" ogranicznik | Oprogramowanie konfiguracyjne | MR Configurator2 1
skoku
’ ’ *Dodatkowo zamontuj wytacznik kompaktowy (MCCB) i stycznik

_.

Czujnik
Zblizeniowy

_...Dzuj nik

Zblizeniowy

magnetyczny (MC).
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} Bezpieczenstwo przyktadowego systemu

) 000

Przeanalizujemy zabezpieczenia, ktérych zadaniem jest przerwanie pracy systemu w sytuacji awaryjnej oraz unikniecie

uszkodzenia lub nieprawidlowego dziatania sprzetu | wypadkow.

Kliknij przycisk zabezpieczenia, aby wyswietli¢ informacje na jego temat. (Kliknij przycisk ,wyswietl wszystkie obwody”, aby

wyswietlic zabezpieczenia dla wszystkich obwodow).

. : . obwod wymuszenia zakres ruchu elementu
—

<Zrodlo zasilania <Zrodlo zasilania

serwomechanizmu= sterownika PLC=
Zrodio Zrodho
zasilania AC zasilania AC
{200 V) {100 W)

!

Glowne
Zrodo
zasilania

;.'»-.......,
_.I,‘ii: i Zasilanie
% obwodu Zasilanie
gldwnego obwodu
Stycznik sterowania
magnetyczny (MC)

obwodu

kel ob Zasilanie
glownego obwodu
Stycznik sterowania

magnetyczny (MC)

If;s CINET ItIiH

. 1: Sygnat alarmu
+|hi¢ Zasilanie E'

Sterownik

o Przycisk
Wejscle wymuszenia
wymuszenia zatrzymania
zatrzymania

Dolny ogranicznik
skoku

-

wyswietl wszystkie obwody

Garny ogranicznik
skoku

Obrabiany przedmiot

.'2222222222222’ AL ILIIEIEILES

—a

A

..3222222222.2222!222222222222221

-
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m Serwowzmachniacz

Nazwy czesci serwowzmacniacza i ich funkcje )

Lista czesci jest podana na przykladzie serwowzmacniacza MR-J4-10B.

(1)
Whyswietlacz Ztacze enkodera (CH2)
(3) 1) Trzycyfrowy siedmiosegmentowy wyswietlacz (9) Umozliwia podtaczenie do enkodera
LED do wyswietlania statusu serwomotoru.
Serwowzmacniacza i numeru alarmu.
Pod pokrywa Ztacze akumulatora (CH4)
wygwietlacza Pokretto wyboru osi (SW1) (10) Do podtaczania akumulatora do
(2} | Umozliwia przypisanie numeru do osi przechowywania kopii zapasowe] danych
SEerWOWZmacniacza. o potoZeniu bezwzglednym.
Przetacznik ustawien osi sterowanych (SW2) Uchwyt akumulatora . =
et Dost ' iki trvbu test 11 Do montaZzu akumulatora do przechowywania
(3) OSLEpne 53 preeigtanixl rybl testowega, i kopii zapasowe] danych o potoZeniu
wytaczenia osi sterowane] | przetacznik bezwzglednym.
(13) dodatkowe] numeracji osi. -
(12) Uziemienie ochronne (PE) Styk uziemienia.
(14) Ztagcze USB (CME)
(4) Umozliwia podtgczenie do komputera. - .
Ztacze gtdwnego obwodu zasilania (CHPT)
(13) | UmoZliwia podigczenie Zradia zasilania.
(15) Ztgcze sygnatu welwy (CHN3)
5 Umozliwia odbidr cyfrowych sygnatdw welwy.
Bok ) yfrowych syg w (14) | Tabliczka znamionowa
Ftacze sygnatu bezpiecznego wytaczenia Zasilanie obwodu sterowania (CHF2) B
momentu obrotowego (CN8) (15) | Umozliwia podiaczenie zasilania obwodu
(16) (6) | Umozliwia podtaczenie logicznege modutu sterowania i uktadu odzyskiwania energii.
bezpieczenstwa MR-J3-005 i zewnetrznego
(17) przekaznika bezpieczenstwa.
Zacze kabla SSCNET Il CN1A) Umosiia podacasnis samomatons.
Umozliwia podtaczenie sterownika systemu (16) potia ’ I
(7} serwomechanizmdw lub serwowzmacniacza [*]

) 000

1/2
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HILBRALNES DRLINBLLRTIS WA,

2/2

Ztgcze kabla SSCHET Il (CH1A)

UmozZliwia podtaczenie sterownika systemu
(T) | serwomechanizmdw lub serwowzmacniacza
poprzedniej osi.

Ztacze mocy wyjsciowe] serwomotoru (CMP3)
Umozliwia podtaczenie serwomotoru.

Ztacze kabla SSCMNET Il {CHN1B)
LUmozliwia podtgczenie serwowzmacniacza
(8) nastepnej osi. W przypadku
serwowzmacniacza ostatnie] osi zlgcze
nalezy zabezpieczyc zaslepka.

(186)

Kontrolka napiecia

Wiacza sie, gdy obwdd gtdwny znajduje sie
(17) | pod napigciem.

Jesli kontrolka Swieci sie, nie podigczaj kabli.
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m Wyswietlacz serwowzmacniacza ) 000
Ponize] przedstawiono wyswietlacz serwowzmacniacza (model MR-J4-B). 1/ 2
Ma siedmiosegmentowym wyswietlaczu wyswietlane sa informacje na temat stanu osi serwowzmacniacza oraz kody
alarmow.

Trzycyfrowy
siedmiosegmentowy
wyswietlacz LED

Pokrywa otwarta

(1)Normalny stan wyswietlacza
W przypadku braku alarmu numer osi wolno miga.

(2) Wyswietlacz alarmow

W przypadku wystapienia alarmu na wyswietlaczu na

przemian wyswietlany jest jego numer (dwie cyfry)

i szczegoty alarmu (jedna cyira). Ponizej przedstawiono

sytuacje, w kiorej wystapit alarm [AL. 32 — przecigzenie pradowe].

Stan Mr osi Stan Mr osi M alarmu Szczeqoty
{1 cyira) (2 cyfry) {1 cyira) (2 cyiry) (2 cyinyd) alarmu
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m Wyswietlacz serwowzmacnhiacza

) 000

Stan Nr osi Stan Nr osi Nr alarmu Szczegoly
(1 cyfra) (2 cyfry) (1 cyfra) (2 cyfry) (2 cyfry) alarmu
l l (1 cyfra)
0" wskazuje, ze serwowzmacniacz jest nieaktywny N informuje o wystapieniu alarmu.

i niegotowy do pracy.

,C" wskazuje, ze serwowzmacniacz jest nieaktywny
i gotowy do pracy.

47 wskazuje, ze serwowzmacniacz jest aktywny
i gotowy do pracy.

2/2
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m Nazwy czesci serwomotoru

) 00

Lista cze&ci jest podana na przyktadzie serwomotoru HG-KR053.

Zlgcze zasilania

Ztgcze enkodera

Enkoder
Wat serwomotoru
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&K Podsumowanie ) 000

Informacje zdobyte w tym rozdziale:
« Dobor parametrow systemu serwomechanizmow
« Konfiguracja sprzetu systemu serwomechanizmow
+ Bezpieczenstwo przykiadowego systemu
« Nazwy czesci serwowzmacniacza i ich funkcje

« Nazwy czesci serwomotoru

Wazne wskazdowki

Opisane tutaj kwestie sa bardzo wazne, wiec odswiez informacje na ich temat, aby miec¢ pewnosg, 2e je
zapamietasz.

Dobor parametrow * Dobierz serwowzmacniacz i serwomotor o odpowiednich parametrach.
systemu
serwomechanizmow

Konfiguracja sprzetu = Dobierz sterownik, serwowzmacniacz, serwomotor, kable itp. zgodnie z danymi

systemu technicznymi projektowanego systemu serwowzmacniaczy.
serwomechanizmow

Bezpieczernstwo + Zastosuj zabezpieczenia, ktarych zadaniem jest przerwanie pracy systemu w sytuacii
przykladowego systemu awaryjnej oraz unikniecie uszkodzenia lub nieprawidiowego dziatania sprzetu | wypadkow.

Nazwy czgsci + Serwowzmacniacz jest wyposazony w wySwietlacz, przelaczniki ustawien osi, interfejs,
serwowzmacniacza i ich uchwyt akumulatora i kontrolke napiecia.
funkcje

MNazwy czesc « Serwomotor jest wyposazony w ztagcze zasilania, wat, zlacze enkodera i enkoder.
serwomotoru
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O LHELKE Montaz/instalacja elektryczna ) 0oc

Montaz serwowzmacniaczy 3

Sprawdz kierunek montazu serwowzmacniacza MR-J4-10B i okre$l, czy wokét niego znajduje sie odpowiednia ilos¢

miejsca.
® Montaz pojedynczego serwowzmacniacza ® Montaz kilku serwowzmacniaczy
~ Szafka Szafka ) Szafka
~T40mm (1,57 cala) Przestrzen do podiaczania kabli Tmm 7100 mm (3,94 cala) lub wigcej
lub wiecej (80 mm (3,15 cala) lub wiecej) ., (0.04cala), _. 1 mm (0, 04 cala)

10 mm = ,,. 10 mm 30 mm -»\ /<-30 mm
(0,39 cala) :‘ “4 (0,39 cala) (1,18 cala) ~ ~(1,18 cala)
lub wiecej - ~ lub wigcej / lub wiecej ~ ‘,' lub wiecej
Z 40 mm (1,57 cala) ’ 40 mm (1,57 cala)

1, lub wiecej , lub wiecej <

Ostrzezenia Ostrzezenia

» Zamontuj serwowzmacniacz na pionowej scianie z zachowaniem * Podczas montazu Kilku serwowzmacniaczy zachowaj
odpowiedniej orientacji. miedzy nimi odstep o szerokosci 1 mm, aby

» Temperatura otoczenia musi znajdowac sie w zakresie od 0°C do 55°C (od uwzglednic tolerancje montazowe.
32°F do 131°F). W takim przypadku temperatura otoczenia musi

* Aby zapobiec przegrzaniu systemu, zamontuj wentylator chiodzacy. znajdowac sie w zakresie od 0°C do 45°C (od

» Zabezpiecz serwowzmacniacz przed dostepem ciat obcych podczas montazu  32°F od 113°F) lub serwowzmacniacze musza
i przez wentylator. pracowac przy maks. 75% obcigzenia uzytecznego.

+ W przypadku montazu serwowzmacniacza w miejscu, w ktérym znajduja sie
toksyczne gazy lub opary albo duza ilos¢ pytu, zastosuj system oczyszczania
powietrza (wymus$ doplyw czystego powietrza do szafki, aby ci$nienie w jej
wnetrzu byto wyzsze niz na zewnatrz).
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3.2 Uziemienie serwowzmacniacza ) 000

Przed podlaczeniem Zrodta zasilania polacz serwowzmacniacz | serwomotor z uziemieniem.
Potacz serwowzmacniacz i serwomotor z uziemieniem, aby unikna¢ porazenia pradem elektrycznym i zaktocen.

« Aby unikna¢ porazenia pradem elektrycznym, podiacz styk uziemienia serwowzmacniacza do uziemienia ochronnego szafki.
« W zaleznosci od sposobu prowadzenia kabli i uziemienia na dziatanie serwowzmacniacza wplyw moga miec zaktocenia
komutacyjne pochodzace z tranzystoréw. Podczas wykonywania potaczen z uziemieniem skorzystaj z ponizszego schematu.

Szafka

- Serwomotor
Serwowzmachiacz
| MCCB | o
— =
Zasilanie —= ="
1 8
_)< ______
| & Nl
L '|,u|r
- W
I (=i}
U _____ i Y

Podtacz przewdd do styku PE
serwowzmacniacza.
Nie podiaczaj przewodu bezposrednio do
uziemienia szafki.
Uwaga. Zasilanie jednofazowe od 200 V AC do 240 V AC
podtgcz do stykow L1 1 L3, Styk L2 pozostaw otwarty.

*Potacz styk uziemienia serwomotoru ze stykiem uziemienia

ochronnego serwowzmacniacza. Wykonaj uziemienie, faczac
* = styk uziemienia ochronnego (PE) serwowzmacniacza ze

stykiem uziemienia ochronnego (PE) szafki.

Uziemienie fu_\mrunna (PE])
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m Podtaczanie zewnetrznych urzagdzen we/wy do serwowzmacniaczy ) W

Sygnat alarmu
(do stycznika
magnetycznego)

ME-CCM1

el
=

Podiacz do
CN3.

WMR-J4-10B

Gorny ogranicznik skoku
Dolny ogranicznik skoku
Czujnik zblizeniowy

Podtacz zewnetrzne urzadzenia wel/wy do ztacza sygnatu we/wy (model: MR-CCN1).
Podtacz zlacze sygnatu welwy do ztacza CN3 serwowzmacniacza.

Schemat podiaczania przewoddw sygnatowych do zigcza sygnatow welwy znajduje sie ponizej.
Opisano wytacznie zewnetrzne urzadzenia we/wy wykorzystane w ninigjszym szkoleniu.
Informacje na temat innych urzadzen znajduja sie w odpowiednich instrukcjach obstugi.

1/2

Uktad wiykow ztacza
sygnatow wewy

’__.______CNS
/ —_— __.___-—_.-.__
] 11

2 1626

i1 3 o2 13
DOCoM MBER
Mo 5 MO2 15
CICaM ALM

[ 17

sSchemat od strony

Urzadzenie we/wy
Mr wiyku Symbol Funkcja/zastosowanie

FPodtgczanie przetacznika wymuszenia

20 EM2 zatrzymania.
Podtaczenie gornego ogranicznika

2 DI skoku.
Podtaczanie dolnego ogranicznika

12 DIz skoku.

19 DI3 Podtgczanie czujnika zblizeniowego.
Wyjscie sygnatow alarmow.
Podtaczone do zewnetrznego modutu
sterowania sekwencyjnego umozliwia

15 ALM wtaczanie i wytaczanie stycznika
magnetycznego (MC) za pomocg
sygnatow alarmowych.
Wejscie 24 V DC (24 V DC £10%,

5 0.3 A) interfejsu we/wy.
Wydajnosc zasilania rozni sie
w zaleznosci od liczby uzywanych

DICOM punktow interfejsu wewy.

Podtacz biegun dodatni (+)

10 zewnetrznego zrodia zasilania
L I O A . W
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m Podtaczanie zewnetrznych urzagdzen we/wy do serwowzmacniaczy

ME-J4-10B

) 000

2/2

Schemat od strony
przewodow ztacza

0.3 A) interfejsu wefwy.
Wydajnosc zasilania rozni sie

w zaleznosci od liczby uiywanych
punktow interfejsu wewy.
FPodtacz biegun dodatni (+)
zewnetrznego Zrodia zasilania
24V DC.

DICOM

Wejscie 24 V DC (24 V DC £10%,

Kompatybilnosc potaczen upustufirodia

Wspolny zacisk EM1 i innych

DOCOM sygnatow wejsciowych.

Mozliwe jest podiaczanie zarowno upustow, jak i Zrodet za posrednictwem wejsc i wyjs¢ cyfrowych.

mPrzykiadowe wejscie cyfrowe

ServowzZmacniacz
Prad
EM2 itd.
< X
Przetacznik
\pe Z
| i | Dicom
1] (
24V DC

Wejscie upustowe

Obstugiwany jest
zaréwno upust, jak
i zasilanie

|

SEMWOWZMacniacz

F*rqd
EM2 itd.
Przetacznik
\ : Z
| | | | picom
| l g
24V DC

Wejscie Zrodtowe
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Podigczanie serwowzmacniacza do serwomotoru 3 000

Sposodb podigczania kabla zasilania i kabla kodera serwomotoru przedstawiono na przyktadzie modeli MR-J4-10B i HG-
KRO53.
Informacje na temat doboru kabli znajdujg sie w odpowiednich instrukcjach obstugi.

Sygnat alarmu

— GOrny ogranicznik skoku
Dolny ogranicznik skoku
Czujnik zblizeniowy

Kabel zasilania serwomotoru gy |
- oD l ]

Kabel

MR-J4 10B
enkodera

HG-KRO053
Ostrzezenia
» Podlacz przewody faz (U/V/W) Zrédia zasilania serwowzmacniacza i serwomotoru w prawidtowy sposob. Nieprawidtowe
podtgczenie faz sprawi, Ze serwomotor nie bedzie dziata¢ witasciwie.
» Polacz serwowzmacniacz i serwomotor za pomocg dedykowanego kabla.
Potgczenie miedzy serwowzmacniaczem i serwomotorem musi by¢ bezposrednie, nie umieszczaj miedzy nimi
kondensatora elektroenergetycznego, pochtaniacza fal, filtra, stycznika magnetycznego (MC) itp.
» Potacz przewéd uziemienia serwomotoru ze stykiem uziemienia ochronnego (PE) serwowzmacniacza.
Szczegblowe informacje na temat uziemienia znajdujg sie w czesci 3.2.
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Podigczanie zasilania serwowzmacniacza

Podtacz do serwowzmacniacza gtéwny obwdd zasilania i zasilanie obwodu sterowania.

Podtacz wytaczniki kompaktowe (MCCB) do linii wejSciowych zasilania.

Umies¢ stycznik magnetyczny (MC) miedzy Zrodtem zasilania obwodu gtéwnego a stykami L1, L2 i L3 serwowzmacniacza,
tak aby po otrzymaniu sygnatu alarmu lub w przypadku braku sygnatu wejscia wymuszenia zatrzymania wytgczenie
stycznika skutkowato wylaczeniem zrodia zasilania gltéwnego obwodu.

Potgczenia przedstawiono na przyktadzie modelu MR-J4-10B.

kompaktowy (MCCB)

-
P

""'l Wytacznik

e

—ay/ Sygnat alarmu
“‘g;.-i Stycznik
% W magnetyczny

Y (Mo

1 ¥ T | [ =

— Gorny ogranicznik skoku
Dolny ogranicznik skoku
Czujnik zblizeniowy

:'———v 100
Obwaod gtébwny |

o] |

locaf -

Obwod Loz

__sterowania ==

-

-

A

Kabel zasilania serwomotoru

HG-KR053

) 00
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[ 3.6 Sie¢ SSCNET II/H ) I:I;ﬂ
/

W niniejsze] czesci znajduja sie informacje na temat taczenia kilku serwowzmacniaczy.

Serwowzmacniacze MR-J4-B sg wyposazone w interfejs SSCNET [II/H.

Interfejs SSCNET III/H wykorzystuje komunikacje optyczna, dzieki czemu zapewnia szybka transmisje typu petny dupleks
i doskonata tolerancje szumow.

Potaczenia w ramach sieci wykonuje sie za pomoca kabli dedykowanych. Kable sa wyposazone we wiyki utatwiajace ich
podtaczanie | odtaczanie.

Sterownik systemu 1
senwomechanizmow

QD77MS MR-J4-10B (0% 1) MR-J4-10B (0§ 2)

L7 SSCNETIII/H
| BT SR TR SSATTRLLEN AeTAEeE

]
[
=
—
m

1

Podczas obchodzenia sie z kablami SSCNET Il przestrzegaj ponizszych Metoda podigczania

wytycznych.

- Nie narazaj kabli na naprezenia i nacisk wzdtuzny, nie zginaj ich pod
ostrym katem, nie skrecaj i nie ciagnij za nie. W przeciwnym razie
moze dojs¢ do uszkodzenia lub odksziatcenia swiattowodow, przez co
komunikacja bedzie niemozliwa.

- Nie uzywaj kabli $wiattowodowych w poblizu ognia lub przy wysokich
temperaturach — kable sg wykonane z zywicy syntetycznej, ktora
pod wptywem ciepta moze ulec odksztatceniu, przez co komunikacja
bedzie niemozliva. Zaczep

= Nie dopuszczaj do gromadzenia na koncowkach kabli swiattowodowych
brudu i ciat obcych, poniewaz uniemozliwiajg one przesytanie swiatta,
€O przyczynia sie do nieprawidtowego dziatania urzadzen.
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[ 3.6 Sie¢ SSCNET II/H ) IIZIII;EH
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- Nie patrz bezposrednio na swiatto emitowane przez koncowki tacznikow
luby kabli.

= Aby zapewni¢ bezpieczenstwo, zablokuj nieuzywane zigcza (CN1B)
serwowzmacniacza ostatniej osi za pomocg dotgczonych zaslepek,
aby uniemozliwic emitowanie przez nie swiatta.
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Podtaczanie akumulatora systemu okreslania potozenia bezwzglednego ) 000

System okreslania potozenia bezwzglednego wymaga akumulatora, w ktorym zapisywane beda dane polozenia
bezwzglednego.

Podczas podtaczania (lub wymiany) akumulatora serwowzmacniacza przestrzegaj ponizszych wytycznych, aby uniknac
porazenia pradem elektrycznym lub utraty danych potoZenia bezwzglednego.

« Aby uniknac porazenia pradem elektrycznym, wylacz Zzrodio zasilania obwodu gidwnego i odezekaj co najmnigj 15 minut.
Jesli kontrolka napiecia nie swieci sie, sprawdz napiecie miedzy zaciskami P (+) i N (-) za pomoca probnika lub
podobnego narzedzia, a nastepnie podiacz akumulator.

« Akumulator wymieniaj wytacznie jesli Zrodto zasilania obwodu sterujacego jest wiaczone.

W przypadku wymiany akumulatora przy wylaczonym zrédle zasilania obwodu sterujacego dane polozenia
bezwzglednego zostana utracone,

« Odlaczenie kabla enkodera powoduje utrate danych potozenia bezwzglednego. Po odtaczeniu kabla enkodera
przeprowadz procedure powrotu do polozenia wyjsciowego.

W niniejszym przykitadzie wykorzystano model MR-J4-10B.

Zamontuj akumulator, W przypadku serwowzmacniaczy, ktérych

a nastepnie wsun wiyk do uchwyt akumulatora znajduje sie na dole po
ztgcza CN4. zamontowaniu akumulatora, niemozliwe
jest potaczenie z uziemieniem. Zamontuj
akumulator dopiero po podtaczeniu
serwowzmacniacza do uziemienia.

Akumulator

Kontrolka
napiecia
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> Ustawienia numeracji osi B 000

Ustal numeracje osi sterowanych serwowzmacniaczy. Do osi sterowanych kazdego serwowzmacniacza przypisane sg
numery umozliwiajgce ich identyfikacje. Do osi mozna przypisa¢ dowolny numer (do 16), niezaleznie od kolejnosci
podigczenia.

Jesli jeden numer osi zostanie przypisany do kilku serwowzmacniaczy, system nie bedzie dziata¢ prawidlowo.
Skonfiguruj numery osi sterowanych za pomoca pokretta ustawien osi (SW1) i przetacznika ustawien osi sterowanych
(SW2) znajdujgcych sie pod pokrywa wyswietlacza serwowzmacniacza.

Pokretio wyboru osi QD77MS2 Pokretto wyboru osi
(SW1) (SW1)

é SSCNET III/“

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

Przetacznik ustawien osi
sterowanych (SW2)

Przetacznik ustawien osi
sterowanych (SW2)

0s§ 1 0s 2

HG-KR053 HG-KR053

* Po wprowadzeniu zmian za pomoca pokretta wyboru osi (SW1) i przetacznika ustawien osi sterowanych (SW2) uruchom
ponownie zasilanie gtbwnego obwodu i obwodu sterowania serwowzmacniacza.
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Wigczanie zasilania serwowzmacniacza B 000

Wigcz zasilanie obwodu gtdwnego i obwodu sterowania serwowzmacniacza. Po uruchomieniu serwowzmacniacza na
wyswietlaczu widoczny bedzie symbol ,Ab” (zasilanie sterownika systemu serwomechanizméw w trybie gotowosci).
Przeprowadz konfiguracje i uruchomienie serwowzmacniacza w tym stanie, poniewaz zasilanie sterownika systemu
serwomechanizmow nie jest wigczone.

Ustaw przetacznik
zasilania
serwowzmacniacza
w potozZeniu ON .

Na wys$wietlaczu pojawi sie
symbol ,Ab".




k& MELSERVO Basics (MR-J4)_POL I e
b2
3.10 Podsumowanie ) 000
1/2

+ Sie¢ SSCNET IlIl/H

Wazne wskazowki

Montaz
SerNowzZmacniacza

Uziemienie
SerNowzZmacniacza

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

« Montaz serwowzmacniacza

+ Uziemienie serwowzmacniacza

« Podlgczanie zewnetrznych urzadzen wefwy do serwowzmacniaczy
+ Podtaczanie serwowzmacniacza do serwomotoru

+ Podlgczanie zasilania serwowzmacniacza

« Podlaczanie akumulatora systemu ckreslania polozenia bezwzglednego
« Konfiguracja numeracji osi
+ Wigczanie zasilania serwowzmacniacza

- Zamontuj serwowzmacniacz na pionowej scianie z zachowaniem odpowiedniej
orientacii.

* Temperatura otoczenia musi znajdowac sie w zakresie od 0°C do 55°C (od 32°F do
131°F). (Od 0°C do 45°C (od 32°F do 113°F), jesli serwowzmacniacze znajdujg
sie obok siebig).

- Aby zapobiec przegrzaniu systemu, zamontuj wentylator chtodzacy.

+ Zabezpiecz serwowzmacniacz przed dostepem ciat obcych podeczas montazu i przez
wentylator.

- W przypadku montazu serwowzmacniacza w miejscu, w ktérym znajdujg sie toksyczne
gazy lub opary albo duza ilosé pytu, zastosuj system oczyszczania powietrza.

* Podczas montazu kilku serwowzmacniaczy zachowaj miedzy nimi odstep o szerokosci
1 mm, aby uwzgledni¢ tolerancje montazowe.

- Potacz serwowzmacniacz i serwomotor z uziemieniem, aby uniknac porazenia pradem
elekirycznym i zaktocen.
- Aby uniknaé porazenia pradem elektrycznym, podigez styk uziemienia

ST acfniacTa An nriomicnia mebrannoom orafle

Opisane tutaj kwestie sa bardzo wazne, wiec odswiez informacje na ich temat, aby miec¢ pewnosé, Zze je zapamietasz.

I

4
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3.10 Podsumowanie

) 000

Uziemienie

SerNowzZmacniacza

Podigczanie zasilania
Serwowzmacniacza

Sie¢ SSCNET IIVH

Podiaczanie akumulatora
systemu okreslania
potozenia bezwzglednego

Ustawienia numeracji osi

- Potacz serwowzmacniacz i serwomotor z uziemieniem, aby uniknac porazenia pradem
elektrycznym i zakiocen.

- Aby uniknaé porazenia pradem elektrycznym, podtacz styk uziemienia
serwowzmacniacza do uziemienia ochronnego szafki.

Zasilanie jest podigczone do serwowzmacniacza za pomoca 2tacz giownego obwodu
Zasilania i obwodu sterowania.
Podtacz wytaczniki kompaktowe (MCCB) do linii wejsciowych zasilania.

- Interfejs wykorzystuje komunikacje optyczna, dzieki czemu zapewnia szybka transmisje
typu petny dupleks i doskonatg tolerancje szumow.
* Potaczenia w ramach sieci wykonuje sie za pomocg kabli dedykowanych.

- Akumulator stuzy do zapisywania danych potozenia bezwzglednego. Podczas podigczania
(lub wymiany) akumulatora serwowzmacniacza przestrzegaj wytycznych w czesci 3.7,
aby unikngc porazenia pradem elektrycznym lub utraty danych potoZenia bezwzglednego.

- Za pomocy pokretta ustawien osi i przetgcznika ustawien osi sterowanych znajdujgcych sie
pod pokrywa wySwietlacza serwowzmacniacza mozna skonfigurowac numeracje do 16 osi

sterowanych.
- Jesli jeden numer osi zostanie przypisany do kilku serwowzmacniaczy, system nie bedzie

dziatac prawidtowo.

2/2

I

4
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HOLHEIEE Konfiguracja/uruchamianie serwowzmacniacza

Niniejszy rozdziat zawiera informacje na temat konfiguracji i uruchamiania serwowzmacniacza za pomoca oprogramowania
konfiguracyjnego ,MR Configurator2®.

Oprogramowanie konfiguracyjne ,,MR Configurator2” 3

Ponizej opisano funkcje i zastosowania oprogramowania konfiguracyjnego ,MR Configurator2”
(SW1DNC-MRC2-E).

Oprogramowanie MR Configurator2 obstugiwane za pomocg komputera umozliwia regulacje ustawien, diagnostyke,
monitorowanie, odczyt/zapis parametrow i przeprowadzenie testu dziatania.

Uruchomienie  Mozliwa jest konfiguracja réznych parametréw wymaganych do uruchomienia systemu
serwomechanizmow i zapisanie ich w pamieci serwowzmacniacza. Dane dotyczace

stanu systemu mozna wys$wietli¢ np. w postaci wykresu.

Regulacja Wszystkie parametry sa regulowane Konserwacja Mozliwe jest okreslenie stanu systemu oraz
automatycznie, a do okreslenia wydajnosci przyczyn usterek, a takze wyswietlenie
serwomechanizmow wystarczy jedno klikniecie. w przejrzystej formie informacji na temat cyklu

Zycia czesci.
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m Tworzenie nowego projektu

Ta czesc€ poswiecona jest tworzeniu nowego projektu.

Uruchom oprogramowanie MR Configurator2, a nastepnie wybierz [Project] -= [New] .
WysSwietlone zostanie okno [Create New]. Wprowadz ustawienia umozliwiajace komunikacje z serwowzmacniaczem.
Podczas niniejszego szkolenia bedziemy taczyc sie z serwowzmacniaczem MR-J4-B za pomoca kabla USB.

Connection setting
G}Survu amplifier connection USB

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

| ﬁ Ii cancal

. —
New Project X Ustawienia systemu
it MR-J4-B v Ustawienie Opis Warto$¢ na pofrzeby
szkolenia
Operation mode
_______________ St ) Model Umozliwia wybér modelu MR-J4-B
[)uti-ax. unificationt serwowzmacniacza, z ktorym
nawiazywane jest polaczenie.
Tryb pracy Umozliwia wybor trybu pracy. Standard.
Urzadzenie Umeozliwia wybor urzadzenia, Servo amplifier
docelowe z ktorym prowadzona bedzie connection USE

komunikacja.
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m Podigczanie serwowzmachniacza do komputera

Podtacz serwowzmacniacz do komputera za pomoca kabla USB.
Uzyj kabla USB ,MR-J3USBCBL3M" (dtugosé: 3 m).

Podtaczanie do serwowzmacniacza

Serwowzmacniacz

Kabel USB I{cmputer
MR-J3USBCBL3M

(opcja)

Srodki ostroznosci dotyczace taczenia za pomoca kabla USB

Po pierwszym podiaczeniu serwowzmacniacza do komputera z systemem Windows XP wyswietlony zostanie
kreator Dodaj nowy sprzet.
W przypadku korzystania z systemu Windows 2000, Windows Vista lub Windows 7 serwowzmacniacz zostanie

wykryty od razu.
Komputery z systemem Windows 2000 lub Windows XP wymagajg zainstalowania sterownika dla kazdego portu
USB. Po pierwszym podtgczeniu serwowzmacniacza do danego portu USB wyswietlone zostanie okno instalacji

sterownika.
Informacje na temat instalacji sterownika USB znajduja sie w odpowiednig] instrukcji obstugi.
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m Opis ekranu oprogramowania MR Configurator2 i funkcji Servo Assmtant)

Ponizej znajduja sie objasnienia elementdw i funkcji oprogramowania MR Configurator2.

Oprogramowanie MR Configurator2 posiada funkcje ,Servo assistant” pozwalajaca przeprowadzi¢ konfiguracje
serwowzmacniaczy zgodnie z wySwietlanymi na ekranie wytycznymi. Na kolejnych stronach przedstawiono procedure
konfiguracji serwowzmacniacza za pomoca funkcji Servo assistant.

Pasek menu
Umozliwia wybor funkciji oprogramowania MR Configurator2.

Al=17
Pasek narzedzi

Znajduja sie na nim przyciski najczesciej
uzywanych funkgciji. Klikniecie przycisku

-MflS()ffScr-esMR(.onl uralor 7 New project
i projec
: Propc  Yew Pgameter Postionngdats  Monkor  [lagross  TestMode  Adpstment  Tooks  Window
R = - @ i3 ‘-.:l':'--' A -y T

Drzewo projektu

8 sysem setrg Ustawienia systemu, parametry, ustawienia urzadzen i lista powoduje wywotanie funkcji.
B Jrbedciousin B ustawien punktéw w postaci drzewa danych.
) Parameter
Servo assistant
Oprogramowanie MR Configurator2 posiada funkcje
R e .Servo assistant” pozwalajaca przeprowadzi¢ konfiguracje
S —— serwowzmacniaczy zgodnie z wySwietlanymi na ekranie
— wytycznymi.
V)Scwmﬁw ™\
. Pasek stanu
sept e Seme Na tym pasku znajduje sie okno stanu, dane
ez podtaczonego urzadzenia i status przyciskow.
wesd 3 Dostepne sa nastepujace statusy przyciskow:
Step 1 Anpiter Seting (1) OVR: wskazuje, ze nacisnieto przycisk
hzg:@ Insert.
L Jesfn__] (2) CAPS: wskazuje, Zze naci$nieto przycisk
Sy’ St Adjutaat Caps Lock.
L (3) NUM: wskazuje, ze naci$nieto przycisk Num
Martarance of the Lock.
T (4) SCRL: wskazuje, Ze nacinieto przycisk
Scroll Lock.

| Ready [Station 00] MR-J4-B Standard Servo anpifier connection: USB NUM
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Krok 1 Ustawienia serwowzmacniacza i parametry (Operation mode)) 0Qo

Wybierz tryb pracy.
Korzystajac z funkcji Servo assistant, wybierz [Amplifier Setting] -> [Parameter Setting], a nastepnie wybierz opcje

[Operation mode] z drzewa [Function display]. Wybierz tryb pracy.

BB MELSOP | Series MR Contigurator? New project

D Prowet Wew Tie  Powmeter Setrgil] Pyavetsr Fostorg-dws  Montor  [gwss  TexMode  Adustient  Tods  Wndow  be

Nevww progect

([ Servo Startup Procedure ool

T St R 1 8 Strdmd
) Pravets

step3 “Machine )

Step 1: Amplifier Setting

Danierd Cordrod 100 v

d’h‘y cHred cord ol mode
0N ST 0 BAN CONIo mose MM"M”
0 motor contyol mode

v
s artar s hat we carertty Bosc
a” 2 et Estorgion
Mtwr |
R Pt 2
Vous o wanly el il the M 3
P artan s (hat we carently [ re—
Ore toan t
Gan changng
Mlus mpioy
L
G e
VO W cTaoms e Bapbey £ oberemn
Sarnad Lot o wan Vo S wo
", I wheeh the Cabension 2
P Arters e gy et o Ot )
Anctony, wod Uit Bapley”,
At 1 o weator s e Opiion urk
AT Ly e e (ot by R
Urow DO motor
LR

2 Lanmen.] omes ) . » |
|__Troubleshoating _ | b B e s —— 104 o |

Parametr Opis funkciji Warto$¢ poczatkowa Wartos¢ dla
przyktadowego

systemu

Opetaﬂonmdde Wybér trybu pracy. Standard control Standard control
~selection mode mode
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Krok 1 Ustawienia serwowzmacniacza i parametry (Basic) ) 000
1/2

Wprowadz ustawienia podstawowe.
Po wykonaniu czynnosci opisanych na poprzednigj stronie wybierz [Function display] — [Common]- [Basic], a nastepnie
okresl kierunek obrotu i ustawienie funkcji wymuszenia zatrzymania.

Y
MELSOFT Series MR Configurator 2 Now project
i Project  Wiew [Fle  Parameter Sstting{Z) Faramster  Fosiogpng-data  Mondor  [isgnosis  TestMode  Adjustment Jooks  Window  Heb
NPpRAdge BEPEAsEhiem s
: Project 2 X 7 parameterSetting X | 8L
= 9 Mew progect
4 system Setting Parameter Sefting
Ta = =1
| i-ﬂ::mn:-' I EEI.ﬂuxr;L =| ] Read @Sat'lu [ ault E\l‘uﬁl [ Pacametes Copy [ Parameter Block:
[5) Paraneter
oo | Lyt o
Rotation dnschnd"POL) Encodar culput pulsas"BNRS, "ENR, "ENRZ) =
Servo Assistant | x Rotabon directon sescion Encoder culplt pulses phass
Ampifier Sefting :] COW dir, during Twd, pls. input, © dr, during rev. pls, inpul ﬂ Advarce A-phase 30° by CON Fhage Sething
' : e Encader cput pultss humber
1. Pararreber Setting [ P'Smw i g Ssiachion 4000 | putze
Ywmﬂ::r;;ﬁﬁ::;” Bussic Enakibzdl (L forced 210 ingul EMI ar EM2) (] e
zet, Exbension Ermbied (Use forced stop input EWH or EMC)
Fiter 1
- Fiter 2
Wi Sl warily shd adi the Filter 3
paraTetars lhal &8 currenily wihration con
st one-touch b
— . ain changing
LA[Parametes Setiing] - st display
Easie
Parametr Opis funkcji Wartosé poczatkowa Wartosc dla
prey ktad owego sy stemu
Funkcja pozwala okreslic kierunek obrotu serwomotoru dla
polecenia pmesuniecia W plEf)d Serwomotor moze obracac
Si{? W lewo I:CCW} lub w prawo {CW}, patch od Stronyr
['IEIPE."UU {SHDFIE., po Htf)rE'j zamnnmwany jE'St S”[‘Iik}.
Rotation direction - @ CCW forforward [ CCW for forward ha
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m Krok 1 Ustawienia serwowzmacniacza i parametry (Basic)

Parametr

Rotation direction

Opis funkcji

Funkcja pozwala okreslic kierunek obrotu serwomotoru dia
polecenia przesuniecia w przod. Serwomotor moze obracac
sie w lewo (CCW) lub w prawo (CW), patrzac od strony
napedu (strona, po kiorej zamontowany jest silnik).

Warios¢ poczatkowa

CCW for forward

Wartosé dla

przyktadowego systemu

CCW for forward

) 000

2/2

Servo forced stop
selection

Poczatkowo ze wzgledow bezpieczenstwa wybrana jest opcja
[Enabled]. W przyktadowym systemie sygnat wymuszenia
zatrzymania sterownika jest uzywany, ale sygnat wymuszenia
Zatrzymania serwomechanizmu — nie. Dlatego wybierz
ustawienie [Disabled]

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

selection rotation command, rotation command,
CW for reverse CW for reverse
W lewo (CCW) W prawo (CW) command command
Wybierz Kierunek obrotu na podstawie specyfikac]i
technicznych maszyny. Serwomotor kazdej osi przyktadowego
systemu powinien obracac sie w lewo (CCW) dla polecenia
przesuniecia w przod.
Wiacz funkcje, aby wiaczyd sygnat wejsciowy wymuszenia
zatrzymania (EM2 lub EM1). ,
Enabled Disabled

(MNeither forced stop
input EM2 nor EM1 is
used.)
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Krok 1 Ustawienia serwowzmacniacza i parametry (Component partsD Lwu

Skonfiguruj elementy serwowzmacniacza.

Po wykonaniu czynnoséci opisanych na poprzedniej stronie wybierz [Function display] — [Common]- [Component parts] ,
a nastepnie wybierz system okre$lania potozenia bezwzglednego i parametry kabli komunikacyjnych enkodera.

s MELSOF T Series MR Configurator? New project

D Project View Fle  Parameter Settng(l) Pyameter Postioning-dats Monkce [iognosis  TestMode  Adustment  Tooks  Window  Leb
_D.n_ﬂ.m mw!.m_»
= B N propect - '
@ St etten Parameter Sclﬂnp
Ta - S
£ L:f;“’::' _;L@A.-‘x o | J-c-);ﬂ?_’ﬁ%ﬂhﬁ']]iny\> etar Cooy BNmM
(N Pavsmter i ' M M__' - L
= amruncton dspley A _—
oomnenross | ] I senos ]
: 9 x Rogererstive opton(™REG) Broko output(MER)
- fegenerative option seting I Servoamgiine [ ]Uson mogretic beake rdorkock (MOR)
= - apen. apiend nst ook X Bloctiomagnetic beake sequence g
ma (0.1000)
You can verity and ot the
Do mwter ¢ el e Carertly
et
m ] Battary("ABS *COPS)
::“"‘:'";:':::w Aschte pos delection vymem sel Servo motcr
et O (Usedin systom) TRCOBEr CORE e L)
e e '
I prase must bo pasted :}
M
You can choose e daglyy
tormat between Furcton
Opis funkcijl Wartosc Wartos¢ dla przyktadowego
poczatkowa systemu
Encoder cable communication Wybierz opcje zgodng z parametrami Two-wire Two-wire i
method selection kabli. type type
Jesli ustawienie jest wigczone, powrdt do
i ‘ : s otozenia wyjsciowego po przywroceniu
Selection of Absolute position POCE Y - £ :
ot '-.o I ' zasilania nie jest konieczny, poniewaz Disabled Enabled

serwowzmacniacz zapamietuje
potozenie maszyny.
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m Krok 2 Uruchomienie testowe — kontrola systemu (System Configu ratinn»

Sprawdz konfiguracje systemu.

Korzystajgc z funkcji Servo assistant, wybierz [Test Run] -= [System Configuration], a nastepnie sprawdz model
serwomotoru itp.

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

C_)sﬂnru Stariup Procedure

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

Machine

Step 1: Amplifier Setting

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

(Servo Adgustmerts ] —

B if & Problem Occurs
ediiteatecting,.

Ready [Station (0] MR- M-8 Standard Servo amplifier connection: USE R [cap [ [scRL
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m Krok 2 Uruchomienie testowe — kontrola systemu (I/O Monitor) )

Ekran I1/O monitor umozliwia sprawdzanie ustawien sygnatow I/O oraz ich statusu ON/OFF.

Procedura wyswietlania okna I/O monitor jest opisana na naslepnej stronie.

| [Sataon, (0] M B SRardard Serve aeplifer correcton: UEB LT I
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m Krok 2 Uruchomienie testowe — kontrola systemu (/O Monitor)

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

DBALI,

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

(=13

i Servo Assistant

hif-J4-B Standard

Test fun
1. System Check

Checks the system
configuration and wiring

Sy slem Conflguration

Check the system configuration

iEl%em CM’ i ]
A

110 bonitor

Check the input wiring

| [ 7] o Monitor |

* - Procedura korzystania z ekranu monitorowanie
sygnatow welwy zostala zakonczona.

O3 Forced Qutput
Chieck the output wiring

|Elno Forced Output | Kliknij u 1 przejdz do nastepnego ekranu. [_]
: W

|ovR |[Cap [NUM [SCRL g4

Ready |[Stati|:u1 0] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: USE
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Tryb testowy ) 000

Ponizej opisane s3 tryby testowe dostepne z poziomu oprogramowania MR Configurator2. 1/ 2
Podczas szkolenia uzyjemy trybu ,DO Forced Output” do sprawdzania potaczen oraz trybow ,JOG Mode® i Positioning
Mode” do sprawdzania dziatania systemu.

Nazwa trybu Funkcja/zastosowanie

DO (output signal) Forced Stan ON/OFF sygnatow wyjsciowych mozna zmieniaé niezalenie od stanu
Output serwomotoru.
Ten tryb pozwala przeprowadzic kontrole okablowania do przesytania
sygnatow.
JOG Mode Serwomotor moze pracowad z dowolng predkoscia obrotowa zardwno

w przod, jak i w tyk,
Ten tryb pozwala skontrolowac prace i kierunek obrotow serwomotoru.

Positioning Mode Serwomotor obraca sie z okreslong predkoscig az do osiagniecia
konkretnego polozenia, a nastepnie zatraymuje sie.
Tryb pozwala skontrolowac sposob dziatania i precyzje pozycjonowania.

Procedura korzystania z trybu testowego

(1) Wytacz zasilanie.
(2) Ustaw przetacznik trybu testowego (SW2-1) w potozeniu "ON (naik)".

Ustaw przefacznik SW2-1
w potozeniu "ON (naik)".

* Ustawienie przetgcznika SW2-1 w potozeniu "ON (naik)" przy
wigczonym zasilaniu nie spowoduje wiczenia trybu testowego.

A
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) 000

3)Wiacz zasilanie serwowzmacniacza.

- 4— Separator dziesietny zamiga.

W przypadku wystapienia alarmu lub ostrzezenia podczas pracy w trybie testowym

- 4— Separator dziesietny zamiga.

2/2
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m Krok 2 Uruchomienie testowe — kontrola systemu (DO Forced Output)) W

Stan ON/OFF sygnatow wyjsciowych mozna zmienia¢ w trybie DO Forced Output niezaleznie od stanu serwomotoru.
Umozliwia to m.in. kontrole okablowania do przesylania sygnatow wyjsciowych.

Procedura korzystania z trybu DO Forced Output jest opisana na nastepnej stronie.

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

[ St stucr 000] MR- 4B Standard Serva amplifer connection: LSE BOCAR MUM
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m Krok 2 Uruchomienie testowe — kontrola systemu (DO Forced Output)) W

(8 MELSOFT Series MR ConfiguratorZ New project

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

ﬁ. System Setting

i" Uit Conversion

DO Forced Output X

DO Forced Ootpot

I/O signal connector

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

12

Test Run
a -

1. System Check

Checks the system
configuration and wiring

System Configuration

Check the system configuration
| [ 7] system Configuration |

A

100 idonitor
Check the input wiring

( [A] 110 Monitor |

Procedura zmiany stanu ON/OFF sygnatu w trybie
DO Forced Output zostata zakoriczona.

Kliknij u 1 przejdz do nastepnego ekranu.

A

O3 Forced Qutput

Chieck the output wiring
I . DO Forced Output I

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




MELSERVO Basics (MR-14)_POL

Lo

}'m Krok 2 Uruchomienie testowe — tryby testowe (JOG Mode)

) 000

Po pomyslnym zakonczeniu kontroli okablowania sprawdz dziatanie (ruch w przodiw tyt) systemu serwomechanizmow w trybie ,JOG

Mode”.

Podczas ruchu w przod serwomotor obraca sie w lewo, a podczas ruchu w tyt — w prawo.
* Kierunek obrotu okreslany od strony watu serwomotoru.

W trybie JOG Mode mozesz skonfigurowac nastepujace parametry.

Ustawienie Opis Wartosc na potrzeby szkolenia
Motor speed Okres| predkosé obrotowa serwomotoru. 50 r/min
Jesli prawidtowe dziatanie nie zostalo jeszcze potwierdzone, ustaw
niskg predkosc obrotowa.
Acceleration/deceleration | Okresl czas przyspieszenia, po jakim osiggnieta ma zosta¢ ustawiona | 1000 ms

time constant

predkosé obrotowa (od catkowitego zatrzymania) oraz czas
opoZnienia, po jakim serwomotor zostanie catkowicie zatrzymany (od
pracy z ustawiong predkoscia).

Procedura korzystania z trybu ,JOG Mode” jest opisana na nastepnej stronie.

B 0 S08 T Sorlon M anlbgaralon d New oo ject .l

12

Wi ¢ orwmctreg motor ko
B mechire, he st
Eymiee Can b jedesd

Immumwwmmmmumu
[mu LR}

[_gruwﬂl:m ] [_Em-w | ]

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

The SHIT by o e umond B Rl o
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»m Krok 2 Uruchomienie testowe — tryby testowe (JOG Mode) ) ooc

8 MELSOFT Series MR Configurator2 New project 15|
! Project View Parameter Postioning-data Monitor  Diagnosis  Test Mode  Adjustment  Toals

NEAlLSe .E
i Project 7 x

= 7] Bew project -
B 5ystem Setting JOG Mode

<Ekran pracy>

..'.E"Llnit Conversion :'[El fiis]
= [l Axis1:MR-34-B Standard [ ©
Parameter Setting

: Servo Assistant Mator speed

Accel idecel. time constant
3. Test Modes
Before connecting motor to

the machine, the servo Stroke end iz sutomsatically turned ON
system can be tested.

Use the JOG Made to verify Forward CCVY Raverse OV | EC
that the motor rotates.

| E JOG Mode I [] Ratation onby while the COW ar CW button is being pushed

ing Mode

Use the Positioning Mode In The SHIFT key can be used for forced stop.
verify that the motor rotates, Torgue limit from controller is ignored at the test operation.

| [2| Posttioning Mode |

Praca w trybie Jog zostala zakonczona.

You can use Display All on

the monitar ta verify that the Kliknij n 1 przejdz do nastepnego ekranu.
motor is rotating property.

A Digplay Al
Ready |[Statim 0] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: USE
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m Krok 2 Uruchomienie testowe — tryby testowe (Positioning Mode)

) 000

W nastepnej kolejnosci przeprowadz kontrole w trybie Positioning Mode”.

Tryb Positioning Mode” pozwala sprawdzicé, czy praca odbywa sie z ustalona predkoscia | zachowany jest odpowiedni

dystans ruchu.

Ustawienie Opis Wartos¢ na potrzeby szkolenia
Motor speed Okresl predkosé obrotows serwomotoru. 1000 r/min
Jesli prawidlowe dziatanie nie zostalo jeszcze potwierdzone, ustaw
niskg predkosé obrotowa.
Acceleration/deceleration | Okresl czas przyspieszenia, po jakim osiagnieta ma zostac 1000 ms
time constant ustawiona predkosc¢ obrotowa (od catkowitego zatrzymania) oraz
czas opoZnienia, po jakim serwomotor zostanie catkowicie
zatrzymany (od pracy z ustawiong predkoécia).
Move distance Okresl dystans ruchu serwomaotoru. 4194304 pulse

Procedura korzystania z trybu ,Positioning Mode” jest opisana na nastepnej stronie.

B NI SOFT Series Wit Configurator  Mew project

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

Ieghor spesed

ek ChEbanCE

 Progect 3 x Pussitiomng Mode %
£ b prcnect S
Ao iand @
B Srstem Setirg Pasitianing Mad
Iyt Cotrouran . 1
= g Bk - 348 T
:Ip" = [ i Hres repasimd opsyation walid

A el et e

(EnCoder puize k)

7] I phase sgral movaiment
Mo gisianC e wnd selechion

lggu-ncm | l B Bewmrse O | d

N T B
[T T
L L .

gy ol s Deipiwy £ 0%

Aok = kg BT i
e i st
C o D Al

P SHF T iy Can b Bl or ronced shog
P PP B R T T v sl from coniroisr o grorsd s e sl opsrelion

EET L [k armn (0] M- M-8 Seandard Seren anplies connecton LEE
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m Krok 2 Uruchomienie testowe — tryby testowe (Positioning Mode)

(8 MELSOFT Series MR Configurator? New project

! Project View Parameter Postioning-data Monitor  Diagnosis  Test Mode  Adjustment  Toals
NPpAl- e ([duEReigh-Awo o
: Project X Positioning Mode X
= 7] Bew project
B 5ystem Setting Positioning Mode
=9 Unit Conversion : -
- . . "
= [lg Axis1:MR-34-B Standard | [f{ & (] st ]
ﬁ Parameter
: Motaor speed 1000 |2 rimin
. Servo Assistant 7 x P (
- (1-89007
Test R W —
ul |—I Accel fdecel time constant 1000 ET ms
1/2°3 (0-50000)
Move distance [P
(Encoder pudse unit) 4154304 (£ Puise
Before connecting motor to (0-2147453647)
the machine, the servo _ .
system can be tested. !
[] z-phase signal movement
Use the JOG Made to verify Miove E!istame Limit sele::tlnr_n .
thiat the motor rotates. Command pulze uni (Blectronic ges B
I EJOG m 4 (=] M E 1 || JE I
Posdioning Mode —
Use the Positioning Mode to €| Eorward CCWY (@] Reverse oW o =top

verify that the motor rotstes.

Ilz[FasﬁiDﬂ' Made I

Tige

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

[~ TAlDisoiav a1 |
Ready

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

<Ekran pracy>

Operating status:
Operation count:

|| Forced Stop

Praca w trybie pozycjonowania zostala
zakoriczona.

Kliknij n 1 przejdz do nastepnego ekranu.

) 000

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

1
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} Rozwigzywanie probleméw wykrytych w trybie testowym ) 00c

Ponizej opisano rozwigzania probleméw wykrytych w trybie testowym.

Problemy dotyczace instalacji elektrycznegj

« Sprawdz, czy wszystkie kable | przewody sa podtaczone prawidiowo.
« Ponownie podiacz odtaczone lub poluzowane zlacze.

« Wymien skorodowane lub uszkodzone kable.

« W przypadku zwarcia zmien izolacje lub potaczenia elektryczne.

Problemy dotyczace pracy

« Sprawdz, czy przetacznik zasilania gltownego obwodu | obwodu sterowania znajduje sie w potozeniu ON.

« Jesli przetacznik wejscia wymuszenia zasilania zostat nacisniety (EM1 nie przewodzi sygnatu), zwolnij przetacznik (ustaw
EM1 tak, aby sygnat byt przewodzony).

« Jesli silnik nie obraca sie w trybie JOG, sprawdz przyczyne, korzystajac z opcji ,Reason for not operating” w menu
.Diagnosis” i wykonaj odpowiednie czynnosci.

Informacje dodatkowe

Jesli tryb JOG zostat wlaczony, gdy giéwne Zrodio zasilania znajduje sie w stanie OFF, serwomotor nie bedzie sie obracac,
ale informacja na ten temat moze nie zostac¢ uwzgledniona w oknie ,Reason for not rotating”. W takim przypadku praca

w trybie JOG mode moze zostac zakonczona i zgloszone moze zostac ostrzezenie. Poniewaz nie bedzie miato ono
statusu alarmu, nie zostanie zapisane w historii alarméw.
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m Zapisywanie projektow )
Konfiguracja zostata zakonczona.
Kliknij ikone ,Save”, aby zapisac plik projektu.
W przypadku zakoriczenia konfiguracji bez zapisania ustawien ich weczytanie po nastepnym uruchomieniu systemu
serwomechanizméw bedzie niemozliwe.
Jesli checesz zapisac nowy projekt, wpisz nazwe pliku.
Zalecane jest nadawanie plikom nazw umozliwiajgcych identyfikacje projektu (uzyj informacji na temat sposobu
sterowania, nazwy systemu lub innych danych utatwiajacych rozpoznanie projektu).
Pliki sa zapisywane z rozszerzeniem ,.mrc2” (*wer. 1.19V | pdZniejsze).
Save As Project 1
Save b Sciezka folderu zapisu *Wymagana
Whybierz folder, w ktorym utworzone zostang pliki
5 robocze.
My Recent
Documents )
Lista plikow
@ Jesli w folderze docelowym zapisu znajduja sie
Deskiop juz pliki, ich lista zostanie wyswietlona w tym
oknie.
My Documents
My Compuber
q Nazwa pliku *Wymagana 1
My Netwerk.  File pame: edeairing_project E ave Whpisz nazwe pliku. )
Saveashpe  MA2Fromct Files(” e2) v Tyt A
Title: x-y_table e \Vpisz tytut.
Mozesz dodac do pliku tytut, ktory nie moze
Switch thee window by dicking this button zostad uzyty jako nazwa pliku. (Tytut nie jest
[ Save &5 & Workspace Format Frojedt... I when ymem t:mm'tspamfm project. ‘ ﬂbﬂwiazkﬁ;]. P (TH g
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} Konczenie pracy w trybie testowym ) o0

Zakoncz prace w trybie testowym.
Ponizej opisano, w jaki sposdb mozesz zakonczy¢ prace w trybie testowym.

Procedura zamykania trybu testowego
(1) Zmien stan zasilania serwowzmacniacza na OFF .
(2) Ustaw przetacznik trybu testowego (SW2-1) w potozeniu ,OFF (dot)” .

Ustaw przetacznik SW2-1
w potozeniu ,OFF (dot)”.

(3) Ponownie ustaw stan zasilania serwowzmacniacza na ON .
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m Wigczanie zasilania sterownika 3 000

Po zakoniczeniu konfiguracji i uruchomieniu serwowzmacniacza podiacz go do sterownika i wtacz jego zasilanie.
Zainicjuj komunikacje miedzy sterownikiem i serwowzmacniaczem poprzez sie¢ SSCNET III/H.
Jesli inicjalizacja komunikacji przebiegnie prawidtowo, wyswietlony zostanie symbol ,b#" (gotowos¢ wyt. , serwo wyt. ).

Zas:lame —’ '

QD77MS

SSCNL_T i1/

— .

MR-J4-10B

MR-J4-10B

0s 2

HG-KR053 HG-KR053

Stwoérz program sterowania pozycjonowaniem przeznaczony dla przyktadowego systemu.
Informacje na temat sposobu korzystania ze sterownikéw systemow serwomechanizmoéw znajdujg sie w ponizszych
szkoleniach online.

+ Szkolenie ,MODUL PROSTEGO STEROWANIA RUCHEM"

+ Szkolenie ,SERWOMECHANIZMY, STEROWNIKI RUCHU - INFORMACJE PODSTAWOWE (SPRZET)”
+ Szkolenie ,KONTROLERY RUCHU - INFORMACJE PODSTAWOWE (TRYB RZECZYWISTY: SFC)"

» Szkolenie ,ZASTOSOWANIA STEROWNIKOW RUCHU (TRYB WIRTUALNY)"
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m Praca bez serwomotoru

pozycjonowaniem dziata prawidtowo.

Procedura pracy bez serwomotoru

;S‘s«vonm 2 x

Assistont List v]

Yo Con westy o) o3 e
1 T s T e OOy
-

Vou O8N wenty a0 8k the

8 If & Problem Occwrs

o

(1)Ustaw serwowzmacniacz w trybie pracy bez serwomotoru.

(2)w oknie ustawien parametrow sterownika zaznacz pole "Enable motor-less operation” a nastepnie wiacz zasilanie.
(Do konfiguracji modutu prostego sterowania ruchem uzyj oprogramowania MELSOFT GX Works2.)

[ NLLSOF T Series MR Configurater? New preject

Dziatanie programu sterowania pozycjonowaniem mozesz sprawdzi¢ za pomocg systemu bez serwomotoru.
W takim systemie serwomotor nie jest podtaczony, ale sygnaly wyjsciowe dziatajg tak, jakby serwomotor realizowat
polecenia wydawane przez sterownik i wySwietlane sg informacje o stanie.

Arato) SOrdor (MO, MOT)
Cpt peecton
Farvo mctor seeed (10 inax tpesd)
Otteet
0 | wy (90968

Low 0 puiee (S99

o 0 | 100000 (- 9909)

Fontiach poation utIat sanded SeaOaEIL M

EEEEEEEE T Ceeenea]

Rowiz) moibin XWRO, WO
Output pincson
Torgm (0 anas Sorgue)
Ottpet

© | v (S0

AN DAL DR

ALM sgrel ot changed s warming SoouTence

Mokoe drun opersbon OOy
[l Mue e motor w21 cperston vebd

[Station OO} M9 4-8 Sandard Serve anpivr Coneecton: USB

(3) Wyswietlone zostanie powyzsze okno.

1/2

Przed zamontowaniem sterownika w rzeczywistym systemie serwomechanizméw sprawdz, czy program sterowania

I

) 00

4
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>
m Praca bez serwomotoru

(3)Wyswietlone zostanie powyisze okno.

- *=— Separator dziesietny zamiga.

2/2

) 00

g
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m Podsumowanie ) 000

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

« Konfiguracja serwowzmacniacza

« Tworzenie nowego projektu

« Podlgczanie serwowzmacniacza do komputera

+ Ustawienia serwowzmacniacza — ustawienia parametrow
« Uruchomienie testowe — kontrola systemu

* Uruchomienie testowe — praca w trybie testowym

+ Rozwigzywanie problemow wykrytych w trybie testowym
« Zapisywanie projektow

+ Podtaczanie sterownika do serwowzmacniacza

Wazne wskazowki

Opisane tutaj kwestie sa bardzo wazne, wiec odswiez informacje na ich temat, aby miec¢ pewnos¢, 2e je
zapamietasz.

Konfiguracja * Oprogramowanie MR Configurator2 obstugiwane za pomocag komputera posiada interfejs
serwowzmacniacza GUI i ekrany umozliwiajace cbstuge parametrow, trybow testowych, funkeji zaawansowanych
i diagnostycznych oraz funkeji monitorowania i alarmow.

Podiaczanie « Podigcz serwowzmacniacz do komputera za pomoca kabla USB.

serwowzmacniacza do * Uzyj kabla USB .MR-J3USBCBL3M” (diugosc: 3 m).
komputera

Ustawienia = 7 poziomu oprogramowania MR Configurator2 wybierz ,Operation mode”, ,Basic”
serwowzmacniacza — i .Component parts”, aby wybra¢ kierunek obrotu serwomotoru i parametry kabli
ustawlienia parametrow komunikacyjnych enkodera oraz wiaczyé funkcje wymuszenia zatrzymania.

Uruchomienie testowe — = Uzyj trybow ,JOG Mode” i Positioning Mode” oprogramowania MR Configurator2, aby
kontrola systemu sprawdzic, czy serwomotor pracuje prawidtowo.

Rozwigzywanie = W przypadku wykrycia problemow w trybie testowym sprawdz instalacje elektryczng
problemow wykrytych i zasilanie, a w razie alarmu sprawdz symbol alarmu i na jego podstawie poszukaj
w trybie testowym w instrukcji obstugi odpowiedniego rozwigzania.

sh e NIERE TG+ Przed zamontowaniem sterownika w systemie sprawdz dziatanie jego programu w systemie
serwowzmacniacza skiadajacym sie z serwowzmacniacza i sterownika bez serwomotoru.
= W systemie bez serwomotoru przetacznik wymuszenia zatreymania powinien byé zwolniony.
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L HENSE Regulacja/konserwacja serwowzmachniacza ) ooc
W niniejszym rozdziale opisano sposéb przeprowadzenia kontroli dziatania w przykltadowym systemie z zamontowanymi
serwomotorami.

QD77MS

€7 SSCNETHIH
|l e coseees s s

MR-J4-10B MR-J4-10B
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} Regulacja serwomechanizmu

) 000

Aby system serwomechanizmow mogt dziatad w optymalny sposob, konieczna jest regulacja wzmocnienia z uwzglednieniem
charakterystyki maszyny (stosunek momentu bezwladnosci) i utrzymanie predkosci reakcji systemu na odpowiednim poziomie.
Jesli wzmocnienie jest nieoptymalne, wystapia opisane ponizej problemu. Kliknij przycisk, aby sprawdzi¢ sposob dziatania.

Optymalne ustawienie serwomotoru
Potozenie
zatrzymania
|

L |

Zbyt diugi czas reakcji (zbyt niskie wzmocnienie):
Utrata charakterystyki serwomaotoru (sprawnosci) Potozenie
zatrzymania
E

e’ EI%}/MMMM/MMM 7
—

Zbyt dlugi czas reakcji (zbyt duze wzmocnienie):
Drgania, szumy, przekroczenie potozenia docelowego Polozenie
Zatrzymania

|

Predkosc

Predkosc

Czas

Predkosc

Czas

Czas
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m Prosta regulacja ) 000

Zaawansowana funkcja regulacji jednym nacisnieciem przycisku (dalej: prosta regulacja) umozliwia tatwa regulacje
ustawien serwomotoréw. Funkcja prostej regulacji umozliwia automatyczne dopasowanie parametrow majacych wplyw na
wzmocnienie.

Dostepne sa trzy tryby requlacji dopasowane do maszyn o roznej sztywnosci.

Basic mode(AT.) jest trybem domysinym. Zacznijmy od regulacji w trybie Basic mode (AT.).

Jesli requlacja w Basic mode (AT.) nie przyniesie spodziewanych efektow, przeprowadz regulacje w trybie niskim lub
wysokim, w zaleznosci od szybkosci reakcji i sztywnosci maszyn.

Ponizej znajduja sie informacje na temat szybkosci reakcji | sztywnosci maszyn, dla ktorych przeznaczone sa
poszczegdlne tryby.

Tryb regulacji Objasnienie

High mode Dla maszyn o wysokie] sztywnosci.
Basic mode Dla maszyn standardowych.
Low mode Dla maszyn o niskiej sztywnosci.

Po zakonczeniu regulacji mozna sprawdzic jej rezultaty, ustawiajac czas lub odlegltosé od pozycji docelowe).
Jesli rezultaty prostej requlacji nie sa zadowalajace, mozesz przeprowadzi¢ regulacje recznie, korzystajac z dostepnych
funkeji regulacii.

Czym jest ,czas wprowadzania ustawien”?

Czas wprowadzania ustawien to czas, jaki uptywa od wyemitowania impulsu polecenia do otrzymania sygnatu ,Na pozycji®
(INP) po wystaniu przez serwowzmacniacz impulsu uchybu pozycji.

Im krétszy czas wprowadzania ustawien, tym wieksza predkos¢ reakcji systemu serwomechanizmaow.

OstrzeZenia
(1) Funkcja prostej regulacji jest niedostepna w trybie sterowania momentem obrotowym.
(2) Funkcja prostej regulacji jest niedostepna, jesli wystapit alarm lub ostrzeZzenie uniemozliwiajace dalsza prace.
(3) Funkcja prostej regulacji jest niedostepna w trybie testowym.
(a) Tryb wymuszenia sygnatu DO (sygnat wyjsciowy)
(b) Tryb pracy bez serwomotoru
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m Prosta regulacja w przyktadowym systemie ) ooc

Przeprowadz prosta regulacje ustawien w przykladowym systemie.

Procedura przeprowadzania prostej regulacji w przyktadowym systemie jest opisana na nastepnej stronie.

B MILSOFT Series MR Configurator2 New projeci

mhwmmwmw

Tools

Tost Mode  Adwustment Window  Heolp

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

Resporse mode

O tigh mode
(¥ B mooe

Resporss mode for standsrd machines [ p-stet |

O Low mode

Ready [Station O] MR- M-8 Standard Servo amplifier cornection: LS
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>m Prosta regulacja w przyktadowym systemie

(8 MELSOFT Series MR ConfiguratorZ New project
i Project  VWiew One-touch Tuning(Z) Parameter Postoning-data  Monitor  Diagniosis

NEAce MEDEAsnkasos
: Project 3 x
= 7] Mew project
ﬁ. Syskem Setting
i" Uit Conversion
= [l &xis1:MR-34-B Standard

Test Mode

One-touch Tuning X

One-touch Toning

Adjustment

enfimile.of

: @ Axisl ™ Reburn bo value before adjustment @ Return ko initial value

Tools  Window  Help

Parameter
Start to operate betfore pressing "Star” button,

nox
The one-touch tuning caninot be performed if the zervo motor is not operating.

i Servo Assistant

|Servu Acfjustments

Response mode

a0

1. Simple Adiustment

(O High mocde
Execute the rezponse mode for machines with high rigidiy

Gain and fitter parameter wil

he adjusted automatically by

connecting the machine and Response mode for standard machines

operating () Low mode

- . Execute the response mode for machines with low rigidiy
One-touch Tuning

It will adjust servo gain

Error code

automatically inchading
machine ragonance
suppression fiter

Stetus

“fou can check the settling Lcjustment resuit

time and overshoot smount

|__[Z] One-touch Tuning |

Settling tme

Cwershoot amaovint

T

Prosta regulacja zostala zakonczona Po
zakonczeniu prostej regulacji wyswietlony zostanie
kod bledu ,0000". W oknie rezultatow regulacji
wyswietlone zostang wartosci czasu wprowadzania
ustawien i odleglosci od pozycji docelowe.

Kliknij m 1 przejdz do nastepnego ekranu.

To further improve perfarmance
Click "Start" button during 2

ion stet
operation status Fine-adpst the model loop gain

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

L= &

OVR |CaP |NUM
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»m Funkcja wykresu

) 000

Funkcja wykresu utatwia przeprowadzenie pomiaréw dotyczacych danych przesytanych w postaci sygnatow analogowych

i cyfrowych.

Funkcja wykresu oprogramowania MR Configurator2 umozliwiaj korzystanie z nastepujacych opciji:
« Liczbe kanatow uwzglednianych podczas pomiaru mozna zwiekszyc do 7 kanatéw analogowych i & kanatow cyfrowych.

+ Opcja ,Select History” pozwala wyswietli¢ starsze dane w postaci wykresu.
« Opcja ,Overwrite” pozwala zastapi¢ dane wyswietlane na wykresie.

+ Wykres charakterystyki momentu obrotowego (zaleznos¢ momentu obrotowego od predkosci).

« Szybka transformata Fouriera/wykres rozrzutu itp.

B siELSOF T Series ME Configurator? New project
D Bromct  Wews Pl Graph(l)  Pgrameter  Postiopng-dsts  Mondor  [bagnoms  Test Mode Adwstmert  [ools  Wndose  [eip
JPRRAde BEPRReEhRYm

| Prajeit B x Gragph %

™7 v pr et
B Sritem Sarnng
= et Corernon
1, Aol MR8 Tarclad

Graph graph data gpf?
P pen LEmport [PYsave s LA 5ave Image  (yHstory Managament (2 Pacarmster Display | Sslect History 1

O Provious SYhea | | Oewrvrite

Sabting math Div subamabian
Madsunman 2000 ma I_l. El_l ED

mp 1500 :I.E'.‘i:l .0

L LEA)

| swpacane mas 5 umng|[Ininanizanes | Cmd. pis -’-lqll+ Corpe, ke
Mg lipd.) (1 pla)
- Timas - Tl pules]

oI e LMW i et
TrOm e preEvioiLs. page

b
Emm—

o0 (i aralyrne O alione

Drata Command pubis fie 2860 2320 A By H Ag0
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FALY] 2190 15 15 ISE0

Condition  Skarup

g - Pl |5 1,440 1 480 0 W0- 15 Ta0
Checi mech g the Teting Mada Singla ' ' ‘
e e CJrs0r Mformeston = AeiE 730 730 5 5 TETD

e

[ Fow | . ‘ ' . . '
_ Autn mading OH

20 T30 5 <5 T 10
T T Scfr dzeed OO = Wwrieiorm =
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corelyrr: vl meEnTrad Andleg 2 Malabar spaad ' ’
wripeform Analeg 3 Cumrant cammand 2480 24E0 A5 A5 ZHEI0
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B @ EH & =
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= Retam | et s |

7 B aveter = Torgue Charact. thFT Lchrmrpbt - _Emcnﬁ ks:qbw ) Gy Ditsplay ub:un:l azmn A% Mot
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s oty | G o B
| hervo Assastant ? x
oD Adpestment il

Bty [ Station 00) MR-14-8 Stardard Sero amplifier connection: USE

OR LR
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} Opis elementow ekranu wykresu

Ponizej opisane sg poszczegoblne czesci ekranu wykresu.

B MELSOFT Series MR Configurator? Mew project

Wybor osi docelowej.

D Proect Wew  fle Graph(l)  Parametsr

e S e Zﬂial.’_}ﬁ Mg NE @
' Wybor rodzaju wykresu, ]

SR Tt <raph graph_data.gpr
&% i Cionveersion

= [l Acos 1 MR- 34-8 Standard

Aopen [Eimport [Hsave As [[ESave image  [TsHstory Manag Ly Parameter Display

Oznaczenia kolorystyczne krzywych.

History 1

=Y w
S Prevous & st | [ Ovnrvert]

 Parameter | = Torque Charact, |BaFFT L_Ssamrmtl 7 [ scresn Cop JL Scale Optimizaton | KRy Display [ Cursor | () Zoom a-+Move
Caflral & dedgbiged wanmaborm —I Targel axis | Azl ""’I
o o e[ e
i 2w
; Servo Assistant | Separe Aais tiluln-:.l[lmmlluh:-n 1'-"" 4. pls
- req.spd.)
=aryo Adpstments L = Ti s # | W | [oimin
1 ; Safin 4 maith Diw dutomatian T T T T
Ml g meafn 2000 ma .:.m :]Iil I:"ﬂ I:“ﬂl I
JErifies the hurirg adustrents - 3
MO T8 previoust page Trigger 3800 380 25 25 306,350
ks Ao 1
* [ra1a Coammand pulse fred z'am 2'53:' 3:' 2“ 31 ‘ar-l
[ Graph Level $00 min
W G T S geEr MDD Candiban Stastup 2,160 210 14 18 amo
by Laang e gragh Famhian W % 1 440 1 4RO 10 10 15,740
Chisch such a3 the seliing Mdods Singls ' ! !
e N iNE CUrsOr Niormation - Bis a0 TH0 § 5 7ETD
= Taigel axia  Aodai;
e . . 0 0 0
T . i . am 5 5. .7gm
Sl tee slice Sgend, chOn0g Wiieralor s
puises, s for the trgger Anvieg ) | Cummand puie font A 40 A Al Al A0- 15740
condenns ard meatured Anplagd  Mator spead ! ! '
L Analagd  Cumsnt command 2480 =460 A8 AS-  TVIEID
Frevas e “Shar® bulon and Analag 4 Targus ' '
P BOrd Ahglag 8 | Diaap publaiiby 1 p .2 B0 2,850 20 20 <31 ABD
BCENT ARG Analagd Mot s lactad
5 o to Start meal M s
OPIVRITIS 10 S m—— e T T b SH00 - 3850 25 25 28,350
2 . (i] 00 1 000 1.500 2)000
Lcofehen | | Mests | =) Ill - Ill Ill T ) ) ]
1. 33 m L ]
[P [ St aticn il‘l'l-]'l--ﬂ Starclard Sarvo amphfiesr connection: USB VR HUM
] . l Okno wykresu. ]
Zmiana ustawien wykresu.
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>m Wykresy dotyczace przykiadowego systemu

) 000

Mierzone wartosci

Funkcja wykresu umozliwia wykonanie pomiaréw dotyczacych przykladowego systemu. Mierzone sg ponizsze wartosci.

Setting method Div automation

Times
Measurement time 2000 ms

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

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

B i1 508 | Series WA Configurater J New projeci

- Fegmet  Ves  Fle  Graph(l) Poamster  Poghonng-dsts  Mondor  Diagnoss
LA de B RTecsh e
- Pyl LR Graph ®

Procedura korzystania z funkcji wykresu jest opisana na nastepnej stronie.

Test Mode  Adjstment  Took  Window  Help
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>m Wykresy dotyczace przyktadowego systemu ) 000

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

RS0 REee Bdaidh38® oo
Project X Graph X 4 F -
=1 [7] Mew project
ﬁ- System Setting
I3 nit Canwersion :
= : Open $¥=Import Save 45 H@Save Image  [[iHi Management 5™ Parameter Display | Select Hiskar
= [ Adis1:MR-34-8 Standard | ||| 2 ECpen iEmect B B s W & 0 i
ﬁ Parameter - Torgue Charack, ﬂ_I:FFT i:_":_Scatterpluk | ¢-|I-'--|--- Te| Eﬁcraen Copy IKScaIE Oiptimizakion | W2 Gray Display iﬂ‘:usar | EI-lZuum
3 *
: Servo Assistant e, Setting C ved waveform = Target axis: | Axisl |
Servo Adjustments v] Setting | Display | Cursor ~—r
11273 | iSeparate Aotz Setting ” Initialization | zpd. Torque Drp. pls.
' — [%] (1 pls.)
YWerifies the tuning adustments =| Parameter [ [pulze]
from the previous pege. Auto reading OM
* = ‘Waeform :l E@ E@ Ei@
Analag 1 Command pulse frec 50 4 25 25- 39350-
v ) Analog 2 Motor speed 1 1 ]
ou tfan analyse operations Analog 3 Current command 320 1 201 20+ 31,480 -
by wsing the graph. | ]
Analog 4 Tarque 1
: 3 180 4 15 15 23810
Check zuch as the s=tiling Analog 5 Droop pulses (by| i
time in the cursor information, — 1 [ !
Analog & Not selected 450 - 10 - 10 - 15,740 -
l [FlGruph ] Analog 7T Mot zelected 1
Digital 1 INF a0 =] =] 7870
Tip: | Digital 2 Mot selected ! y |
Set the motor speed, droop Digital 2 Mot selected ’ 0 ’ ’
pulses, etc. for the trigger Digital 4 Mot selected ] : :
condiions and messured Digital 5 Mot selected | i b =t e
weaveform. — : ) 1 . Prﬂcedur:a konfiguracji wykreau zostala
! d o -15,74
Press the "Start" buthon and e B3l 46D | o 0 5,740 | zakonczona.
pierform ] 1 o ] ] ol
an 4 =154 S15- X . .
acceleration/deceleration f{qﬂ i | 5] 2810 Kliknij (@) i przejdz do nastepnego ekranu.
operations to start meazuring,

Ready [Station 00] MR-14-6 Standard Servo amplifier connection: LSE LM
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} Rozwigzywanie problemow — wyswietlacz alarmoéw

W przypadku serwowzmacniaczy serii MR-J4 kody bltedow maja po 3 cyfry.
Rozwigzywanie zaistniatych problemow jest fatwe.

) 000

Nr alarmu Szczegoly

(2 cyfry)

alarmu

(1 cyfra)

Przyktadowe okno alarmu

; (W] masm -
b Fiama Esl cccurrencs tima Bt alspsed tine (K)  Debaled inormabion
1 Uit age M MM DCe0n 00 a m
Display| Detail name Cause Check method l Check result Action &
10.1 [Veltage drop | (1) [The connechen of tha |[Chack the contral ||'| has afailure  [Connecl @ comectly
wn the control contrel cwcust power  [circwit power supply
CarCuil power supply connector Connecon It has no failure.  [Chack (2)
HCNP?) has a failure
(2} [The voltage of the Chack f the witage [The voltage i Revew the voltage of
wontrol circust power ol the control circuit |lower than 160 V' lthe control circud
supply 13 low power aupply n 1 war supply
lower than 180 Y [Ty voltage i |Check (3)
A hagher than 160 V
lac
(3} pn mstantanecus (Chack f the power |t has a problermn.  [Review tha power -
Asbcral Fricemebon | Aderm reget ermbie)
i -g.ﬁ-'lhﬂhnlbdl ] [ [usplay Couses Again | [ Courmad Alarm feset
dbym betory
Pamier P Tirwa (1) Detaded nformation =
- ot 0 o
1 [ 1] Linfer - cllags L1 o
F “wi Servo molor el a o
3 Ha Ercoder norsal communiceslion smore 2 a o
. 1 Ercoder normal communicslion eror 1 a o
5 L) Linger yokages L] o -
[ G miarmarmring b | [ Lloar

W przypadku wystapienia alarmu na wyswietlaczu na przemian wyswietlany jest jego numer
(dwie cyfry) | szczegoly alarmu (jedna cyfra).

Alarm podnapiecia, zarowno w obwodzie
glownym, jak i w obwodzie sterowania, jest
identyfikowany na podstawie numeru

alarmu.
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m Rozwigzywanie problemoéw - rejestrator danych o duzej pojemnosci ) 000

Rejestrator danych o duzej pojemnosci umozliwia szybkg i niezawodna analize zaistniatych btedéw.
Rejestrator danych o duzej pojemnosci zapisuje w pamieci trwatej serwowzmacniacza dane na temat serwomechanizmu
(np. prad silnika, polecenia pozycjonowania) dotyczace stanu przed btedem i stanu po jego wystagpieniu.

Po przywréceniu systemu zapisane dane mozna przeanalizowa¢ za pomocg oprogramowania MR Configurator2.
Przeanalizuj wykres ((16 bitow analogowych x 7 kanatéw + 8 kanatéw cyfrowych) x 256 punktéw) 16 alarmoéw zapisanych

w historii | przesledZ wartosci.

W chwili wystagpienia btedu

dane sg zapisywane
W pamieci trwatej.

1

'\. [
\
\

\
ddg

A

Dane sa przechowywane
| W pamieci przez pewien czas.

Obnizone napiecie magistrali

Analiza wykazata, Zze zasilanie
gtbwnego obwodu jest wylaczone.

-

' alarmu.

4

Za pomoca oprogramowania
MR Configurator2 mozna
wyswietli€ numer alarmu,
wykres i warto$¢ zmierzong
w momencie wystapienia

Okno wartosci
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Funkcja zwiekszenia wytrzymatosci wykrywa zmiany w srodowisku roboczym i automatycznie reguluje ustawienia /
serwomechanizmow, pozwalajac ograniczy¢ straty wynikajace z zatrzymania linii.

Dostepne sg dwa tryby funkcji zwiekszenia wytrzymatosci: zwiekszenie wytrzymatosci na chwilowe zaktocenia zasilania
i zwiekszenie wytrzymatosci na drgania.

Zwiekszenie wytrzymatosci na chwilowe zakiocenia zasilania

Ograniczenie momentu obrotowego w przypadku wykrycia chwilowego zaktocenia zasilania obwodu giownego
Zmniejsza prawdopodobiefistwo wystapienia alarmu podnapiecia.
{Podczas chwilowego zaktocenia zasilania uzywane jest zasilanie kondensatora obwodu gtownego).

Predkosé
A Wykrycie Chwﬂnwg
chwilowego zakitdcenie
zakidcenie zasilania
zasilania
. [ Zmnigjszenia N

-l prawdopodobieristwa
wystapienia alarmu
podnapiecia dzieki
agraniczeniu mamentu
abrotowego.

p CZas

Zwiekszenie wytrzymatosci na drgania

Po wykryciu drgan zwigzanych ze zmiang czestotliwosci rezonansu maszyny wynikajacej z realizowania polecenia |
serwowzmacniacza nastepuje regulacja filtra ftumienia drgan rezonansowych maszyny. Ograniczone zostajg straty
wynikajgce Z pogarszania sie stanu maszyn Z biegiem czasu.

s "
Ograniczenie drgan poprzez
zmiane ustawien filtra ttumienia
Wykrycie drgan rezonansowych maszyny.
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Whykrycie
drgan

Prad silnika

Ograniczenie drgan poprzez
Zmiane ustawien filira ttumienia
drgan rezonansowych maszyny.

5,

A

~

2/2

) 000




k&l MELSERVO Basics (MR-J4)_POL

Lo

i
m Konserwacja

Funkcja diagnostyki dziatania

When target lifespan ks reached,

e DaspnoRee
] st w] ] finad
Déspiery cumvdative QONEPD! power-0n lime afier shipreent
Cumaaliee o -0n time Target Hespan [Smoothing condenser)
LA Appran 10 | yours
- 0,00 | years Target Kepan (Coolng 1an)
Appra 1000030000 | 5,

Chstpaiiry S raurtidses a1 Pt Cusreid savbhing ted 8% sharerd

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

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

raplacement

should be done, evean il ne error it feund.

Sprawdza tgczny czas pracy i czas zmiany stanu on/off (wt/wyt ) przekaznika impulsowego.
Funkcja pozwala okreslic czas wymiany czesci serwowzmacniacza, np. kondensatora i przekaznikow.

* Potrzebe wymiany kondensatora i wentylatora okresla sie na podstawie czasu uruchomienia.
* Potrzebe wymiany przekaznikow mozna okreslic na podstawie licznika zmiany stanu ON/OFF.

Pomoc przy konserwacji
zapobiegawczej
SErWoWZmacniacza.

Diagnostyka maszyny

Ma podstawie wewnetrznych danych serwowzmacniacza przeprowadzana jest analiza wartosci tarcia sprzetu,
momentu bezwtadnosci, wahan tarcia i zmian drgan skladowych, umozliwiajgca wykrycie zmian parametrow
elementow maszyny (np. przektadni srubowych tocznych, prowadnic, tozysk i pasow).

Pozwala to przeprowadzi¢ konserwacje napedow w odpowiednim czasie Porownanie danych dotyczacych
pierwszego uruchomienia oraz danych uzyskanych po Kilku latach pracy pozwala wykryc, jakie zmiany zaszty

w maszynie z biegiem czasu. Uzyskane w ten sposob informacje mozna wykorzystac podczas konserwaci
zapobiegawczej. Funkcja szacuje i wyswietla bez koniecznosci przeprowadzenia specjalnego pomiaru wartosci tarcia

Funkcje diagnostyczne oprogramowania MR Configurator2 umozliwiajg przeprowadzenie konserwacji na wezesnym etapie.
Dostepne sa funkcje: ,Life Diagnosis” i ,Machine Diagnosis”.

) 000
1/2
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Diagnostyka maszyny

Ma podstawie wewnetrznych danych serwowzmacniacza przeprowadzana jest analiza wartosci tarcia sprzetu,
momentu bezwtadnosci, wahan tarcia i zmian drgan sktadowych, umozliwiajaca wykrycie zmian parametrow
elementow maszyny (np. przekiadni srubowych tocznych, prowadnic, toZysk i pasow).

Pozwala to przeprowadzi¢ konserwacje napedow w odpowiednim czasie Porownanie danych dotyczacych
pierwszego uruchomienia oraz danych uzyskanych po kilku latach pracy pozwala wykryc, jakie zmiany zaszly

w maszynie z biegiem czasu. Uzyskane w ten sposob informacje mozna wykorzystac podczas konserwaci
zapobiegawczej. Funkcja szacuje i wyswietla bez koniecznosci przeprowadzenia specjalnego pomiaru wartosci tarcia
i drgan w normalnych warunkach.

Wit || efRead Fopen s fs

Tieme: 10 gt s il ormtion: skbont the machine

OO0 O 0000
Friction estimation
xmm&:ﬁm driction cosificent of & kel sorew OF & guides ore sxtmabed afer operaling an KD[‘I SEHI'.I'E.CJEI EEIPDDIE'Q awcza
| Freten o pozwala uniknac uszkodzenia
Fricion forgus of raed speed in positive dreection
®3) % : MaAsZYNy.
Coulomb friction borgue in positive drection
108 %
Fntwrd Segutincl
=300 | rinin

000 | e
Coulomby Triction korguss in nespatve dinsclion
-ilg %

Fracton lorgue af raled speed in negatee dinsclion
-253 %

iy el arestan
[Ceetischs highe-Trequency mecro vibrations of & guide, & bl sorew, & belt, efc, coused lby debarioration dus b age.

oo b dgssaling Mler b sligpad
Crnclalion 1ecEsncy 0| Hz Craclalion Treguency 0 Mz
wiration kel 30 W% Wik o kevel o1 %

By cornpeing b & saved ke, B delevionslion due (o age can be checked
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Informacje zdobyte w tym rozdziale:
+ Regulacja serwomechanizmu
+ Prosta regulacja
* Funkcja wykresu
« Rozwiazywanie problemow
+ Funkcja zwiekszenia wytrzymatosci

« Konserwacja

Wazne wskazowki

Opisane tutaj kwestie sa bardzo wazne, wiec odswiez informacje na ich temat, aby miec¢ pewnosc, 2e je
zapamietasz.

Prosta regulacja « Ustawienia serwowzmacniaczy mozesz z tatwoscig regulowac w trzech trybach: High
mode”, ,Basic mode” i Low mode”.

Funkcja wykresu « Kontrole pracy serwomechanizmu mozesz przeprowadzic za pomoca funkeji zarzadzania
historig, nadpisywania, wykresu charakterystyki momentu obrotowego (zaleznos¢ momentu
obrotowego od predkosci), szybkiej transformaty Fouriera, wykresu rozrzutu i innych.

Rozwiazywanie « Rozwigzywanie zaistniatych problemow po wystapieniu alarmu jest szybkie i niezawodne
problemow dzieki trzycyfrowemu kodowi alarmu wyswietlanemu na serwowzmacniaczu.

Funkcja zwigkszenia « Zmiany w srodowisku roboczym sa wykrywane automatycznie, a na ich podstawie
wytrzymatosci nastepuje automatyczna regulacja ustawien serwomechanizmow.
« Pozwala to ograniczy¢ straty wynikajace z zatrzymania linii.
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G2 LHERY Funkcje zabezpieczen i oszczednosci energii

Urzadzenia serii MR-J4 posiadaja funkcje zabezpieczen.
Pozwalajg one ograniczy¢ zuzycie energii, przestrzen potrzebna do montazu, liczbe polaczen oraz ilos¢ odpadow.

1/2

Kompatybilnosé z zabezpieczeniami STO/SS1

N

Wszystkie urzadzenia serii MR-J4 obstuguja funkcje STO (Safe torque off) | S51*1 (Safe stop 1), co zapewnia
bezproblemowa konfiguracje zabezpieczen sprzetu. (SIL 2)

Poniewaz ustawienie przetacznika zasilania serwowzmacniacza w potozeniu OFF nie jest
wymagane, skroceniu ulega czas ponownego uruchomienia.

Powrot do potozenia wyjsciowego rowniez nie jest konieczny. Stycznik magnetyczny
zapobiegajgcy nieoczekiwanemu uruchomieniu silnika nie jest wymagany.*2
[Whytgczenie za pomoca funkcji STO] [Wytaczenie za pomocyg funkcji STO i 351]

Whtacznik kompaktowy Whytacznik kompaktowy
(MCCB) _ (MCCB)
Stycznik magnetyczny ' Stycznik magnetyczny
R ; zapobiegajacy zapnmeg.ajacy
— |—— nieoczekiwanemu | Nieoczekiwanemu
Obwod | : ‘ uruchomieniu nie jest juz f uruchomieniu nie jest juz
przekaznika Wymagany. J 1 wymagany.
bezpieczeristwa Stycznik magnetyczny (MC) hﬁi Stycznik magnetyczny (MC)
— alarmu serwomechanizmu *2 Kag  alarmu serwomechanizmu *2
Zabezpieczenia
MR-J13-D05, programowalny sterownik
bezpieczenstwa serii MELSEC QS/WS itp.
Sygnat
551
MR-J4
MR-J4W _ ,

abbide,

) 000
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o 2
Serwomotor &3 Servomotor &3

*1. Zabezpieczenia (MR-J3-D05 itp.) 53 wymagane.
*2. Funkcja STO nie jest zabezpieczeniem elektrycznym — wytacza ona moment obrotowy, odcinajac zasilanie

serwowzmacniacza. W przypadku serwowzmacniaczy serii MR-J4 styczniki magnetyczne nie s3 wymagane, aby

funkcja STO byta dostepna. Mimo to zamontuj stycznik magnetyczny, aby zapobiec zwarciu serwowzmacniacza lub
porazeniu pradem elektrycznym.

2/2

) 000
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System wyposazony w kontroler ruchu Q17nDSCPU spetnia wymagania dotyczgce ponizszych funkcji zdefiniowanych
w normie |[EC/EN 61800-5-2 jako funkcje systemow napedowych.

Funkcje wg IEC/EN 61800-5-2:2007

STO (Safe torque off)

ST1 (Safe stop 1)

ST2 (Safe stop 2)

S0S (Safe operating stop)
SLS (Safely-limited speed)
SBC (Safe brake contral)
S5M (Safe speed monitor)

Funkcja monitorowania sygnatow zabezpieczen

Sterownlk ruchu kcampatyb Iny z SSCNET IlI/H ”f_:
A
' Stycznik magnetyczny
(MC)
55.CNE' I
1 MR-J4-B
Strona sterownika MR-J4W -B

programowalnego

|
m— — o
zassssnsses T kontrolera ruchu
QOdtaczenie zasilania (wyjscie STOQ) _;:' Serwomotor

(Wejscie)
(Wejscie)

Kurtyna swietina G Wytacznik bezpieczenstwa
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Serwowzmachniacz wieloosiowy — oszczednos¢ miejsca )

Korzystanie z kompaktowych dwu- lub trzyosiowych serwowzmacniaczy pozwala zaoszczedzi¢ energie, zmnigjszyc¢ ilost
potrzebnego miegjsca | ograniczyé koszty.

Powierzchnia zajmowania przez dwuosiowy serwowzmacniacz MR-J4W2-B jest 0 26% mniejsza niz w przypadku
korzystania z dwoéch serwowzmacniaczy MR-J4-B.

Powierzchnia zajmowania przez trzyosiowy serwowzmacniacz MR-J4W3-B jest o 30% mnigjsza niz w przypadku
korzystania z trzech serwowzmacniaczy MR-J4-B.

[Wymagana przestrzen)] N
MR-J4W3-B
(Trzyosiowy) (Gtebokosct 195 (7.68) mm) o
s 85 | |
s | [P —
6.61 | Wymagana |
(6.61) 100WW=2 200WW=1 To0W=2 : preesize
mm 200Wx 1 400Wx2 | Zmnigjszona | =
| o 30% :
v o |
< g
255 (10,04) mm = 85 (3,35) mm (szerokos$é urzadzenia) = 3
MRE-J4W2-B <=
, (Glebokosc 195 (7,68 mm)
(Dwuosiowy) A —-—— ==
60 85 I
168 — ¢ ) ‘ i
6.61 Wymagana :
(6.61) 100V | 2000V | 400WW | 750WW=2 przesirze |
mm x2 x2 x2 zmnigjszona,
026% !
A A Y e R |
< >
265 (10,43) mm = 60 (2,36) mm (szerokos¢ urzadzenia) = 3 + 85 (3,35) mm

ME-.14-B Il
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(Glebokosé 135 (5.31) mm, 170 (6,69) mm, 185 (7.28)

40 60

<> <+—>

100W 100W | 200W (200W (400W (400W | 750W | 750W

A 4 Jednostka: mm (cale) -

< >

360 (14,17) mm = 40 (1,57) mm (szerokost urzadzenia) = 6 + 60 (2,36) mm
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) 000

W trzyosiowym serwowzmacniaczu MR-J4W3-B wszystkie trzy osie korzystaja z tych samych potaczen z cbwodem
gtdéwnym i obwodem sterowania, sprzetem peryferyjnym, przewodem sygnatu sterujacego itp. To pozwala znacznie

ograniczyc liczbe potaczen i urzadzen.

Poréwnanie liczby potrzebnych polaczen

S imiimll

HT I

[Mclimc] ME] Sterownik

MR-J4-B x 3 urzadzenia

Liczba potaczen

i

. g —

|
| SSCNET IIFH

I
i £asilanie obwodu
| ghownego

I

| Zasilanie obwodu
| sterowania

i

| Ztacze stycznika
I magnetycznago

I
| Sterowanie stycznikiam

I magnetycznym
I
| Enkoder

I
i Wejscie mocy silnika

x 3 (liczba urzgdzen)
x 3 (liczba urzadzen)

* 3 (liczba urzadzen)

x 3 (liczba urzadzen)

* 3 (liczba urzadzen)

% 3 (liczba osi)

¥ 3 (liczba osi)

21

Zmniej
o b

\
MR-J4W3-B (trzyosiowy) * 1 urzadzenie
T e e R L TR L LY
| SSCNET IIH xq
Sterownik : Zasilanie obwodu x1 |
i glownego i
] ]
i Zasilanie obwodu x1
s sterowania :
I Zlacze stycznika * 1 :
]
, magnetycznego b
| Sterowanie stycznikiem X
y magnetycznym i
: Enkoder ® 3 :
, Wejscie mocy silnika ®3
| Lacznie 11 2
R e e e e T J_.,'
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Serwowzmachniacz wieloosiowy — wieksza oszczednos¢ energii

) 000

oy

L

zZmagazynowana

200w

1 e —

. - e
¥ 1 " " "
ool _K -._ Silnik osi A

?t

.II.

" Odzyskana energia
zostanie tymczasowo

i wykorzystana jako
_energia napedowa.

214

K

B4

Energia do ponownego wykorzystania

MR-J4W3 MR-J3

9J

Odzyskana energia

Energia napedowa

-'._ Silnik osi B
i

Energia napedowa

-— Silnik osi C

400W

30J

1MJ

m Predkos$c¢ silnika osi A

\Hamnwanie

&

Czas
= Predkosé silnika osi B
F‘rzyspieszenie‘ N

N,

Czas
® Predkosc silnika osi C
Przys;:ieszenie‘

o Czas

W zaleznosci od warunkow wymagany moze byc rezystor odzyskiwania energii.

Serwowzmacniacze wieloosiowe moga korzystac z energii odzyskanej na wybranej osi do napedzania pozostalych osi, co
pozwala zmnigjszy¢ ogolny pobdr energii.
llosé mozliwej do wykorzystania odzyskanej energii magazynowanej w kondensatorze serwowzmacniacza MR-J4W _ jest
wieksza niz w przypadku poprzedniego modelu. Opcjonalny rezystor hamowania nie jest juz wymagany.
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Funkcja monitorowania poboru mocy serwomechanizmoéw serii MR-J4 oblicza warto$S¢ energii napedowej i energii
odzyskanej na podstawie predkosci, natezenia pradu i innych danych zapisanych w pamieci wewnetrznej
serwowzmachniacza. Pobdér mocy itp. mozna monitorowac za pomoca oprogramowania MR Configurator2.

W przypadku korzystania z sieci SSCNET IlI/H dane sa przesytane do kontrolera ruchu, co umozliwia przeanalizowanie lub

wysSwietlenie wartoéci poboru mocy za pomocg HMI.

Wyswietla wartoS¢ poboru mocy i catkowitego

Kontroler ruchu kompatybilny Bobory mocy.

z SSCNET IlI/H ( Analiza za pomoca
S e BE . kontrolera ruchu

+ = Kontrola uktadu odzyskiwania
: energii

Dane 4

leiczeniowe
\\\ ".
‘:-::.,/w i Oblicza pobér mocy przez
w) serwowzmacniacz. ,
Komputer & SR, Energia
. | T A% /1| - napedowa)
- NA A< |1y } ) i P o
LS @ -EANE e A V)
S (1N |F| *= "Odzyskana
erwomotor energia
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Informacje zdobyte w tym rozdziale:

+ Kompatybilno$¢ z zabezpieczeniami STO/SS1
« Serwowzmacniacz wieloosiowy

* Monitorowanie poboru mocy

Wazne wskazowki

Opisane tutaj kwestie sg bardzo wazne, wiec odswiez informacje na ich temat, aby mie¢ pewnos¢, Ze je
zapamietasz.

Kompatybilnos¢ + Standardowo obstugiwane sg funkcje wymienione w normie IEC/EN 61800-5-2.

z zabezpieczeniami « Korzystajgc z kontrolera ruchu, mozna zwiekszy¢ poziom bezpieczenstwa.
STO/SSH1

89mowzmacniacz * Trzyosiowy serwowzmacniacz MR-J4W3-B wymaga 30% mniej miejsca i okoto 50% mniegj
wieloosiowy potaczen niz trzy serwowzmacniacze jednoosiowe.
* Odzyskana energia pozwala zmniejszy¢ ogolny pobér energii.

Monitorowanie poboru » Dostepna w standardzie funkcja monitorowania poboru mocy oblicza warto$¢ energii
mocy napedowej i energii odzyskanej na podstawie predkosci, natezenia pradu i innych danych
zapisanych w pamieci wewnetrznej serwowzmacniacza, co umozliwia przeanalizowanie
lub wyswietlenie wartosci poboru mocy za pomoca HMI.




k&l MELSERVO Basics (MR-14)_POL

{ ) [ el

]

138 TEST WIEDZY ) 000

Po zakonczeniu szkolenia MELSERVO (MR-J4) — INFORMACJE PODSTAWOWE mozesz przystapi¢ do testu

kencowego.
Jesli masz watpliwosci zwiazane z ktoryms tematem, teraz mozesz przypomniec sobie zwigzane z nim informacje.

Test koncowy sktada sie z 5 pytan (13 elementdw).
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

_ N Aby zaliczy¢ test, musisz
Liczba pytan. . odpowiedzie¢ poprawnie na 60%
pytan.
Wynik procentowy: 100%
Dalej ] | Sprawdz

« Nacisnij przycisk Dalej, aby wyjsc¢ z testu.
+ Nacisnij przycisk Sprawdz, aby sprawdzic test. (Sprawdzenie poprawnych odpowiedzi)
+ Naciénij przycisk Powtorz, aby powtorzyc¢ test.
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@53 TEST WIEDZY: CZESC 1 ) 000

Sposrod ponizszych opcji wybierz system, ktory wykrywa i zapisuje w pamieci dane potozenia | predkosci, umozliwiajac
wzZnowienie pracy po wylaczeniu zasilania bez koniecznosci powrotu do polozenia wyjscioweqgo, o ile zostato ono
skonfigurowane po pierwszym uruchomieniu.

L)

System okreslania polozenia bezwzglednego

)

System przyrostowy

Odpowiedz ] [ Wstecz
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Wybierz prawidlowe nazwy czescl serwowzZmacniacza.

E
M
&
kR
-
-
@

= |
[]

Odpowiedz ] [ Wstecz ]

Lista nazw

Zlacze USB

Zlacze kodera

Zlacze zasilania obwodu giownego
Zlacze zasilania serwomotoru
Zlacze sygnalow wefwy

Zlacze zasilania obwodu sterowania

o kW=
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@@= TEST WIEDZY: CZESC 3

) 000

Wybierz prawdziwe zdanie dotyczace montazu akumulatora systemu okreslania polozenia bezwzglednego.

Podczas montazu akumulatora systemu okreslania polozenia bezwzglednego wiacz zasilanie giownego

obwodu w ponizszy sposob.

41

—Select-—- v

Po uplywie 15 minut upewnij sie, ze kontrolka napiecia zgasta oraz sprawdZ napiecie miedzy zaciskami P (+)
I N (-) za pomocg probnika lub podobnego narzedzia, a nastepnie podtacz akumulator.

—Select-—- v |

Odpowiedz ] [ Wstecz
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Odpowiedz na ponizsze pytania dotyczace pracy systemu serwomechanizmow.

@ Kontrola pracy (obroty przy ruchu w przod/w tyt) systemu serwomechanizmow w
trybie . JOG Mode” (tryb pracy z niska predkoscig).
W ktérym kierunku, patrzac od strony watu serwomotoru, obraca sie serwomotor
podczas ruchu w przod?

@D Select—- v |

Y

AT )

® 7 jaka predkoscia powinien pracowac serwomotor do czasu potwierdzenia prawidiowego
dzialania systemu?

oz M --Select-- v |

Odpowiedz ] [ Wstecz
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Odpowiedz na ponizsze pytania dotyczace prostej regulacji za pomocg oprogramowania MR Configurator2.

® Wybierz tryb regulacji odpowiedni dla maszyn o wysokie] sztywnosci.

) —Select— v

@ Wybierz tryb, w ktorym korzystanie z funkcji prostej regulacji jest niemozliwe.

02 —Select-- v

Odpowiedz ] [ Wstecz
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@S WYNIK TESTU

) 000

Ukonczyles/as test koncowy. Oto Two) wynik.
Aby zakonczyé test koncowy, przejdz do nastepnej strony.

Poprawne odpowiedzi: 5

Liczba pytari: 5
Wynik procentowy: 100%
Dalej ] [ Sprawdz ]

Gratulacje. Zaliczyles/as test.




k&l MELSERVO Basics (MR-14)_POL

»

Ukoficzyteé/as szkolenie ,MELSERVO (MR-J4) — INFORMACJE PODSTAWOWE".

Dziekujemy za udziat w szkoleniu.
Mamy nadzieje, ze dzieki wiedzy zdobyte] podczas szkolenia,
poszerzonej o informacje zawarte w instrukcjach obstugi produktéw,
bedziesz projektowac lepsze systemy.

Aby odswiezy¢ informacje, mozesz powtérzyc szkolenie dowolng liczbe
razy.

Do zobaczenia nastepnym razem!

 Sprawdz = Zamknij




