Serwo

MELSERVO (MR-J5) - informacje
podstawowe

Ten kurs jest przeznaczony dla kazdego, kto chce
dowiedziec sie wiecej o projektowaniu systemu,
instalacji, okablowaniu, ustawianiu parametrow

I metodzie strojenia serwo serii MELSERVO-J5.

Kliknij przycisk Dalej w prawym gornym rogu
ekranu, aby przejs¢ do nastepnej strony.
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m Cel kursu )

Ten kurs jest przeznaczony dla kazdego, kto chce dowiedzied sie wiecej o projektowaniu systemu, instalacji, okablowaniu,
ustawianiu parametrow i metodzie strojenia serwo serii MELSERVO-J5.

W tym rozdziale opisano cechy, podstawows

Regulacja wzmocnienia
konfiguracje i linie produktow serii MELSERVO-15.

Uzywanie liniowego silnika serwo i silnika

z napedem bezposrednim Seria MELSERVO-J5

System okreslania pozycji bezwzglednej it el

Test dziatania

Ustawianie parametrow

Do wziecia udziatu w kursie niezbedna jest podstawowa wiedza o serwonapedach AC.

Poczatkujacym zaleca sie wziecie udziatu w kursie ,FA Equipment for Beginners (Servos)”.

PLCopen® jest zastrzezonym znakiem towarowym firmy PLCopen.
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W tym rozdziale opisano metody instalacji
i okablowania serwowzmacniacza i silnika serwo.
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Regulacja wzmocnienia testu dziatania za pomoca oprogramowania MR
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Ten kurs jest przeznaczony dla kazdego, kto chce dowiedzied sie wiecej o projektowaniu systemu, instalacji, okablowaniu,
ustawianiu parametrow i metodzie strojenia serwo serii MELSERVO-J5.

W tym rozdziale opisano przeglad systemu
Regulacja wzmocnienia okrelania pozycji bezwzglednej i sposdb jego

uruchamiania.

Uzywanie liniowego silnika serwo i silnika

z napedem bezposrednim Seria MELSERVO-J5

SR AR PR e B e Instalacja i okablowanie
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W tym rozdziale opisano sposob regulacji

wzZmocnienia.
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m Struktura kursu )

Program kursu przedstawiono ponizej.
Zalecamy rozpoczecie kursu od rozdziatu 1.

Rozdziat 1 Seria MELSERVO-J5

W tym rozdziale opisano cechy, podstawowa konfiguracje i linie produktéw serii MELSERVO-J5.

Rozdziat 2 Instalacja i okablowanie

W tym rozdziale opisano metody instalacji i okablowania serwowzmacniacza i silnika serwo.

Rozdziat 3 Ustawianie parametrow

W tym rozdziale opisano sposob ustawiania parametréw za pomocg oprogramowania MR Configurator2.
Rozdziat 4 Test dziatania

W tym rozdziale opisano sposéb wykonywania testu dziatania za pomoca oprogramowania MR Configurator2.
Rozdziat 5 System okreslania pozycji absolutnej

W tym rozdziale opisano przeglad systemu okreslania pozycji absolutnej i sposdb jego uruchamiania.
Rozdziat 6 Uzywanie liniowego silnika serwo i silnika typu Direct Drive

W tym rozdziale opisano $rodki ostroznosci dotyczace korzystania z silnika serwo i silnika typu Direct Drive.
Rozdziat 7 Regulacja (strojenie) wzmocnienia

W tym rozdziale opisano sposob regulacji wzmocnienia.

Test koncowy

tacznie 6 czesci (12 pytan). Ocena wymagana do zaliczenia: 60% lub wiecej.



m Jak korzysta¢ z narzedzia do e-learningu )

Przejdz do nastepnej strony Przejdz do nastepnej strony.

Wré6¢ do poprzedniej strony Wrd6¢ do poprzedniej strony.

Wyswietli sie ,Spis tresci”, umozliwiajacy przejscie do zgdanej strony.

Przejdz do zadanej strony

TO

Zakoncz nauke. Okna takie jak okno ,Zawartos¢” zostang zamkniete i nauka zostanie
zakonczona.

Zakoncz nauke

R[]




m Srodki ostroznosci dotyczace uzytkowania )

BmSrodki bezpieczenstwa

W przypadku korzystania z rzeczywistych produktéw w czasie trwania kursu nalezy uwaznie przeczytac srodki
bezpieczenstwa zawarte w odpowiednich instrukcjach i prawidtowo obstugiwac produkt, zachowujgc wszelkie srodki
ostroznosci.

MSrodki ostroznosci dotyczace kursu

Ekrany wyswietlane w uzywanej wersji oprogramowania moga rézni¢ sie od tych przedstawionych w tym kursie.
Kurs dotyczy ponizszych wersji oprogramowania.
Najnowsza wersje kazdego oprogramowania mozna pobrac ze strony internetowej Mitsubishi Electric FA.

MELSOFT MR Configurator2 Ver.1.125F

Ikona D oznacza podrecznik referencyjny.

Nalezy zapoznac sie z podrecznikami odpowiadajgcymi typom uzywanego serwowzmacniacza i silnika serwo.
Zawartos¢ podrecznikow opisanych w tym kursie pochodzi z podanych ponizej wersji.

W przypadku innej wersji lokalizacja i zawartos¢ podrecznika moga by¢ inne.

Najnowsze wersje podrecznikdw mozna znalez¢ na stronie internetowej Mitsubishi Electric FA.

Nazwa podrecznika Nr podrecznika Wersja
MR-J5-A User's Manual (Introduction) SH-030296 G
MR-J5-G/MR-J5W-G User's Manual (Introduction) SH-030294 G
MR-J5 User's Manual (Hardware) SH-030298 H
MR-J5 User's Manual (Function) SH-030300 G
MR-J5 User's Manual (Adjustment) SH-030306 F
MR-J5-A User's Manual (Parameters) SH-030310 F
MR-J5-G/MR-J5W-G User's Manual (Parameters) SH-030308 G
MR-J5D User's Manual (Hardware) IB-0300548 B
MR-J5D-G User's Manual (Introduction) IB-0300538 B
MR-J5 User's Manual (Troubleshooting) SH-030312 G
Rotary Servo Motor User's Manual (For MR-J5) SH-030314 G
Linear Servo Motor User's Manual (LM-H3/LM-U2/LM-F/LM-K2) SH-030316 C
Direct Drive Motor User's Manual SH-030318 C
MR-J5 Partner's Encoder User's Manual SH-030320 F




Seria MELSERVO-J5 )

Przeglad kursu )

Seria MELSERVO-J5 to najwyzszej klasy serwonaped AC, ktdry powstat na bazie naszego oryginalnego, dedykowanego silnika.

W tym kursie opisano sposéb budowy systemu serwo z uzyciem serii MELSERVO-J5 oraz sposob ustawiania i konfigurowania
jego parametréw.

Ten kurs zawiera tresci wspdlne dla modeli MR-J5-A (zwanych dalej typem A) kompatybilnych z ogélnym kontrolerem i modeli
MR-J5-G/MR-J5W-G/MR-J5D-G (zwanych dalej typem G) kompatybilnych z kontrolerem CC-Link IE TSN.

Dla modeli typu G opisano przypadek, w ktérym podtgczony jest sterownik kompatybilny z modutem CC-Link IE TSN.

Zostato to réwniez wyjasnione w kursie ,Modut ruchu MELSEC iQ-R — informacje podstawowe”. Nalezy wzig¢ udziat takze w tym
kursie.

= R—'ﬂ 1K4 =
MR-J5-104 MR-J5-10G MR-J53W3-2225 MR-J5D-100G4




_ Konfiguracja systemu serwo )

System serwo sktada sie ze sterownika systemu serwo, serwowzmacniacza i silnika serwo.

Silnik serwo jest wyposazony w enkoder, ktéry przekazuje do serwowzmacniacza sygnat zwrotny informujacy o pozycji
obrotowe;j.

Gdy sterownik przesyta warto$¢ docelowa (taka jak pozycja lub predkosé), system serwo wykrywa biezaca wartos¢ (taka jak
pozycja lub predkosé), poréwnuje ja z wartoscig docelowa i steruje obrotami silnika serwo w celu zmniejszenia réznicy.

<Sterownik systemu serwo> <Serwowzmacniacz> <Silnik serwo>

—

Polecenie Prad
(pozygja.
predkosé

Modut ruchu, itp.)

modut pozycjonowania

itd.

Sygnat zwrotny



_ Typy serwowzmacniacza MR-J5 )

Serwowzmacniacz serii MR-J5 jest dostepny w ponizszych wersjach, w zaleznosci od interfejsu polecen (metody potgczenia ze
sterownikiem).

Interfejs polecen Cechy

CC-Link IE TSN e Obstuguje oparta na sieci Ethernet, szybka
komunikacje o wysokiej przepustowosci (1 Gb/s)
bazujgcg na module CC-Link IE TSN.

MR-J5-_G
MR-J5W_-_G
MR-J5D_-_G4

e W potaczeniu z modutem ruchu
i oprogramowaniem do sterowania ruchem realizuje
doktadnie zsynchronizowany ruch osi i urzadzen
z szybka i precyzyjna synchronizacja czasu.

HlA =

e Dostepne sg rowniez 2-osiowe i 3-osiowe
serwowzmacniacze MR-J5W_.

e Seria zostato niedawno uzupetniona o oddzielny
naped MR-J5D_ klasy 400 V.

MR-J5-_A Ciag impulsow, e Mozliwos¢ podtaczenia do szerokiej gamy
napiecie analogowe sterownikow, takich jak generator impulsow czy

itp. modut pozycjonujacy.

e Obstuguje maksymalna czestotliwo$¢ impulséw
polecen 4 Mp/s.

e Mozliwos¢ sterowania predkoscig i momentem

obrotowym réwniez za pomoca analogowego
sygnatu napieciowego.




_ Cechy serwowzmacniacza serii MR-J5 )

Ponizej opisano elementy, ktére zostaty zmodernizowane lub nowo dodane do serwowzmacniaczy serii MR-J4.

1. Poprawiona podstawowa wydajnos¢

Wysoka responsywnos$¢: - - Szybkos¢ odpowiedzi czestotliwosciowej 3,5 kHz
Szybka komunikacja- - - Minimalny cykl komunikacji 31,25 ps (dla CC-Link IE TSN)

Szybkosc odpowiedzi czestotliwosciowej

3,5 kHz

2. Wiele funkgji strojenia
eQuick tuning

Ta funkcja wykonuje — po aktywacji polecenia servo-on — automatyczne, proste strojenie zapewniajace kontrole nad drganiami i
przeregulowaniem.

Przed rozpoczeciem normalnej pracy serwowzmacniacz ustawia wzmocnienie sterowania i filtry ttumienia rezonansu maszyny
w ciggu 0,3 s, automatycznie wysytajac wartos¢ momentu obrotowego do silnika serwo. Po zakonczeniu ustawiania
serwowzmacniacz rozpocznie normalng prace.

Servo-on

Start i

Automatyczne strojenie

\d
v

Quick tuning

-!r Strojenie zakoniczone

Strojenie w ciggu 0,3 s przed rozpoczeciem pracy  Kontrola przeregulowania
eOne-touch tuning

Funkcja strojenia One-touch Tuning automatycznie wykonuje regulacje zgodnie z charakterystyka mechaniczna i skraca czas
ustalania.

Przeprowadza regulacje wzmocnienia serwomechanizmu, w tym regulacje filtréw: "machine resonance suppression”, "advanced
vibration suppression control II" i "robust filter".



Ttumienie przeregulowania i kontrola drgan zostaty ulepszone, aby jeszcze bardziej poprawi¢ wydajno$é maszyny.

Regulacja z wykorzystaniem

) ) o funkgji "One-touch Tuning” 5 i
: Polecenie ruchu : Rzeczywiste dziatanie ] 9 Krétszy czas ustalania
i i
E f.l‘-'. B _/--1_..?\ »Cras - .g j *t qu
g 7 'Y, ustalania g i f.-%' Czas
) > W L' -~ % - ustalania
3 _," LY Y %
b e iy — L,
Czas Czas Cras
Niestabilna praca. Dziatanie nie Jes_t Lepsza zdolnosd Icc.:n?rolow_ama
zgodne z peleceniem. przeregulowania i drgan.

Réznica miedzy strojeniem "Quick tunning" a strojeniem "One-touch tuning" zostata wyjasniona w rozdziale 7.1.



_ Cechy serwowzmacniacza serii MR-J5 )

3. Konserwacja predykcyjna, konserwacja zapobiegawcza, konserwacja naprawcza

Zapewnienie ciggtosci produkcji w fabryce wymaga przeprowadzania:

1) Konserwacja predykcyjnej majacej na celu zdiagnozowanie oznak problemow we wszystkich urzadzeniach i liniach
2) Okresowej konserwacji zapobiegawczej

3) Konserwacji naprawczej w celu natychmiastowego przywrdcenia sprawnosci w przypadku awarii lub zatrzymania

Konserwacja Konserwacja Konserwacja
predykcyjna zapobiegawcza naprawcza

Wykonywane nalpostawie WWykomywanergdyliczbargodan Szybka identyfikacja wznowienia
przevndywan potencjalnych awann pracy i warunki pracylosiagna (restartu) dziatania wykonana na
lub Zatrzyman okresionewartosc zatrzymanym lub bedacym w

bledzie urzadzeniu
S . Funkcja diagnostyki zywotnoici
Funkcja diagnostyki maszyny cerwowzmacniacza

Przewidywanie awarii na podstawie

Dziennik maszyny/rejestrator
wideo/rejestrator systemowy

catkowitego posuwu maszyny

Rejestrator napedu




_ Cechy silnika serwo serii HK )

Ponizej opisano elementy, ktére zostaty zmodernizowane w stosunku do modelu konwencjonalnego.

1. Wiecej kombinacji z serwowzmacniaczami

Maksymalny moment obrotowy mozna zwiekszy¢ poprzez potaczenie silnika serwo z serwowzmacniaczem o wiekszej mocy lub
serwowzmachiaczem o takiej samej mocy jak silnik serwo.

Maksymalny moment ocbrotowy zwiekszony dzigki
Kombinacja z zastosowaniu serwowzmacniacza o wigksze] mocy,
SEMWOWZMacniaczem o

standardowe] mocy

Kombinacja z
SErwowWZmacniaczem o
wieksze] mocy

Mement abrobowey
A

%

| Serwowimacniacz

| Serwowzmacniacz

>y

Praca krotkotrwata

— |

- Silnik serwo - i Silnik serwa i
. Praca ciggla
Maksymalny moment Maksymalny moment > .
ohrotowy obrotowy Predkoid
350 % 450 %

2. Kompatybilny z wersjami 200 V i 400 V

Silnik serwo, ktory jest standardowo kompatybilny z napieciem 400 V, moze by¢ napedzany przez serwowzmacniacz 200 V.
Jesli charakterystyka momentu obrotowego przy kombinacji z serwowzmacniaczem 200 V pozwala uzyska¢ zadowalajace
parametry pracy, mozna uzy¢ serwowzmacniacza 0 mniejszej mocy.

Charakterystyka momentu cbrotowego silnikow
serwo w polaczeniu z serwowzmacniaczem 200V

8200 V 200V Ly
| Serwowzmacniacz | Serwowzmacniacz HE-KT1034W
. MR-J5-100 . MR-J5-60 120 HK-KT103W
| Szer: a0mm . Szer: 40mm \ ' S —
18 Whys: 172 mm L Wyss 172 mm
Gl 185 mm | Gk 170 mm §
P P Fraca
kratkotrwata '
40 i
Praca ciagha :
i
Silnik serwo Silnik serwo 1500 3000 65500
HK-KT103W HK-KT1034W Predkosc [obr/min]




_ Cechy silnika serwo serii HK )

3. Wyposazony w 26-bitowy niewymagajacy baterii enkoder absolutny

Rozdzielczos¢ zostata zwiekszona do 26 bitow (67 108 864 impulsow na obrot).

Zastosowanie niewymagajacego baterii enkodera absolutnego wyeliminowato potrzebe stosowania baterii do przechowywania
danych o pozycji absolutnej

Wymiana baterii i kontrola zapaséw réwniez nie sa wiecej potrzebne.

System okreslania pozycji absolutnej zostat opisany w rozdziale 5.

0
Py
Standardowo wyposazony
w niewymagajacy baterii
enkoder absalutny

“'I- -
Bateria nie jest wymagana

4. Pojedyncze ztacze

Seria HK-KT/MT i niektére produkty z serii HK-RT posiadajg pojedyncze ztacze, ktére umozliwia podtacznie zasilania silnika
serwo, enkodera i hamulca elektromagnetycznego za pomoca jednego kabla.

Blokada jednym przyciskiem utatwia podtaczanie okablowania.

W zaleznos$ci od warunkéw mozna wybrac kabel pojedynczy lub podwdjny.

Pojedynczy kabel montowany poziomo, z blokada jednym przyciskiem Pojedynczy kabel montowany pionowo, z blokada jednym przyciskiem
Blakada

W kierunku stromy obcigzenia W kierunku przeciwrym do strony obcigzenia
Podwdéjny kabel montowany poziomo, z blokada jednym przyciskiem Podwdjny kabel montowany pionowo, z blokada jednym przyciskiem
s Blokada

W kierunku strony obcigzenia W okierunku przeciwnym do strony obcigenia



Oprogramowanie inzynierskie )

m Oprogramowanie Motorizer do doboru napedéw )

Oprogramowanie MELSOFT Motorizer wyswietla dostepne opcje silnikow zgodnie z wprowadzonymi informacjami na temat
konfiguracji, specyfikacji i schematow dziatania maszyny.

Oprocz serwonapedu AC mozna wybrac falownik i serwonaped bezczujnikowy.

Oprogramowanie to obstuguje rowniez systemy wieloosiowe, umozliwiajgc wybor konwertera prostego lub z funkcjg zwrotu
energii do sieci.

Oprogramowanie i instrukcje mozna pobrac ze strony internetowej Mitsubishi Electric FA.

a

o IR MELSOFT -3 . - e

Motorizer =

Version 1

B34 MITSURBISH ELECTRIC CORFORATION ALL RIGHTS RESERVED



m MR Configurator2 )

MELSOFT MR Configurator2 to oprogramowanie, ktére wspiera wszystkie etapy pracy serwowzmacniacza, od uruchomienia po
konserwacje.

Utatwia ustawianie parametréw, monitorowanie, testowanie dziatania, dostrajanie serwonapeddw i inne operacje.

Funkcja asystenta serwonapedu umozliwia nawet poczatkujacym uzytkownikom korzystanie z funkgji najbardziej odpowiednich
dla danego stylu dziatania.

W tym kursie oprogramowanie to jest uzywane do objasniania ustawiania parametréw i regulacji wzmocnienia.

Oprogramowanie MR Configurator?2 jest dotgczone do pakietu MELSOFT GX Works3.
Kazdy, kto zakupit pakiet MELSOFT iQ Works, GX Works2, MT Works2, EM Software Development Kit lub CW Configurator moze
pobrac oprogramowanie MR Configurator2 za darmo.

ol M MELSOFT

Senvn setup software

MR Configurator2

Version 1

BGT08 WTELIBIEH ELECTRIC CORPORATION ALL RIGHTS RESERVED




1.7 Podsumowanie rozdziatu )

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

Konfiguracja systemu serwo

e Typy serwowzmachiacza MR-J5

Cechy serwowzmacniacza serii MR-J5

Cechy silnika serwo serii HK

e Oprogramowanie inzynierskie

Wazne informacje

Konfiguracja systemu
)

Typy serwowzmacniacza
MR-J5

Cechy serwowzmacniacza
serii MR-J5

Cechy silnika serwo serii
HK

Oprogramowanie
inzynierskie

System serwo sktada sie ze sterownika systemu serwo, serwowzmacniacza i silnika serwo.
Pozycja obrotowa silnika serwo jest przekazywana z powrotem do serwowzmacniacza przez enkoder.

Sterownik steruje silnikiem serwo w celu zmniejszenia réznicy miedzy wartoscia polecenia a biezacg wartoscia.

Typ G dla CC-Link IE TSN.
Dostepny jest rowniez wieloosiowy serwowzmacniacz MR-J5W_ i serwonaped MR-J5D_ klasy 400 V.

Typ A dla interfejsu ogdlnego przeznaczenia, m.in. wejscia ciggu impulsow.

Szybkos¢ odpowiedzi czestotliwosciowej wynosi 3,5 kHz.
Dostepne sa rézne funkcje strojenia.

Wiele przydatnych funkcji konserwacji zapobiegawczej, predykcyjnej i naprawcze;j.

Wiecej kombinacji z serwowzmacniaczami
Kompatybilny z wersjami 200 V i 400 V
Wyposazony w 26-bitowy niewymagajacy baterii enkoder absolutny

Pojedyncze ztacze

Oprogramowanie Motorizer do doboru napedéw umozliwia dobér mocy silnika sterowanego przez falownik oraz
serwonapedu.
MELSOFT MR Configurator2 to oprogramowanie, ktore wspiera wszystkie etapy pracy serwowzmacniacza, od

uruchomienia po konserwacje.




1Ly riE P Instalacja | okablowanie )

W tym rozdziale opisano sposéb podtaczania okablowania. Dla uproszczenia niektére przewody mogty zosta¢ pominiete na
danym schemacie elektrycznym.
Aby prawidtowo wykona¢ okablowanie, nalezy zapoznac sie z podrecznikiem uzytkownika uzywanego modelu.

_ Instalacja serwowzmacniacza )

Zainstaluj serwowzmacniacz w szafie.
Nalezy przestrzegac ponizszych wymiaréw i srodkéw ostroznosci.

(1) MR-J5-A/MR-J5-G

Hinstalacja jednego serwowzmacniacza Hinstalacja dwdch lub wiecej serwowzmacniaczy
Szafa Szafa Szafa Szafa
............... A
Maddatek 80 mm 40 mm — 100 mm lub wiece] *1
lubs wigce] Iubs wigce] wierei 1 10 mm
el Iuk wiece] | 1mm 1mm
10 rm A mm Gira - | L e .
luiby wiecej lub wigce N 30 mm : 30 mm ’ ~30mm Gora
lub wigeej L o lub wigcej lub wigcej
Dot Dt
40 mm i
lub wigce] mo 40 mm
lub wiecej | lub wiece]
Montaz z odstepem Montaz blisko siebie

*1 Pozostawi¢ co najmniej 100 mm odstepu nad wentylatorami,

<Srodki ostroznosci>

e Zainstalowac serwowzmacniacz wtasciwa strong do gory.

e Nalezy utrzymywac temperature otoczenia w zakresie od 0°C do 60°C. Jesli temperatura moze przekroczy¢ 55°C, nalezy
zapewni¢ cyrkulacje powietrza, aby nie dopusci¢ do zastania sie powietrza na gérze i na dole serwowzmacniacza.

e Serwowzmacniaczy nalezy uzywac w okreslonych warunkach srodowiskowych (poziom drgan, wysoko$¢ nad poziomem morza
itd.).

e Zabezpieczy¢ serwowzmacniacz przed dostaniem sie do jego wnetrzna materiatdw przewodzacych, takich jak sruby i
fragmenty metalu, oraz substancji tatwopalnych, takich jak olej.

e W przypadku instalacji szafy w miejscu, w ktorym wystepuja toksyczne gazy, zanieczyszczenia i pyt, nalezy przedmuchiwaé
szafe powietrzem (wttacza¢ czyste powietrze z zewnatrz, aby ciSnienie wewnetrzne byto wyzsze niz cisnienie zewnetrzne), aby
zapobiec przedostawaniu sie takich materiatéw do szafy.

e Aby uzyskac informacje na temat mozliwosci instalacji serwowzmacniaczy blisko siebie, nalezy sprawdzi¢ specyfikacje
serwowzmacniacza.

e W przypadku instalacji serwowzmacniaczy blisko siebie nalezy pozostawi¢ odstep 1 mm miedzy sasiednimi
serwowzmacniaczami, aby uwzgledni¢ tolerancje montazowe.
Przy instalacji serwowzmacniaczy w ten sposéb nalezy utrzymywac temperature otoczenia w zakresie od 0°C do 45°C lub uzy¢
serwowzmacniaczy o wspétczynniku obcigzenia skutecznego 75% lub mniejszym.

e Gdy serwowzmacniacze sg zainstalowane blisko siebie, serwowzmacniacz po prawej stronie musi mie¢ wieksza gtebokos¢ niz
ten po lewej stronie. W przeciwnym razie nie bedzie mozna odtgczy¢ ztgczy CNP1, CNP2 i CNP3.



_ Instalacja serwowzmacniacza )

(2) MR-J5W-G
HMinstalacja jednego serwowzmacniacza HMinstalacja dwéch lub wiecej serwowzmacniaczy
Szafa Szafa Szafa Szafa
| Maddatek B0 mm 40mm | 100 mm Wb 10 rm | |100 mm lub wiecej *1
Senwomzmacnisc | lub wiecej lub wieoe 7 ara wireel ' Jub wiece] Tmm Tmm
. | * . - 1+ i - Gora
10 mm Fee10 [ i [
lub wigeej L 4 Iubmwl:ll;cei 30 mrm -~ 30 mm P 30mm
I o lub wigce] o lub wigcej . & lub wigce]
40 mm | . Do ; . | . - Dt
lub wiecej i 40 mm | 40 mm
. . lub wigce] | 'Iub wiece]
Montaz z odstepem Montaz blisko siebie

*1 Pozostawic co najmnigj 100 mm odstepu nad wentylatorami.

<Srodki ostroznosci>

e Zainstalowa¢ serwowzmacniacz wiasciwa strona do gory.

o Nalezy utrzymywad temperature otoczenia w zakresie od 0°C do 60°C. Jesli temperatura moze przekroczy¢ 55°C, nalezy
zapewnic cyrkulacje powietrza, aby nie dopusci¢ do zastania sie powietrza na gérze i na dole serwowzmacniacza.

e Serwowzmacniaczy nalezy uzywac w okreslonych warunkach srodowiskowych (poziom drgan, wysokos¢ nad poziomem morza
itd.).

e Zabezpieczy¢ serwowzmacniacz przed dostaniem sie do jego wnetrzna materiatdéw przewodzacych, takich jak sruby
i fragmenty metalu, oraz substancji tatwopalnych, takich jak olej.

e W przypadku instalacji szafy w miejscu, w ktérym wystepujg toksyczne gazy, zanieczyszczenia i pyt, nalezy przedmuchiwaé
szafe powietrzem (wttaczac czyste powietrze z zewnatrz, aby cisnienie wewnetrzne byto wyzsze niz cisnienie zewnetrzne), aby
zapobiec przedostawaniu sig takich materiatéw do szafy.

e W przypadku instalacji serwowzmacniaczy blisko siebie nalezy pozostawic¢ odstep 1 mm miedzy sasiednimi
serwowzmacniaczami, aby uwzglednic¢ tolerancje montazowe.
Przy instalacji serwowzmacniaczy w ten sposob nalezy utrzymywac temperature otoczenia w zakresie od 0°C do 45°C lub uzy¢
serwowzmachiaczy o wspotczynniku obcigzenia skutecznego 75% lub mniejszym.



_ Instalacja serwowzmacniacza )

(3) MR-J5D-G

Podtaczy¢ naped po prawej stronie konwertera regeneracji energii MR-CV_K4.

FF T Maddatek 100 mm
lub wiece]
Gora
L
Maddatek 40 mm
lub wiecej
30 mm lub wiecej | ~ 30 mm lub wiecej
I Dot

Naddatek 120 mm
Jub wiecej

[ T~ T ~ M-~ E—|

<Srodki ostroznosci>

e Zamontowac konwerter i naped we wtasciwym kierunku.

e Aby zapobiec awariom, nalezy zachowa¢ okreslone odstepy miedzy konwerterem/napedem a scianami szafy lub innymi
elementami.

e Zapewni¢ cyrkulacje powietrza, aby nie dopusci¢ do zastania sie powietrza w gornej i dolnej czesci konwertera i napedu.

e W przypadku korzystania z urzadzen generujacych ciepto, uwzglednic to ciepto podczas montazu, tak aby nie oddziatywato
ono na konwerter i naped.

e Zamontowac konwerter i naped witasciwa strona do géry na prostopadtej Scianie.

e Serwowzmacniaczy nalezy uzywac w okreslonych warunkach srodowiskowych (poziom drgan, wysokos$¢ nad poziomem morza
itd.).

e Zabezpieczy¢ serwowzmacniacz przed dostaniem sie do jego wnetrzna materiatdéw przewodzacych, takich jak sruby
i fragmenty metalu, oraz substancji tatwopalnych, takich jak olej.

e W przypadku instalacji szafy w miejscu, w ktérym wystepuja toksyczne gazy, zanieczyszczenia i pyt, nalezy przedmuchac szafe
powietrzem (wttoczy¢ czyste powietrze z zewnatrz, aby cisnienie wewnetrzne byto wyzsze niz cisnienie zewnetrzne), aby
zapobiec przedostawaniu sie takich materiatow do szafy.



m Podlaczanie serwowzmacniacza i silnika serwo )

Podtaczy¢ serwowzmacniacz i silnik serwo.
Wymagane jest prawidtowe poprowadzenie kabla zasilania silnika serwo i kabla enkodera. (Uwaga)
W przypadku silnika serwo z luzownikiem elektromagnetycznym nalezy réwniez podtaczy¢ przewdd luzownika.

W tym kursie przedstawiono przyktad z wykorzystaniem opcjonalnego kabla zasilania silnika serwo lub zestawu ztaczy i kabla
enkodera.

Whasciwe opcje mozna wybraé za pomoca narzedzia doboru FA Integrated Selection Tool dostepnego na stronie internetowej
Mitsubishi Electric FA.

Narzedzie FA Integrated Selection Tool mozna pobrad tutaj.

(Uwaga) W zaleznosci od typu silnika serwo dostepna jest opcja z pojedynczym kablem, obejmujaca kabel zasilajacy silnika
serwo, kabel enkodera i kabel luzownika elektromagnetycznego.



m Podlaczanie serwowzmacniacza i silnika serwo

(1) Pojedyncze ztacze, takie jak w serii HK-KT
Uzywana opcja i metoda podtaczania okablowania réznia sie w zaleznosci od tego, czy diugos¢ kabli przekracza 10 m.

<10 m lub mniej=

(Uwaga 1)

<Wiecej niz 10 m»

(Uwaga 1)
3
]
(Uwaga)

(Uwaga 2)

MR-J5-G/MR-15-A

Zielony:
uziemienie MR-ISW-G
Czerwony: U -
Biahy: V
Czarny: W

(Uwaga 4)

E 7 f ' |Do CNP3
LY
| e s

(Uwaga 3)

4

MR-J5D

A Czarny: W
Biaty: V
Czerwony: U
Zielony:
uziemienie

Podtaczenie do wzmacniacza
jest takie samo, jak

w przypadku przewoddw

o diugosci 10 m lub krotszych.

1. Wybrac¢ kierunek kabla ,od strony obciagzenia”, ,przeciwny do strony obcigzenia” lub ,pionowy". Powyzszy rysunek dotyczy
kierunku ,przeciwny do strony obcigzenia”.

2. Jesli dtugosc¢ okablowania nie przekracza 10 m, mozna zastosowac kabel pojedynczy.

3. Okablowanie nalezy wykonac w taki sposodb, aby osie A/B/C byty podtaczone prawidtowo. Powyzszy rysunek dotyczy osi A.

4. Stosowac ztacza i bloki zaciskow, ktére majg wymagany stopien ochrony IP. Za wykonanie przedtuzen kabli zasilajgcych

odpowiada klient.

Rozmiar przewodu rézni sie w zaleznosci od mocy silnika serwo. Prawidtowe okablowanie mozna zawsze znalez¢
w podreczniku Rotary Servo Motor User's Manual (For MR-J5).

5. Dostepne sg dwa stopnie ochrony IP dla ztgcza przewodu enkodera: 1P20 i IP65.
Oznaczenie modelu przedtuzki dla przewodu enkodera rézni sie w zaleznosci od uzywanej opgji.

[Wazne informacje]

W przypadku silnika serwo z pojedynczym ztgczem mozna uzy¢ opcjonalnego kabla pojedynczego, jesli dtugosé
okablowania nie przekracza 10 m. Poniewaz $rednica zewnetrzna tego kabla jest wieksza niz opcjonalnego kabla
podwdjnego, gdy wymagany jest mniejszy promien zgiecia, nalezy uzy¢ opcjonalnego kabla podwadjnego.




m Podlaczanie serwowzmacniacza i silnika serwo )

(2) Osobne ztacze, takie jak w serii HK-ST
Za wykonanie kabla zasilajacego przy uzyciu opcjonalnego zestawu ztaczy odpowiada klient.

MR-15-G/MR-J5-A

I

uziemienie

MR-I5W-G MR-15D
(Uwaga 4) —

|CNP3A/B/C

Czerwony: U
Biahy: v
Czarny: W
Zielony:
= uziemienie

(Uwaga 4)

4
&2y \ Czarny: W
Biaty: V
Czerwony: U
Zielony:
uziemienie

(Uwaga)
1. Rozmiar uzytego przewodu zalezy od mocy silnika serwo. Prawidtowe okablowanie mozna zawsze znalez¢ w podreczniku
Rotary Servo Motor User's Manual (For MR-J5).
2. Zalecane jest uzycie opcjonalnego kabla enkodera. Do wykonania kabla enkodera nalezy uzy¢ zalecanego produktu
opisanego w podreczniku Rotary Servo Motor User's Manual (For MR-J5).
3. Dla kabla enkodera dostepne jest opcjonalne ztacze katowe.

4. Okablowanie nalezy wykonac¢ w taki sposéb, aby osie A/B/C byty podtaczone prawidtowo. Powyzszy rysunek dotyczy osi A.



_ Podlaczanie zasilania )

(1) MR-J5-G/MR-J5-A/MR-J5W-G

Podtaczy¢ zasilanie do obwodu gtéwnego (L1, L2, L3) i obwodu sterowania (L11, L21) serwowzmacniacza.

Ponizej przedstawiono schemat dla napiecia wejSciowego zasilania 200 V. Rzeczywiste okablowanie i przekroje przewoddw
roznig sie w zaleznosci od mocy. Szczegdtowe informacje mozna znalez¢ w podreczniku uzytkownika serwowzmacniacza
(hardware).

Na kablach wejsciowych zasilania obwodu gtéwnego zamontowaé wytacznik kompaktowy (MCCB).

Zawsze zamontowac stycznik magnetyczny (MC) miedzy zasilaniem obwodu gtdéwnego a zaciskiem L1/L2/L3
serwowzmacniacza; okablowanie wykonac¢ w taki sposéb, aby zasilanie obwodu gtéwnego byto wytaczane wraz z wytgczeniem
stycznika magnetycznego w momencie otwarcia wyjscia alarmowego (ALM) lub wejscia wymuszonego zatrzymania (EM2).

200 W AC do 240V AC
MR-J5-G/MR-J5-A MR-J5W-G

[

LT

Wytacznik CNP1
kompaktowy
{(MCCB)
(Uwaga)
(Uwaga] _J CMP2
CNP2
Stycznik
- magnetyczny
n (MC)
lﬁ‘
(Uwaga)
Z wyjatkiem sytuacji, gdy uzywana jest opcja regeneracji, nigdy nie nalezy odtgczac przewodu podtaczonego do zaciskow P+

iD.

m MR-J5 User's Manual (Hardware)
3 SIGNALS AND WIRING
3.3 Explanation of power supply system



_ Podlaczanie zasilania )

(2) MR-J5D-G

Podtaczy¢ zasilanie do konwertera regeneracji energii MR-CV_K4 i potaczy¢ go z napedem MR-J5D_-G4 za posrednictwem
opcjonalnej szyny magistrali.

Szyna magistrali rézni sie w zaleznosci od kombinacji konwertera regeneracji energii i napedu.

Dodatkowo podtaczy¢ okablowanie MC i kabel synchronizacji zabezpieczen.

Szczegotowe informacje mozna znalez¢ w podreczniku uzytkownika.

380V AC do 480 V AC

Kabel synchronizacji zabezpieczen

MCCB

MCCEB ' Diawik AC

MC

Podtaczyc pod
pokrywa.

D MR-J5D User's Manual (Hardware)
3 SIGNALS AND WIRING
3.3 Explanation of power supply system



_ Podlaczanie sterownika )

Sposob podfaczania sterownika rézni sie w zaleznosci od typu serwowzmacniacza.

(1) MR-J5-G/MR-J5W-G/MR-J5D-G (Uwaga)
Sterownik jest podtaczony przez modut CC-Link IE TSN.
Potaczy¢ sterownik i serwowzmacniacz za pomoca kabla Ethernet spetniajagcego ponizsze standardy.
Ponadto ustawi¢ adres stacji za pomoca przetacznikéw obrotowych znajdujacych sie pod pokrywa wyswietlacza.

Pod pokrywa wyswietlacza

MR-J5-G/MR-J5W-G

Do kolejnej stacji (urzadzenia)

Kabel Ethernet

Predkosc
komunikacji

Kabel Ethernet Norma

Kabel spetniajacy ponizsze normy.

Kabel prosty kategorii 5e lub wyzszej e |EEE802.3(1000BASE-T)
1Gbps L Ztacze RJ45
(podwdjnie ekranowany/STP) e ANSI/TIA/EIA-568-B
(Category5e)

(Uwaga) Ztacza CN1A i CN1B napedu MR-J5D-G znajduja sie na gornej powierzchni jednostki.



_ Podlaczanie sterownika )

(2) MR-J5-A
Polecenie ze sterownika jest wysytane przez wejscie ciggu impulséw (sterowanie pozycja) lub analogowe wejscie napieciowe
(sterowanie predkoscia/momentem obrotowym).
Wymagane okablowanie rézni sie w zaleznosci od specyfikacji sterownika.
Sprawdzi¢ podrecznik i specyfikacje sterownika, aby uzyskac informacje na temat okablowania.

<Wejécie ciagu impulséw> MR-J5-A <Analogowe wejicie napieciowe> (Uwaga 1) MR-J5-4

Polecenie predkosc Ch3
) | +10 Vipreckose | | e
!'V'Iaks. ciag Znamionowa LG
impulséw f Ograniczenie momentu J
4 Mp/s obrotowego (Uwaga 2) i | 9 TLA
=10 V/maksymalny
Sygnaly wefwy moment abrotowy
Sygnaty we/wy SP?DN
itp.
(Uwaga)

1. Schemat okablowania w trybie sterowania predkoscia.
2. Dostepne, gdy w ustawieniach parametréow wigczono zewnetrzny ogranicznik momentu obrotowego.



_ Okablowanie obwodu zewnetrznego )

(1) Zewnetrzne sygnaty we/wy
W razie potrzeby podtaczy¢ sprzetowy sygnat ogranicznika skoku, wejscie wymuszonego zatrzymania i inne.
Ponizszy rysunek przedstawia przyktad dla serwonapedu typu A. Aby uzyskac informacje na temat okablowania, nalezy
doktadnie zapoznac sie z podrecznikiem uzytkownika (hardware).
Przed uzyciem zapoznac sie z informacjami na temat sprzetu, bezpieczenstwa i Srodkéw ostroznosci.

Przetgcznik wymuszonego zatrzymania

CN3

EM2

—— LN

- 4‘-1'-]1 LSP
. Ogranicznik Zasilanig + | DICOM
obrotaw w tyt 24N DC| DOCOM

o S ALM

S Czujnik zblizeniowy DOG

: 5 Ogranicznik obrotow w przod
|

[Sygnat DOG jest podiczany do sterownika).

(Uwaga) Obwod nalezy zaprojektowad tak, aby stycznik MC byt wytaczany po wytaczeniu wyjscia ALM.

U MR-J5 User's Manual (Hardware)
3 SIGNALS AND WIRING
3.2 Example 1/O signal connections



_ Okablowanie obwodu zewnetrznego )

(2) W przypadku korzystania z funkcji STO (obwdd bezpieczenstwa funkcjonalnego)
Podtaczy¢ zewnetrzny obwod bezpieczenstwa do ztacza CN8.
Szczegotowe informacje na temat bezpieczenstwa funkcjonalnego mozna znalez¢é w podreczniku uzytkownika (function).

CNE

S

~
-——m e e e e e e &

Obwod bezpieczenistwa

[Wazne informacje]
Jesli nie podtaczono zewnetrznego obwodu bezpieczenstwa, nie nalezy odtaczac¢ zworki CN8 dostarczonej
Z serwowzmacniaczem.

m MR-J5 User's Manual (Function)
6 FUNCTIONAL SAFETY



_ Podsumowanie rozdziatu )

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

¢ Instalacja serwowzmacniacza

e Podtaczanie silnika serwo i serwowzmacniacza
e Podtaczanie zasilania

e Podtgczanie sterownika

e Okablowanie sygnatow we/wy

Wazne informacje

Instalacja e Nalezy montowac serwowzmacniacz w orientacji pionowej i przestrzega¢ wymiaréw przestrzeni na okablowanie.
serwowzmacniacza

e Parametry moga by¢ ograniczone w zaleznosci od temperatury i warunkow srodowiskowych.

Podtaczanie silnika serwo e Mozliwos¢ zastosowania kabla z pojedynczym ztaczem zalezy od tego, czy dtugos¢ okablowania przekracza 10 m.
i serwowzmacniacza
e W przypadku silnika serwo, ktérego ztacze zasilania i ztacze enkodera sg rozdzielone, nalezy samodzielnie wykonac

kabel zasilajacy.

Zalecane jest uzycie opcjonalnego kabla enkodera.

Podtaczanie zasilania e Podtaczy¢ zasilanie do obwodu gtéwnego i obwodu sterowania serwowzmacniacza.
® Na kablach wejsciowych zasilania obwodu gtéwnego zamontowac wytacznik kompaktowy (MCCB).

e Zawsze zamontowac stycznik magnetyczny (MC) miedzy zasilaniem obwodu gtéwnego a zaciskiem L1/L2/L3
serwowzmacniacza; okablowanie wykonac w taki sposob, aby zasilanie obwodu gtéwnego byto wytaczane wraz

Z wytaczeniem stycznika magnetycznego w momencie wystapienia alarmu lub wymuszenia zatrzymania.

Podtaczanie sterownika e Serwowzmachniacz typu G podtaczy¢ do sterownika za pomoca kabla Ethernet zgodnego ze standardami CC-Link IE
TSN.

e W przypadku serwowzmacniacza typu A wymagane okablowanie rézni sie w zaleznosci od wybranego sposobu

sterowania.
Okablowanie sygnatow e W razie potrzeby podtaczy¢ do serwowzmacniacza krancéwki sprzetowe i wejscie wymuszonego zatrzymania (forced
we/wy

stop).

e Podfaczy¢ obwodd bezpieczenstwa do ztagcza CN8. Jesli nie podtaczono obwodu bezpieczenstwa funkcjonalnego, nie

nalezy odtgczac zworki dostarczonej z serwowzmacniaczem.




G LIETERE Ustawianie parametrow )

W tym rozdziale i kolejnych rozdziatach opisano modele MR-J5-G/MR-J5-A, chyba ze zaznaczono inaczej.
W przypadku modeli MR-J5W-G i MR-J5D-G niektore parametry moga sie réznic.
Szczegotowe informacje mozna znalez¢ w podreczniku uzytkownika.

_ Metoda ustawiania serwoparametrow )

Parametr serwowzmacniacza nazywany jest serwoparametrem.
Metoda ustawiania serwoparametrow rézni sie w zaleznosci od typu serwowzmacniacza.

Typ A - Serwoparametry ustawia sie za pomoca przyciskow z przodu serwowzmacniacza lub w oprogramowaniu MR
Configurator2.
Typ G -~ Serwoparametry ustawia sie po stronie sterownika poprzez sie¢ lub w programie MR Configurator2.

W tym kursie wyjasniono metode ustawiania parametréw za posrednictwem oprogramowania MR Configurator2.

[Wazne informacje]
e Sposob ustawiania serwoparametréw modeli typu G po stronie sterownika opisano w instrukcji ,MELSEC iQ-R Series
Motion Module Basics (RD78G(H)/Startup)”.

e Parametry zwigzane z bezpieczenstwem funkcjonalnym moga byc¢ zapisywane tylko z poziomu oprogramowania MR
Configurator2.




_ Uruchamianie MR Configurator2 )

@ MELSOFT MR Configurator2

! Projct View Paameter Safety Positonngdsta  Monitor Diagnoss  TestMods  Aduswment Tocks  Window  Help
: ; : =l — e
‘E‘.' = g U TS O -

s LS
CEETE

Mo project has been selected,
Use ane of Ehe following
methads.

# Create a new project

« Open a saved project
.. [”Cpen. |
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:QQMEU.OFrMRCom;um
i Project Wiew Parameter Safety Positonngdata Mondir Diagnoss  TestMode Aduswment Todks  Window  Help

t'..wﬁﬁ.-;_. ol

i U o O T OF

W tym filmie wyjasniono, jak utworzy¢ nowy projekt w programie
MR Configurator2.



_ Uruchamianie MR Configurator2 )

d}memﬁunmtuym
! Project WView Parameter Safety Posonng<data Monior Diagnoss TestMode Adustment Tocks Window  Help

A R Uy R e o R

Po uruchomieniu MR Configurator2 na komputerze wyswietlone
zostanie pokazane tu okno.
Kliknij [New] w menu ,Servo Assistant”.



_ Uruchamianie MR Configurator2 )

B MELSOFT MR Configurator?
i Project Wiew Parameter

Dmmmuhmm
‘the applcation i restarted

= .|
[_Swatch 1o Mt wns rapect... |

Smatch the: wandow by diclang s button when you want
0 Create - configuranon.

Pojawi sie okno New Project.
Z listy rozwijanej modelu wybierz model uzywanego
serwowzmacniacza. W tym przyktadzie to MR-J5-G(-RJ).



_ Uruchamianie MR Configurator2 )

) MELSOFT MR Configurator?
! Project View Parameter Safety Postoningdats Monfy Diagnoss  TestMode Adustment Took  Window  Heip
i - el EAmisl RO E™

Thet last-used project will be opened whenever
sophcation o restanted

=)

Swatch the: wandow by diclang s button when you want
0 Create - configuranon.

Kliknij przycisk OK, aby utworzyc¢ projekt.
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£1] MELSOFT MR Configurator2 New project

mmmmmnmmun—nm—hw

7,
B e

Network Parame
Safety Parametes
Paint Table

4| 1 |L|

Do drzewa projektu zostanie dodany element MR-J5-G(-RJ).
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£1] MELSOFT MR Configurator2 New project
mmmmmhmmmm—ttﬂ—hrw

£ System Setting
1 [ Axis MR- 15-G{-RJ) |

Parameter
Network Parame
Safety Parametes

Paint Table

4| 1L L)_|

Nowy projekt zostat utworzony.
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] MELSOFT MR Configurator2 New project
! Project WView Paameter Safety Posbonng<data Monior Diagnoss TestMode Adustment Tocks Window  Help

i ol e Ky A L

£ System Setting
1 [ Axis MR- 15-G{-RJ) !
Parameter
Network Parame
Safety Pasametes ravee AE P
Paint Table

15_Sampid

[ Yo—— Gewm a2 e WD Prosect Flesi® mec?)

Swatch Bhe mirdom by thiss Button whén
 save 5 2 worispace Fomat Progectee. | ou want 1 use workspace format project.

Wybierz [Project] — [Save As...], aby zapisac utworzony projekt.
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QMEl_r.oFrMRConfngumcﬂm ¥Deckinp¥sample¥ls_ Sample.mac2
mmmmmnmr—ummmw

£ System Seting

& Iy Lk
l.F‘mmnerI

. Safety Parametes
[ Paint Table

4| 1 |L|

Nastepnie dwukrotnie kliknij [Parameter] w drzewie projektu.
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1] MELSOFT MR Configurator2 C:¥Users¥ ¥lesktop¥ample¥)S_Sample.moc 2 - [Parameter Setfing]
! project view File  Parameter Settng(f) Parameter  Safety  Postonng-dats  Morstr Dagnoss  TedtMode Adustrent Tods  Window  Help

(DRAISe BED OEANEHheBE
! Proj ax

_‘_F'HH_” _l.__ Farameter Setting X l
= b 15_Sample Axisi lv =] Read Set To Defaut veify Farameder Copy  ml Farameier Skod
8. System Setting ‘_—-] = J—E h q —
1 (B Axis tMR-15-G{-RJ) ¢ | ([E2Open [PYsave As
Em = il Function displar &
B Metwork Parame Comman
[B) Safety Parametes Positron/ speed,
[ Paint Table Servo adjustme
Positionin
% n > Vo 9
i Serva Assistant a2 x Servo amplifier
- Machine diagn
Assistant List ﬂ Linsar contenl
DD Motor cont
l;_)*w Startup Procedure Fully closed loc
r Y I h}hn‘l display
Servo | Sarve ’
wact ] Basic
'-_ﬁ Gain/filver g-q O : Shut off cormverts «
npd i Eutonsion pCas2  * Protechon coordnaton - Mutpie connectons select 0-1 0 : Connect convertt »
! / vo = .
St 1 Amplfier Setiing = PC36.3 Protection coordnation - Final end settng 0-1/0 : End settng deabl »
Exb | Netwark protocal setting
engion 3 - 0000 : CCunk [ETS
Step 2! Test Aun Option PHLL0-3 Hetwork protocnl setting OO000-0004 : -
sty Special | Control mode
< S |prore = Contral mode selecton 06 0 : Network standarc »
[ s =
i Docki
us.m ﬁpﬂ.-” 1—”“
vo &
1F a Problem Ocaurs Initial value Setting method Ver.
s 00D0ID0O0N Reter lo the relevant detal Mo Each ans Rafer 1o the rélevant detail Mo
o Pojawi sie okno [Parameter Setting].

W tym oknie mozesz wprowadzi¢ parametry serwowzmacniacza.
Przejdz do nastepnej strony.




_ Przyktady ustawiania parametrow )

Nr parametru
[Pr.PA01.0] oznacza pierwsza cyfre parametru nr PAO1.
[Pr.PA02.0-1] oznacza pierwsza i druga cyfre parametru nr PAO2.

MNr Wartosc ustawienia
PAO1 Q000 0000

- 4
1‘—I'-’ier'\.'.rs.za cyfra

* —Drga cyfra

:
Csma cyfra

“ Parametry wymagajace szczegolnej uwagi )

Wspolne dla typdw Ai G

[Pr.PA02.0-1] Wybor opcji regeneracji Wymagany, gdy uzywana jest opcja regeneracji.
(Pr.PA14] Wybor kierunku jazdy Stuzy dg ustawiania kierunku obrotoéw silnika po wydaniu
polecenia obrotu do przodu.
Tylko typ A
Wybor trybu sterowania
[Pr.PA01.0] [Pozycja/predkos¢/moment Stuzy do ustawiania trybu sterowania.
obrotowy]
Wybor formy wejsciowej ciagu . _— . . . . .
[Pr.PA13.0] . , . Stuzy do ustawiania formy ciagu impulséw sterujacych pozycja.
impulsow sterujacych
s 2nia logiki ci ) ls¢ .
[Pr.PAT3.1] Wybér logiki ciagu impulsow Stuzy do ustawiania logiki ciggu impulséow zgodnie ze

specyfikacja sterownika.

Liczba wejsciowych impulsow
[Pr.PA.05 do 07] |sterujacych na obrét/przektadnia
elektroniczna

Stuzy do ustawiania przektadni elektronicznej. Szczegotowe
informacje znajduja sie w czesci 3.3.2.

Tylko typ G (Uwaga

=

[Pr.PD41.2] Wybor stanu wigczenia wytacznika | W przypadku korzystania z modutu ruch Mitsubishi Electric

krancowego ustawic ten parametr na ,1: Enabled only for homing mode”.
Stuzy do okreslania, czy wytacznik krancowy ma by¢ podtaczon
[Pr.PD41.3] Wybor wejscia czujnika Y . y i . y yepodia /
do sterownika czy do serwowzmacniacza.
Stuzy do ustawiania metody powrotu do potozenia bazowego.
[Pr.PT45] Metoda powrotu do potozenia Niektore inne parametry (takie jak [Pr.PT05] Predko$¢ powrotu
’ bazowego do potozenia wyjsciowego) musza by¢ ustawione zgodnie

z metoda wybrang w tym parametrze.

(Uwaga) Ta tabela dotyczy sytuacji, gdy wykorzytano modut ruchu Mitsubishi Electric i uzywany jest tryb PLCopen® Motion control
FB.
Jesli zastosowano inny sterownik lub uzywany jest tryb Simple Motion, parametry do ustawienia sg inne.
Szczegotowe informacje mozna znalez¢ w podreczniku uzytkownika uzywanego sterownika.

Parametry wymagane do ustawienia lub sprawdzenia w zaleznosci od typu silnika serwo

Wspolne dla typdw A i G



[Pr.PAO1.1]

Wybér trybu pracy

Stuzy do ustawiania typu uzywanego silnika serwo (obrotowy
silnik serwo/liniowy silnik serwo/silnik z napedem
bezposrednim).

[Pr.PA17,18]

Ustawienie serii silnika serwo/
ustawienie typu silnika serwo

[Pr.PCO4.3] Jesli uzywany jest liniowy silnik serwo, nalezy ustawi¢ te
(Typ G) Wybdr metody komunikacji poprzez ywany | . 4 A .y.

parametry zgodnie z modelem liniowego silnika serwo
[Pr.PC22.3] kabel enkodera . LT

i specyfikacja uzywanego enkodera. (Uwaga)
(Typ A)
[Pr.PLO2,03] L.Js.taW|en|e rozdzielczosci enkodera

liniowego

[Pr.PCO2] W przypadku korzystania z silnika serwo z luzownikiem
T ' G) Sygnat wyjsciowy sekwencji elektromagnetycznym nalezy ustawic czas opdznienia miedzy
[P);F;C16] luzownika elektromagnetycznego wytgczeniem sygnatu wyjsciowego MBR (blokada luzownika
(Ty'p A (dla silnika z luzownikiem) elektromagnetycznego) a wytaczeniem obwodu

podstawowego.

(Uwaga) Jesli uzywany jest liniowy silnik serwo lub silnik z napedem bezposrednim, nalezy dodatkowo ustawi¢ parametry

zwigzane z wykrywaniem biegunéw magnetycznych.




m Przektadnia elektroniczna )

Przektadnia elektroniczna to funkcja, ktdra mnozy polecenie pozycji przez przetozenie, aby ustawi¢ obroty silnika serwo lub

odlegtos¢ przesuwu zgodnie z zgdana predkoscia obrotowa lub odlegtoscia przesuwu.
Skonfigurowac przektadnie elektroniczng w taki sposob, aby wartos¢ polecenia pozycji wysytana przez sterownik odpowiadata

odlegtosci przesuwu maszyny.

(Licznik przektadni elektronicznej)
{(Wartos¢ polecenia pozygji) X = (Odlegtosd przesuwu maszyny)
(Mianownik przektadni elektronicznej)




m Przekladnia elektroniczna )

(Typ G]
Warto$¢ przektadni elektroniczna oblicza sie za pomocg ponizszego wzoru.

(Licznik przektadni elektronicznej) Rozdzielczos€ enkodera [impuls/obrot]

(Mianownik przektadni elektronicznej) Odlegtosc przesuwu na obrat silnika serwo [jednostka dla polecenia pozygji/obrat]

Sterowniki RD78G(H) lub FX5-oSSC-G maja funkcje przektadni elektronicznej.

W sterownikach RD78G(H) i FX5-oSSC-G jest ona nazywana licznikiem/mianownikiem konwersji jednostki napedu

w parametrach osi.

W takim przypadku nalezy ustawic licznik/mianownik konwersji jednostek napedu.

(Parametr ten mozna ustawi¢, postepujac zgodnie z poleceniami kreatora w narzedziu inzynierskim).

W przypadku sterownikéw bez funkgji przektadni elektronicznej, takich jak modut master/local RD71GN11-T2, przetozenie
elektroniczne nalezy ustawi¢ w parametrach [Pr.PA06/07] serwowzmacniacza.

[Typ Al
Przektadnie elektroniczna nalezy ustawic tak, aby nie zostata przekroczona maksymalna czestotliwos¢ wyjsciowa sterownika
i maksymalna czestotliwo$¢ wejsciowa serwowzmacniacza (4 Mp/s dla roznicowego sterownika liniowego).

Metoda regulacji i przyktad obliczen przektadni elektronicznej dla modeli typu A znajduja sie w osobnym pliku PDF.
Mozna go pobrac z ponizszego tacza.

Przyktad obliczen przektadni elektronicznej

[Wazne informacje]
Ustawienie jest inne dla liniowego silnika serwo.
Szczegotowe informacje mozna znalez¢é w rozdziale 6 i pliku PDF.
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Tools Window FHelp =X
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-l Machine diagn
=l Linear cantrol Component parts Setting
DD Motor cont PAD2.0-1 == Regenerative opbon selechon 00-#% 00 : Regen. cption 8 «
iedure Fullyclosedloc | [pco2  |MBR | Bectromagnetc brake sequence outout 0-1000 0
(= [ List display PCO4Y | ™ Encoder cable communcation method selechon 0-1/0: 2ware -
Basic e -
“: Gain/filter
Extension H HH H H
| " Kliknij przycisk odtwarzania w lewym dolnym rogu okna.
Extension 2
l:‘ Eonlmmn 3 " -
ption 9
:l Special 3
its T Contral mode selecton 0:5{0 s Nbmenk storclert Il
B 1 Docling "
5 [Pr. PAO1_Operation mode (**STY)] A
s Initial value Sefting range Setting method Ver.
a 000030000 Rater 1o the relevant detail No Each anis Rafer 1o he relevant detail Mo,
W
[Pr. PAD1.1_Operation mode selection]
[Station 00] MR-J5-G(-RJ) Standard Serva amplifier comnection: USE HUM
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figurater? C:\Users', ‘Desktop\sample’J5_Sample.mrc2 - [Parameter Setting] - O *
Parametes Settng(Z) Parameter  Safety Positoning-dsts  Monitor  Diagnoms TestMode Adpsmment Tools  Window  Help =X
" o MY F P
1F =
-G(-RI) ; Open Save As
er (= iz Function displa: &
Parame
Irametel| Posibion/speed,
ile | Servo adjustme
Positioning
2 o
B ox Servo amplifier
EI Machine diagn
Linear control
DD Motor cont
edure Fully closed loc
[ ELM display
Basic
Gain/filter
‘t Extension
. I (]
Extension 2
D Extension 3
Optian
:l Special w
% PR - >
"is
- [Pr. PAO1_Operation mode (**STY)] A
" | Initial value | Setting range | Setting method | Ver.
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W

W tym filmie opisano sposob ustawiania parametrow za pomoca
oprogramowania MR Configurator2.
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figurator2 C:hUsers',

Parameter Settng(Z) Parameter  Safety  Positonng-dsts  Monitr  Diagnoss  TestMods  Adpstment

_=

"Desktopisample\J5_Sample.mrc2 - [Parameter Setting]

s

Tooks ‘Window Help

Nr parametru

Nazwa

Wartos¢ poczatkowa

Wartos¢é ustawienia

ng

.Gf.
Er
Pa

[Pr.PAD2.0-1]

Regenerative option
selection

00 : Regen. option is not
used

00 : Regen. option is not
used

"1 [Pr.PA14] Travel direction selection | 0:CCW or positive dir. 0 : CCW or positive dir.
during fwd. pls. input, during fwd. pls. input,
CW or negative dir. CW or negative dir.
- during rev. pls. input during rev. pls. input
[Pr.PD41.2) Limit switch enabled 0 : Limit switch always 1: Enabled only for
= status selection enabled homing mode
¥ [Pr.PD41.3] Sensor input method 0: Input from servo 1: Input from controller
e selection amplifier
- [Pr.PT45] Homing method 37 : Method 37 -1: Dog type (Rear end
i (Data set type) detection - Z-phase
i reference) E-
s
:I = ~

=
-

! Initial value

| Setting range

[ Setting method

| Ver.

L

W tym przyktadzie pokazane parametry dotyczg serwowzmacniacza

MR-J5-G.

~
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figurater? C:\Users', ‘Desktop\sample’J5_Sample.mrc2 - [Parameter Setting] - O *
Parametes Setting(Z) Parameter  Safety Positoning-dsts  Monitor  Diagnoss TestMode  Adpsmment Tools  Window  Help =X
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-- Positioning
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'1] Machine diagn
Linear control
DD Motor cont

‘12 Gainy/filver
B IE:O"“”"" pcas2 |* Protecton coordnaBon - MuRtple Connechons seect
) o S Pce83  |* Protecton coordnaton - Fnal end settng
a Extension 3 Iwﬂu_:dm
Option PN13.0-3 Network protocol setng
:l Special » oty
s = PADLD  |** Contral mode selecton
=~ T »
1 E ! : B %
s
Pr. PA01_Operation mode (**S ~
=)
n [ Initial value | Setting range | Setting method [ ver.
L 1 1 1
~
W

List display zawiera parametry w kolejnosci okreslonej numerami
parametrow.
Do ustawiania parametréow mozna uzy¢ dowolnej opgji.
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figurater? C:\Users', ‘Desktop\sample’J5_Sample.mrc2 - [Parameter Setting] - O *
Parametes Setting(Z) Parameter  Safety Positoning-dsts  Monitor  Diagnoss TestMode  Adpsmment Tools  Window  Help =X

= il Function dPSp|l’_‘:" -

—
Irametes Posibion/speed,
Servo adpustme

-- Positioning
(]
B ox Servo amplifier
— "
'1] Machine diagn
Linear control

DD Motor cont

wdure
‘12 Gain/filter
B IE:O"“”"" pcas2 |* Protecton coordnaBon - MuRtple Connechons seect
- Iocqs 3 | Protecton coordnaton - Fral end settng
a Extension 3 ’-_:dm
Option PN13,0-3 Hetwork protocol settng
:l Special » oty
its S N e Control mode selecton
E S| — J
I E ! : 3 x
"is
Pr. PA01_Operation mode (**S A
-
s ! Initial value ! Setting range ! Setting method | Ver.

W oknie Parameter Setting w oprogramowaniu MR Configurator2
dostepne s3 opcje Function display i List display.
Function display zawiera parametry zbiorcze dla kazdej funkgji.
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ile Servo adjustme
- Positioning
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B ox Servo amplifier
':] Machine diagn
Linear control
DD Motor cont
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1 [ ELM display
Basic
Gain/filter
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~ 0
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I__,.| Extension 3
Optian
:l Special w
E Al b
. jalSsicabis i
wis -
— [Pr. PAO1_Operation mode (**STY)] A
" ! Initial value ! Selling range ! Setting method ! Ver.

W

W przypadku opgji Function display parametr ,[Pr.PA02.0-1]
Regenerative option selection” jest dostepny z poziomu menu Common
— Basic — Component parts.

Parametr ten nalezy ustawi¢ zawsze gdy uzywana jest opcja regeneracji.
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ile Servo adjustme
.’ Positioning
L 1o
B ox Servo amplifier
? Machine diagn
Linear control |~ J
DD Motor cont PAD2.O-1 |=* Repenerative aphon selechon
e Fully closed loc | [pC02  |MBR | Blectromagnetc brake sequence autput gen. cpticn s
v | @ st display PCO4D |~ Encoder cable CommUCaton method selectan WL TR NG SR
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™ &l P e Contral mode selecton i A
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M 82 : MR -REIG-4 (Coolng fan is needed) 9 x
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wis 43 : MRLRH Y -4 (Cooling fan is needed)
- 94 : MRLAAST 4 (C fan s needed ~
B [Pr. PAO2_Regenerative option (""REG)] ]
i
v

Aby zmieni¢ parametr, wybierz zadana opcje z listy rozwijanej.
W tym przyktadzie zostaw wartos¢ poczatkowa jako ,00".
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W przypadku opcji Function display parametr ,[Pr.PA14] Travel direction

selection” znajduje sie w menu Common — Basic — Rotation direction.

Wybierz kierunek obrotu silnika serwo dla polecenia obrotu do przodu.
W tym przykfadzie zostaw wartos¢ poczatkowa jako ,0".




_ Obstuga oprogramowania MR Configurator2

figurator2 C:hUsers' "Desktopisamplei)5_Sample.mrc? - [Parameter Setting] x
-5 X
x 4 —
2 miﬂi— b4 ] 4 b
ng
-G(-RI Y|
Br
Parame
rametes Position/speed Mo, | Abbr. Name Ut Setting rangs Aws
e Servo adjustme | |PC46.3  |* Protecton coondination - Final end settng g-1 0 : End settng dsabl »
> Positioning | Metwark protocol setting
110 PN13.0-3 | = 1 mmm m_m:ccmm‘rs,
R x Servo amplifier Cantrol mode
':] Machine diagn PAOLD |- Control mode pelecton 06 O - Network standart »
Linear control | Rotation drection
ko DO Motor cont PAL4E FOL Travel drecton selecbon 0-1/0 : COW or positive ¢ ~
‘ - Fully closed log i fpc20.3 |= Torque POL reflecton ssiecton 0-1 1 : Disabled
[ ELM display Zero speed
Basic poO? |20 ZTero speed 0-10000
Gain/filter |Forced stop
¥ PAD42 | * Servo forced s10p selecton 0-1 0 : Enabled (Use fort «
s ) 1o |Forced stoo deceieraton functon
PADAY Forced stop deceleration funchion selecton 82 2 : Forced stop dece
) Extenion 3 PC24  |RSBR  Deceleration tme constant at forced stop 0-20000 100
Option | vertcal awis freefal prevention
:l Special w| [PC02 | MBR | Blectromagrenc brake sequence output 0-1000
E A - 3 PCH RSLP 1 viertical aos freefal prevention compensation amoun 25000-25000
B | Docking Help 0 x
s
j ~
[Pr. PAO2_Regenerative option (""REG)] J
s
W

Parametry ,[Pr.PD41.2] Limit switch enabled status selection”
.[Pr.PD41.3] Sensor input method selection” ustaw z poziomu opcji List
display, poniewaz nie sg wyswietlane w opcji Function display.
Kliknij List display — 1/O, aby wyswietli¢ grupy PD.
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figurater? C:\Users', ‘Desktop\sample’5_Sample.mrc2 - [Parameter Setting] - a x
Parametes Settng(Z)  Parameter Posiboning-dsta  Monity Diagnoss TestMods  Aduswment Tool  Window  Heip =X

Parame

irarmeter e
e Servo adiustme | |P035__|MD7 | For manufachurer seting £0000000-H0000000
_ p“.mnm’: = PO3  MDE  For menufacturer settng 00000000-DI000000
[» P037  |*TPOP  For manufactarer seting . | 00000000-00110031
' 1 PO |4 Input device selection 4 0000000000000
i Servoamplifier | lonm |5 Inputdevice sslection 5 | 00000000-0000007
El Machine diagn | |PD40  [TPRT2 For menufacturer setting -3778-12767
Linesrcontrol | [PD41  "DOP4  Funchion selection D4 00000000-00001100
DD Motor cont, | [PD42 | ot marufacta e settrg 00000000-00000000
edure Fully closed lod || [PR42__| Eor manufactaer seting COA00000-00000000
& Bl List display o4 For manutactass settng | 00000000-00000000
1. Basic a5 | For manutactaer setirg | | 00000000-00000000
mi P04 For manufactaer seting QOG00G00-D0000000
b 047 For manufactres seting £0000000-00000000
Extension o4 | For manufacher setirg 00000000-00000000
e ) [l ] PD4  |TPRT1 For manufacturer setong -127%8-327%7
Extension 2 POSD  (TPATI  For manufacturer seting | -3778-32767
il Extension 3 POSI | DIIW2 | Input device selection 32 | | 00000000-0003007F
Option POS2 | Fir manufactres settng 00000000-00000000
- Special o L For manufacter settrg | | 00000000-00000000
Tty . POS4 For manufacturer setting COO0000D-H0000000
E ‘] L} 3| SREE 1 B r = e
%
-
whs
— A
- [Pr. PD41_Function selection D-4 (“DOP4)] |
i
W

Przewin do [Pr.PD41].
Aby zmieni¢ wartosci parametrow [Pr.PD41.2] i [Pr.PD41.3] na 1,
wprowadz ,,0000 1100,
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figurater? C:\Users\, " Desktop\sample’J5_Sample.mrc2 - [Parameter Setting] - (] x
Parameter Settng(Z)  Parameter  Safety  Positonng-dsta  Monity Diagnoss  TestMode Adustment Tooks  Window  Hep -8 X
Wi | = RN
-
x -
l'_ ms-w-. x] 4 b
- E| Axis] |v jﬂ.ﬂi Eh'l’nm k‘h‘l‘[ q-sa'ete Caopn a‘_-—zra e ey Sk
-G{-RI)!| i B asie o Raeo
L = iz Function displa &
Parame Common
rametes Posibon/speed.
ile Servo adjustme
- Positioning
1] " '
L Servo amplifier =13 o1 detection - 7-phase reference) SFarward ([CCW) or positive directy
[S—— . 3. - b
] Machine diagn| | [pT0s  |zRF | Homing speed 0.00- 6777215 3 . o B
Linear control PTS6 | HMA HomINg acoeleraton tme constant 0-20000 |4 : Stopper type (Stopper position reference) #Forward (COW) or positve drection
- % : Dog type (Rear end detection - rear end reference) sForward (CCW) or positive direct]
v E'fm"“::‘;:"l: x:-“' hee Homng deceleration tme constant selecton 01 7 : Count type (Front end detection - fant and reference)#Porward (CCW) or pasitive di
. ] HomIng decoier #hon tme constant 0-20000| 5 : Dog cracie: type SForward (COW) or positve
[ b]Lm; display P06 | CRF Cresp speed 0.00- 167772 15| 9 : Do type laat 7 phase reference sForward (CCW) or positive direction
| Homing oper ation settngs 2 (command)s) =10 : Dog type front end reference sForward (COW) or positive drection
Basic ; besc 2 “11 : Dogless 1-phase reference #Forward (CCW) or positve direction
Gain/filter PVl wrE Homing peed & xtengon weting 0-4259496729% (.33 : Dog type (Rear end detecton - 7-phase reference) #leverse (CW) or negative direc
- wereoiees e e S s Plappar pasiiun el i) oovares M) & naguive dracsin
8T Tyoe e ar
. 170 kL Homing decslerstion Wme corwtent sulacion O-1].38 : Dog type (Rewr end detacton - rear and reference) BRevarse (CW) or negative dinec|
Extension 2 7 |HMDEC | Homing deceleration O-42546 7255 | - 35 : Count type (Front end detection - front end reference) SReverse (CW) or negative df
(L] CRFE Creep speed extenmon seting 0-429996 7295 | 40 : Dug cradie type Meverse [CW) o negative drection
a Extension.3 ¥ -41 : Dog type last 7-phase reference sReverse (CW) or negative drection
= Option fomng detaled settngs 47 Doy type front end reference sieverse (CVV] of negative diecton
Special ! [PTO7  |ZST | Home positon shift detance | 0-2147483647| 43 : Dogless I -phase reference severse (CW) or negative direction
its - - PTG | Travel distance after prosemty dog 0-2147483647| | : Methad |Reverse (CW) or negative direction
~ —"T— | { 2: Method 2#Farward (COW) or positve drecbon
. 3: Methad JeForward (CCW) or positive direciion
m 4 : Method 45Farward (COW) or posibve direction
- 5 : Method S#Reverse (CW) or negative direction
wis 6 : Method S#Reverse (OW) or negative direction
3 7 Method TeFareard [COW) or positve drecbon
. 8 : Method BaFarward direchon
[Pr. PT45_Homing method (HMM)] B St St S e S
s

W przypadku opcji Function display parametr ,[Pr.PT45] Homing v
method” znajduje sie w menu Positioning = Homing — Homing
method.

W tym przyktadzie z listy rozwijanej wybierz ,-1:Dog type (Rear end
detection - Z-phase reference)#Forward (CCW) or positive direction”.
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figurator? C:hUsers',

Parame
Irametes Position/speed
ile Servo adjustme
-~ Positioning
: 10
L] Servo amplifier
EI Machine diagn |
Linear control
DD Motor cont
edure Fully closed lec
. [ @Lut display
Basic
Gain/filter
1: Extension
e ) (]
Extension 2
a Extension 3
Optian
3 Special »
% P 3| ' .
%
»
- N
B [Pr. PTO5_Homing speed (ZRF)] |
i
W

‘Desktop\sample’5_Sample.mrc2 - [Parameter Setting] - a x
Parameter Setng(Z)  Parameter

Safety Positoning-dsta Monitr Diagnoss  TestMode Adpswment Tools Window  Help =X
d W §T3 oA W

To Default k‘h‘l‘r q Farameer Lopy  ml Farame ey Skoo
a6 1e Lindo Rlecio

‘ThFas

Nastepnie zapisz ustawione parametry w serwowzmacniaczu.
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Podtacz komputer osobisty do ztgcza CN5 serwowzmacniacza za
pomoca kabla USB.
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Wiacz zasilanie serwowzmacniacza.
Podczas zapisywania parametrow wiaczone moze byc tylko zasilanie
obwodu sterowania.
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figurater? C:\Users\, ‘Desktop\sample’J5_Sample.mrc2 - [Parameter Setting] - (] *
mummsﬁqmwmmmmmﬁmuﬁ R

= iz&: Function dﬂph’_‘: n
Common et
Irametes Position/speed,
ile Servo adjustme
Positioning
110
L Servo amplifier
E' Machine diagn
Linear control
DD Motor cont
Fully closed lec
[ ﬁ]hs‘t display
Basic
Gain/filter
Extension
(]
Extension 2
Extension 3
Optian
Special w

F 4

[ 0425447295
Lt CRFE Creep seed extenaon stibng D-429496T295

PTO? |Z8T | Home position shift detance 0-2147483647
o - PTOS  [DCT Travel distance after proximity dog | | O-2IATRIEAT
s | ==

| Docking Help. B

[Pr. PTO5_Homing speed (ZRF)]

El#L )

Las
_)

Gdy komunikacja z serwowzmacniaczem jest wtgczona, przyciski
[Selected Items Write] i [Axis Writing] sg aktywne.




_ Obstuga oprogramowania MR Configurator2 )

Parametes Settng(Z) Parameter Safety Positoning-dsts  Monitr  Diagnoss TestMode  Adpstment  Tools  Window  Help =X

irametes Position/speed|
e Servo adpustrme
Positioning
) 1o I Containg the p that regard to p 9
. coordmate.
L Serve amplifier I"“vm_ After turning on the power supply of the amplifier again or
:l Machine diagn| | [PTOS | ZRF resetting the il the
w . 156 [ home potition erase statul and home position retum
Linear cantrol { completed 2 it oft.
DD Motor cont) | |PTSS0 |® Or & home position retum i required &3 the home position
edure Fully closed loc | [PTS7|Hi8 return untompleted warning hat pecutied atcording 1o the
(=) 8] List display S Execute writing. Continue?
Basic | Homing operaton basic
Cun | |[os e P e pomenng ot
t Extension Lot {HMACC ) )
e Vo PTS5.0 |* Asid 1o change patameter thal regard to postioning
I coordmate
Extension 2 Pyi7 |HMDEC A
E‘ Extension 3 = L
Optian il |
| = ) ——
its PTOS |DCT
E L 3 T | - P
m B x
-
s
= A
[Pr. PTO5_Homing speed (ZRF)] |
1]

Aby zapisac wszystkie parametry naraz, kliknij przycisk [Axis Writing].
Gdy pojawi sie komunikat ,Execute writing. Continue?”, kliknij [Yes].
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Parametes Settng(Z) Parameter Safety Positoning-dsts  Monitr  Diagnoss TestMode  Adpstment  Tools  Window  Help =X

Irametel Posibon/speed,

ile Servo adjustme
= Positioning sl
) 110 LTI Accceossiese. Amplifies
5 x Servo amplifier, | [Homing aperaton s
El Machine diagn, | |[PTOS | ZRF
Linear control PTS6 | A
- DD Motor cont Lt | Writing is compieted. Please switch the power supply of the
Fully closed lec PTE? | 1ervo amplifier off &nd on sgain.
[ ELM display PTO6 |CRF Heed to P A
Basic | Homing operation bas. B R
* Gain/filter ::; | :
e |, = =1
) 10 prsso  |* - i
Extension 2 L s |HMOEC Bt i B (e oy e ntnn = cremriatad L
E‘ Extension 3 = Lo
- | oming Setaled setungs
= Spacial POz 2T o ot el dstance | 02147483647
= o . ¥/leros  [ocT Travel dstance sfter prowmmty dog B | cusewa
E 1 | s

m 9%

[Pr. PTO5_Homing speed (ZRF)]

Las
_)

Rozpocznie sie zapisywanie parametrow.
Gdy zostanie normalnie zakonczone, pojawi sie komunikat ,Writing is
completed”.
Kliknij przycisk [OK], aby komunikat zniknat.
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Parameter Settng(Z) Parameter  Safety  Positonng-dsts  Monitr  Diagnoms  TestMode Adustment Tosls  Window  Heip -8x
Wi | = RN
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1 Parameter Setting  x ] 1 F
Posibon/speed.
ile Servo adjustme
Positioning m—
(s 1o PT45 MMM | Homing method 4337 -1:D
2 x Servo amplifier Irhuvwmumlomm
I Machine diagn, | [PTOS | ZRF Homing speed 0.00- 16777215
:-l Linear control PTSE | HMA HOMING ACCeler 30N trMe CONELANY G- 20000
DD Motor cont| | |PTSS0 |* Homing deceleration tme constant selecton
iedure Fuily closed lod | [PTS7__ [ Homing deceleraton trme constant 0-20000
& B Lict display PTOS  |CRF Cimen speed 0.00-167772.15
Basic | Homng operaton basic settings 2 (commands)
Gain/filer LB} |IRFE roming speed extenson settng Q42949 7195
r o PV1S  |MMACC  Homing scoelersbon 042940967295
e Vo PTSS0 " Homing deCsler stion e CoMEtan! selection
Extension 2 17 |HMDEC  rioming deceteration Q-4 25496 7295
™ PVI3  |CRFE | Creep meed extension settng 04254967295
Extension 3
Option Mmm
:l Special Ll 1 |Z8T o posinon shifl detance 0-214748364T
=, < o ¥ilemos  |pcT Travel distance sher prosemty dog B-2147483647
E e |
dadesiralise " x
"
wts
3 e
[Pr. PTO5_Homing speed (ZRF)] ]
s
L

Jesli do zastosowania parametrow wymagane jest ponowne
uruchomienie serwowzmacniacza, pojawi sie komunikat ,Please switch
the power supply of the servo amplifier off and on again.”.

W takim przypadku wytacz i wiacz zasilanie serwowzmacniacza.
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‘Desktop\sample’J5_Sample.mrc2 - [Parameter Setting] - O *
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- iR Function displa: & | ag
Common d
Posibion/speed.
Servo adjustrme
Positioning
[s]
Servo amplifier
Machine diagn
Linear contrel |~
DD Motor cont
Fully closed loc
[ ELM display

Bagic

Gainy/filter

Extension

(]

Extension 2

Extension 3

Optian

Special »
it 3

PVI3  |CRFE Creep meed extenmon seling 0424967295

PTO? | 25T | roene position shift detance | B-ATE3eAT
PTOS  [DCT Travel distance after proximity dog | | G-2IATRNEAT

O-ABHETHS

™

[Pr. PTO5_Homing speed (ZRF)]

r_J:

Na tym konczy sie zapis parametrow.
Przejdz do nastepnej strony.




_ Podsumowanie rozdziatu )

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

e Metoda ustawiania serwoparametrow

e Uruchamianie MR Configurator2

e Przyktady ustawiania parametréw

e Obstuga oprogramowania MR Configurator2

Wazne informacje

Metoda ustawiania
serwoparametrow

Uruchamianie MR
Configurator2

Przyktady ustawiania

parametréow

Obstuga oprogramowania
MR Configurator2

W przypadku serwowzmacniacza typu G parametry nalezy ustawiac po stronie sterownika za posrednictwem sieci lub

programu MR Configurator2.

W przypadku serwowzmacniacza typu A parametry nalezy ustawia¢ za pomoca programu MR Configurator2 lub

przyciskdw z przodu serwowzmacniacza.

Parametry zwigzane z bezpieczenstwem funkcjonalnym zmienia sie za pomoca programu MR Configurator2.

Uruchomi¢ MR Configurator2 i utworzy¢ nowy projekt. Nastepnie wybra¢ uzywany model.

W pierwszej kolejnosci sprawdzi¢ parametry, ktére nalezy ustawi¢, oraz parametry, ktére nalezy ustawi¢ w zaleznosci od

typu silnika serwo.

Dostosowac zalezno$¢ miedzy wartoscig polecenia ze sterownika a rzeczywista odlegtoscia przesuwu maszyny za

pomoca parametrow przektadni elektroniczne;.

W oknie Parameter Setting w oprogramowaniu MR Configurator2 dostepne sg opcje Function display i List display.Do

ustawiania parametréw mozna uzy¢ dowolnej opgji.
Podczas zapisywania parametréow w serwowzmacniaczu nalezy wiaczy¢ obwdéd sterowania serwowzmacniacza.

Zmiana niektorych parametréw nastepuje dopiero po wgraniu, a nastepnie po wytaczeniu i wiaczeniu obwodu

sterowania serwowzmacniacza.




Test dziatania )

W tym rozdziale opisano, jak wykonac test dziatania w celu sprawdzenia kierunku obrotéw, odlegtosci przesuwu i innych
parametréw.

<Ograniczenia>

Gdy dla systemu okreslania pozycji bezwzglednej przez DIO skonfigurowano model typu A, nie mozna wykona¢ testu dziatania.
Aby wykonac test dziatania, nalezy zmieni¢ system na system przyrostowy.

System okreslania pozycji bezwzglednej zostat opisany w rozdziale 5.

_ Procedura testu dziatania )

Przygotowanie
Kontrola okablowania
Konfiguracja trybu testu
dziatania (tylko typ G)
(przetacznik DIP)
Potaczenie z PC

Test dziatania z uzyciem
oprogramowania MR
Configurator2
Sprawdzanie sygnatow we/wy

Test dziatania z uzyciem
sterownika

KONIEC

[Wazne informacje]

Gdy uzywany jest liniowy silnik serwo lub silnik z napedem bezposrednim, test dziatania jest wykonywany
po wykryciu biegundéw magnetycznych.

Szczegdtowe informacje mozna znalez¢ w rozdziale 6.

...................... Zob. czeéé 4.2.

...................... Zob. czeéé 4.3.




_ Test dziatania z uzyciem oprogramowania MR Configurator2 )

[Tylko typ G]

Przed przeprowadzeniem testu dziatania z poziomu oprogramowania MR Configurator2 nalezy zmienic¢ ustawienie przetacznika
DIP.

Ustawic przetacznik SW3-1 w potozeniu ,ON" (w gbre), a nastepnie wtaczyc¢ zasilanie serwowzmacniacza.

Pod pokrywa wyiwietlacza

SW3

Po zakonczeniu inicjalizacji po wtaczeniu zasilania wyswietlacz bedzie wygladac jak na ponizszym rysunku.

m Praca w trybie JOG )

[Wspdlne dla typow A i G]
Podczas testu dziatania z uzyciem oprogramowania MR Configurator2 nalezy uzy¢ trybu JOG.
Szczegdty zostaty wyjasnione w filmie na nastepnej stronie.
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hmHMRMqumzﬂ\Usﬂs‘\ \\Desktophsample’)5_Sample.mnc2 s u] X

Rl min &y R0

. System Setting J
= g Ais MR- IS-GE-R ¢

:ﬁm"tammi Kliknij przycisk odtwarzania.
(7] Safety Pararnetel

Peint Tabile |

@l

| [5tation D0] MR-15-GI-R.1) Standard Servo ampirfier connecton: LSS



m Praca w trybie JOG )

1] MELSOFT MR Configurator2 C\Users) \Deskiop'samplel)3_Sample.mrc - u] X

=Y o 1._

=l L) O = o L [y R Y T LA

Point Table
3 F— | E
| Assstant Lt v
i—;’}'&mmm

Serva | Sarve
-m_'i

- Uruchom tryb JOG.
1 Kliknij [Test Run].

| [station 00] MR-15-GI-R.1) Standard Servo ampirfier connecton: LSS
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L] MELSOFT MR Configuratos2 C\Usersh \Deskinp!samplel)5_Sample.mrc - u] X
:mmmmwmmmuﬂwmm%

q

Rl nn 8y R

= [ 15 Sample
) System Setting J
= [l AsistMR-15-GL-R ¢
Parameter
[3 Metwark Para
Safﬂ'yF‘urumde{T

| [Station 0o] MR-15-G(.1) Standard Servo ampifier connecton: LSS
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Rl i By R S

. System Setting
= [l AsishiMR-5-GER ¢
Parameter
[3 Metwark Para
SafdyF‘urumdett

= 9 J5_Sample J

Lise the J0G Mode to venfy
‘that the motor rotases,

Ymmuﬂvﬂ on the
maniter 1o verify that the
mokar 8 rotating propesty.

sheam | (dextz ]

Ready | [Station 0o] MR-15-G(1) Standard Servo ampitfier connecton: LSS
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£l) MELSOFT MR Configurates? CilLisers Desitoptsamplel)5_Sampbemec o

'mhmﬂqwmmmuwmmmmh

Ak e ptd
Once you start test mode, nommal operation by external mput
sagnal will b invalid,
Unstable communication may cause the safety function of the

senvo amplifier to react to cancel the test mode.
Cancellaticn of test mode may result in 2.g. motar stop,

Ce

veﬁﬂl mthmwrm

Yol Gan use Display Al on the

Ready | [Station 0o] MR-15-G(-R.1) Standard Servo ampitfier connection: USS
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i Project  Wiew Darameber  Safety PosSoning-dsts  Monitor  Disgrosis  TestMode  Adjustment Toois  Window  Hel
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MELCSOFT MK &

‘When nat use limit switch, please turn an “Limit swtch
automatic OH° check bor

ST

werify that the mater rolates,

[Tg

iou can use Display Al on the
moniter 1o verify that the
mokar 8 rotating propesty.

(b (e

Ready | [Station 0o] MR-15-G(-R.1) Standard Servo ampitfier connection: USS
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11] MELSOFT MR Configuratoe ChUsersh, \Desktoph sample’.)5_Sample.mrc2 - [JOG Mode]
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(%] Safety Parameter {1-6700)

[} Point Table el fdece. tme constant 1000 2] ms
{0-50000)

: Servo Assistant 1”: [] Uit swatch automatc ON
[ Blrowssccn | [ Bireemecy P .
ERETEN | oroston oy e e O o ) bt s Otworzy sie okno JOG Mode.

1o the mching, e mrvo The SHEFT key can be used for forced stop.

Lise the Pesitioring Mede to
verify that the mater relates,

([P ooy oce |

¥ioul mmuwhyalmﬂ-;e
maniter to verify that the
matar i rotating properly.

[sheam | (pesz ]

Ready

[station 00] MR-15-GI-R) Standard Servo amplfier connecton: USB
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£1] MELSOFT MR Configuratoe ChUsersh, \\Deskiophsample’.)5_Sample.mrc2 - [JOG Mode] ®
i Project Wiew Daramster  Safety  Possoningdats  Monitor  Diagress  TestMode  Adpstment  Tooks  Window  Heb -8 X
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=] Safety Pararmetes . .
et switch automatic ON.
[, L | % 0-50000
ST

[([Browadccn | [ Blreeecy | @

[FiRatation only while the COW or CW butan is being pushed

The SHIFT key can be used for forced stop.

Lse the Positioring Mode o
werify that the mater ralates,

¥ioul Gan use Display Al on the
monitor to verify that the
Mok i rotating propesly.

L] esplay a1
(senn ] (pexz ]

Ready [Station 00] MRL-15-G(-R1) Standard Serve amplfier connection: USE
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\Desktophsample’.)5_Sample.mrc2 - [JOG Mode]
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m Praca w trybie JOG )
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Ready [Station 00] MRL-15-G(-R.1) Standard Servo amplfier connecton: USB



m Praca w trybie JOG )
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[Station 00] MR-15-G(-R) Standard Servo amplfier connecton: LSS



m Praca w trybie JOG
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manitor to verify that the
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L

Ready

[Station 00] MR-15-G(-~7) Standard Servo amplfier connecton: LSE



m Praca w trybie JOG

1] MELSOFT MR Configuratos2 Ci\Users)

\Desktophsample)5_Sampbe.mrcZ - [JOG Mode]
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=
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[E] Parameter
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Mlitor speed
Acced. fdecel. ime constant

[ Limit svatch automatic ON
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The SHIFT key can be used for forced siop.

Use the Positioning Mode to
werify that the mater rolates,
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monitor o verify that the
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«<Ekran pracy >

Daodny agranicznik ruchu
- |
| —-_—
F
Sygnal Dog
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Praca w trybie JOG zostaje zakonczona.

Przejdz do nastepnej strony.

[Station 00] MR-15-G(-R1) Standard Servo amplfier connecton: LSS | UM




m Sprawdzanie sygnatow we/wy )

[Wspdlne dla typow A i G]
Mozna sprawdzi¢, czy zewnetrzne sygnaty we/wy podtaczone do serwowzmacniacza dziataja prawidtowo.

Kontrola sygnatu wejsciowego umozliwia sprawdzenie, czy krancowki i inne sygnaty sa prawidtowo witaczane i wytaczane.
Kontrola sygnatu wyjsciowego umozliwia sprawdzenie, czy obwdd zewnetrzny dziata prawidtowo. Do tego celu uzywa sie testera
lub wymusza wigczenie sygnatu zewnetrznego w inny sposob.

Na nastepnych dwéch stronach znajduja sie filmy przedstawiajace metody kontroli.



a Sprawdzanie sygnatow we/wy )

(1) Sygnat wejsciowy
MELSOFT MR Configurator? C¥lsers¥  ¥Deskiop¥sample¥)s_Sample.mnc2 - O *
i Propct Vew Forameter  Safety data Monidor  Dw © TestMode Adustment Took Window Help

Kliknij przycisk odtwarzania.

|MMM—JH{DWM*MH



a Sprawdzanie sygnatow we/wy )

(1) Sygnat wejsciowy
£l MELSOFT MR Configurastor? Ciflbsers¥  ¥Deskiop¥sampled)s_Sample.mnc2 - B *

& System Setting ]
o1 [ AistibR-I5-GE-RY !
3 Parameter
Metwork Parame.
Bl Safety Parameter

A Point Table

JE2 o= iSO W o

SprawdzZ ekran monitora we/wy.
— Kliknij [Test Run].

| 5taon 00] #R-15-G(-R.3) Standard Servo amplfier cannecbon: LSE



a Sprawdzanie sygnatow we/wy )

(1) Sygnat wejsciowy
&3] MELSOFT MR Configurator? Cilisers¥  ¥Desktop¥sample¥)s_Sample.mrc2 - 0O x
TS S— 2.8
=B 15 _Sample
& System Setting |
=i (b AtstMR-I5-GL-R
[ Parameter
3 Metwork Parame.
B safety Parametes
A Point Table

| [5tamon 00] MR-15-G(-R.) Standard Servo amphfier cannection: USE



m Sprawdzanie sygnatow we/wy )

(1) Sygnat wejsciowy
3] MELSOFT MR Configurator? Ci¥flsers¥  ¥Desktop¥sample¥)s_Sample.mrc2 - [1A0 Monitord -
I Projst Vew [OMontor (7)) Parameter  Safety  Positonng-dats  Moritor  Diagnosis  TestMode  Adistment Took  Window  Help
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M ya 19 Hositor “l
= [ 15 Sample il Tael B8
& System Setfing
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T O PRI B S el cormmiors 068 Tl

e



m Sprawdzanie sygnatow we/wy

(1) Sygnat wejsciowy

1] MELSOFT MR Configurator2 C¥Uisers¥

¥Dwskiop¥sampled)s_Sample.mnc2 - [0 Monitor]

" #X 7 yoraster x |
I =1 olEn
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[ Parameter
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<Ekran pracy >

Dalny agranicznik skoku

-

Gérny ogran

icznik skoku

Sygnal Dog

To przyktad kontroli sygnatow wejsciowych LSP, LSN i DOG.
Sygnat we/wy zostanie wtaczony/wytaczony, gdy element pokazany na ekranie pracy
osiggnie gorny ogranicznik ruchu, dolny ogranicznik ruchu lub czujnik dog.

* Rzeczywisty system zatrzymuje sie natychmiast po wiaczeniu sie sygnatu LSP lub LSN.




m Sprawdzanie sygnatow we/wy )

(1) Sygnat wejsciowy
3] MELSOFT MR Configurator? Ci¥flsers¥  ¥Desktop¥sample¥)s_Sample.mrc2 - [1A0 Monitord - O b4
I Projst Vew [OMontor (7)) Parameter  Safety  Positonng-dats  Moritor  Diagnosis  TestMode  Adistment Took  Window  Help -8 X
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EMa | 12 LZ
EmmETT—
d 0.00
'E 0.00
[ Plpaasete seting | Safety Paramete: Setting |
Kontrola ekranu monitora we/wy zostaje zakonczona.
Przejdz do nastepnej strony.
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a Sprawdzanie sygnatow we/wy )

(2) Sygnat wyjsciowy

] MELSOFT MR Confiqurator? CiiUsersh \Desktopisampiel 5 Sample mec? - o ®
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= 9 15_Sample
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[B) Safety Paramete:

[ Peint Table

| [5tation 00] MRL-15.GIRT) Stardard Servo ampifier conpecion: LB



a Sprawdzanie sygnatow we/wy )

(2) Sygnat wyjsciowy
] MELSOFT MR Confiquratod? CiiUsersh \Desktopisampiel 5 Sample mac? - a ®
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& B9 15_Sample
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| Kliknij [Test Run].

g |

Ready | [5tation 0] MR-15 G{L1) Standard Serve amplfier connecion: LS8



a Sprawdzanie sygnatow we/wy )

(2) Sygnat wyjsciowy
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a Sprawdzanie sygnatow we/wy )

(2) Sygnat wyjsciowy

) MELSOFT MR Configurator? CoiUsery Desktoptzampbel/5_Sample mec?
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m Parameter
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| IStation 0o] MRL-15-G{ A1) Standard Servo amplfier connecion: USA [ [ [’ oo



m Sprawdzanie sygnatow we/wy

(2) Sygnat wyjsciowy
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m Sprawdzanie sygnatow we/wy )

(2) Sygnat wyjsciowy

) MELSOFT MR Confiqurator? CiUsersh \DesktophsampielJ5_Sample mac - [0 Forced Output]

i Project 8% poforced Output % |
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Ready [Stavtion 00] MRL-15-G( 1) Standard Serve amplfier connecton: USE




m Sprawdzanie sygnatow we/wy )

(2) Sygnat wyjsciowy
E] MELSOFT MR Configuratod? Ciilkersh  \Diesktiop\sampielJ5_Sample. mec? - [0 Forced Output] o
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Ready [Station 00] MRL-15-G( A1) Standard Servo amplfier connecion: LSB R [car s |5




m Sprawdzanie sygnatow we/wy

(2) Sygnat wyjsciowy

) MELSOFT MR Confiqurator? CiUsersh \DesktophsampielJ5_Sample mac - [0 Forced Output]
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e — Po wigczeniu sygnatu zewnetrznego sprawdz za pomoca testera lub w inny sposéb,

s czy syanat jest rzeczywiscie wysylany i czy obwod zewnetrzny dziata prawidtowo.
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Ready [Station 00] MRL-15-G(-R.T) Standard Serve amplfier connecton: USE




m Sprawdzanie sygnatow we/wy

(2) Sygnat wyjsciowy
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Ready [Station 00] MRL-15-G(-R.T) Standard Serve amplfier connecton: USE




m Sprawdzanie sygnatow we/wy )

(2) Sygnat wyjsciowy
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Ready [Station 00] MR- 15.G{ AT} Standard Serve amplfier connacion: LSA q [ca (s




m Sprawdzanie sygnatow we/wy

(2) Sygnat wyjsciowy

] MELSOFT MR Confiquratod? CiiUsersh

! Projpct Wew Parameter Safety  Postoningdats  Monitor DN
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= 9 15_Sample
. System Setting
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) Safety Pararmietes
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To konczy kontrole sygnatow we/wy za posrednictwem
funkcji "DO forced output”.

= KD

Przejdz do nastepnej strony.

[Station 00] MRL-15-G(A.1) Standard Serve amplfier connacaon: USE




m Rozwigzywanie problemow z testem dziatania )

Ponizej znajduja sie przyktady rozwigzywania problemow z testem dziatania.

<Problemy z okablowaniem>

e Sprawdzi¢, czy wszystkie kable sg prawidtowo podtaczone.

Jesli ztacze jest odtaczone lub poluzowane, nalezy podtaczy¢ je ponownie.

Jesli ktorys kabel jest skorodowany lub uszkodzony, nalezy wymieni¢ go na nowy.

Jesli w okablowaniu wystepuje zwarcie, nalezy je zaizolowac lub wymieni¢ kabel.
<Problemy z dziataniem>

e Sprawdzi¢, czy zasilanie obwodu gtéwnego i obwodu sterowania jest wigczone.

o Jesli przetacznik wejscia wymuszenia zatrzymania zostat wcisniety (ztacze EM2 jest otwarte), nalezy zwolnié przetacznik
(zamknac ztgcze EM2).

e Jedli silnik nie dziata w trybie JOG, nalezy sprawdzi¢ przyczyne za pomoca funkgcji ,No Motor Rotation” w sekgji ,Diagnosis”
i podjac¢ odpowiednie dziatania.

[Wazne informacje]

Chociaz silnik serwo nie obraca sie, gdy tryb JOG jest uruchamiany bez wigczonego zasilania obwodu gtéwnego, funkcja
.No Motor Rotation” moze tego nie pokazywac.

W takim przypadku pojawi sie ostrzezenie i tryb JOG zostanie wytgczony. Zdarzenie to nie jest jednak rejestrowane

w historii alarmoéw, poniewaz nie jest alarmem.




_ Test dziatania z uzyciem sterownika

Uruchomic¢ tryb JOG sterownika przy niskiej predkosci i sprawdzi¢ dziatanie maszyny.

Informacje na temat trybu JOG sterownika mozna znalez¢ w podreczniku uzytkownika uzywanego sterownika.

[Wazne informacje]
W przypadku dowolnego z ponizszych sterownikow Mitsubishi Electric uzycie bloku funkcyjnego dla trybu JOG
utatwia przeprowadzenie testu dziatania.
Sterownik Nazwa FB
Seria MELSEC iQ-R Modut ruchu RD78G(H) Motion control FB
(tryb PLCopen ®Motion control FB) "MCv_Jog"
Modut ruchu RD78G(H) Module FB
(tryb Simple Motion) "M+RD78GS_JOG"
Modut pozycjonowania RD750 Module FB
"M+RD75_JOG"
Seria MELSEC iQ-F Modut ruchu FX5-oSSC-G (tryb Simple Module FB
Motion) "M+FX5SSC_JOG"
Seria MELSEC-Q Modut pozycjonowania QD75a(N) FB library (Uwaga)
Seria MELSEC-L Modut pozycjonowania LD750 M+D75.J0G
(Uwaga) Biblioteka FB musi by¢ zainstalowana oddzielnie od GX Works2.
Biblioteke FB mozna pobra¢ tutaj.




_ Podsumowanie rozdziatu )

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

e Procedura testu dziatania
e Test dziatania z uzyciem oprogramowania MR Configurator2
e Sprawdzanie sygnatow we/wy

e Test dziatania z uzyciem sterownika

Wazne informacje

Test dziatania z uzyciem e Ustawienie przetagcznika DIP przed podtaczeniem zasilania nalezy zmieni¢ tylko w przypadku modeli typu G.
oprogramowania MR
Configurator2 e Sprawdzi¢ kierunek obrotéw silnika serwo, uruchamiajac funkcje testu dziatania w oprogramowaniu MR Configurator2

w trybie JOG.

Sprawdzanie sygnatow
we/wy

e Sprawdzi¢, czy obwdd zewnetrzny serwowzmacniacza dziata prawidtowo.

Test dziatania z uzyciem e Uruchomic tryb JOG sterownika przy niskiej predkosci i sprawdzi¢, czy operacja jest wykonywana, wysytajac

sterownika I . .
odpowiednie polecenie ze sterownika.




System okreslania pozycji absolutne;j )

W tym rozdziale opisano przeglad systemu okreslania pozycji absolutnej i sposéb jego uruchamiania.

_ Czym jest system okreslania pozycji absolutnej? )

System okreslania pozycji absolutnej to funkcja, ktéra zapisuje pozycje bezwzgledna maszyny niezaleznie od tego, czy zasilanie
sterownika lub serwowzmacniacza jest wigczone, czy wytaczone.

W zwigzku z tym po przeprowadzeniu powrotu do pozycji wyjsciowej w czasie instalacji maszyny ponowne przeprowadzenie tej
procedury po wigczeniu zasilania nie jest konieczne.

System mozna tatwo przywrdci¢ nawet w przypadku awarii zasilania lub usterki.

<Ograniczenia>
Z systemu okreslania pozycji absolutnej nie mozna korzystaé¢ w ponizszych przypadkach.

[Typ G
e Gdy uzywany jest enkoder przyrostowy

e Uktad wspotrzednych bez krancowek do pozycjonowania nieskoficzonego i inne uktady w potaczeniu ze sterownikiem innym
niz modut ruchu Mitsubishi Electric

[Typ Al

e Gdy uzywany jest enkoder przyrostowy

e Tryb sterowania predkoscia i tryb sterowania momentem obrotowym

e Uktad wspoitrzednych bez krancowek, np. uzywany do pozycjonowania nieskonczonego

e Gdy przektadnia elektroniczna zostanie zmieniona po przeprowadzeniu powrotu do pozycji bazowe;j

e Gdy uzywany jest system okreslania pozycji absolutnej przez DIO, nie mozna uzywac trybu przetgczania sterowania
(pozycja/predkos, predkosé/moment obrotowy i moment obrotowy/pozycja).

o Jedli system okreslania pozycji absolutnej przez DIO jest wtaczony, nie mozna przeprowadzi¢ testu dziatania.
Aby wykonac test dziatania, w parametrze [Pr.PA03] nalezy wybraé system przyrostowy.



_ Okablowanie systemu okreslania pozycji absolutnej )

Typ G wysyta dane o pozycji absolutnej do sterownika za posrednictwem sieci.
Typ A wysyta dane o pozycji absolutnej do sterownika za pomocg sygnatu DI lub funkcji komunikacyjnej serwowzmacniacza.

[Myp GI [Typ A (sterowanie pozycjonowaniem za pomoca ciagu impulsow)]

CC-Link IE TSN
(kabel Ethernet)

L IL 1

Sygnat do przesytania
ciagow impulsdw i danych
o pozyc)i absolutnej

(Uwaga) W przypadku silnika bez enkodera bezbateryjnego, takiego jak silnik z napedem bezposrednim, wymagana jest bateria.



_ Uruchamianie systemu okreslania pozycji absolutnej

Ponizej przedstawiono procedure uruchamiania systemu okreslania pozycji absolutnej.

START

Ustawianie parametrow
Zmieni¢ [PrPA03.0] na 1h
(1h lub 2h tylko dla typu A)

Zasilanie wyt. — wi.
I

Wystepuje alarm
serwowzmacniacza [AL025
Absolute position erased]

I
Zasilanie wyt. — wi.
(usuniecie alarmu AL.025)

Alktywacja powrotu do pozycji
wyjiciowe] (bazowania) z poziomu
sterownika

KONIEC




_ Przywracanie danych o pozycji absolutnej )

Ponizsze rysunki przedstawiajg procedure (schemat) przywracania danych o pozycji ablosutnej poprzez przestanie ich do
sterownika po wytgczeniu i wigczeniu zasilania po uruchomieniu systemu okresdlania pozycji ablosutne;.

Typ G nie wymaga zadnych specjalnych dziatan ze strony uzytkownika.

Typ A wymaga programu do przesytania danych o pozycji absolutnej przed rozpoczeciem pozycjonowania.

[Typ G] [Typ Al

2) Przesytanie za pomoca funkcji komunikacji

1) Przesytanie przez DIO ([Pr.PA03.0] = 1h) (IPr-PA03.0] = 2h)

START START START
Zasilanie wt. Zasilanie wk. Zasilanie wh.
I I - |
Pozycja bezwzgledna (absolutna) Ustawic tryb przesylania pozygi | | Wigczenie serwonapedu
przywrocona w ramach bezwzglednej (absolutne)) przed (whaczyc SOM z poziomu
komunikacji poczatkowe] wigczeniem serwonapedu sterownika)
(Wiaczyc ABSM z poziomu |
sterownika)
I Kontrola gotoweosa
] (serwowzmacniacz wiacza RD)
Wigczenie serwonapedu (whaczyc |
SON z iomu sterownika) \
pez Whstac polecenie odczytu ¢~ (Uwaga 3}
| danych o pozygji absolutnej ze
Przestac dane o pozycji absolutnej sterownika

z uzyciem 2 bitow [
I ' (Uwaga 1, 2)
Przestac sume kontrolng

Po odebraniu danych o pozygi
bezwzglednej (absclutne)) przez

| sterownik zmienic biezaca
Obliczye sume kontrolng danych pozycje

pozygi absolutnej | sprawdzic, czy
i it btad
—

Zmieni¢ biezaca pozycje po stronie
sterownika
|
Wtaczy€ tryb przesytania pozygji
bezwzgledng] (wytgczye ABSM
z poziomu sterownika)

KOMIEC

(Uwaga)
1. Szczegdtowe informacje na temat procedury znajduja sie w ponizszym podreczniku.

m MR-J5 User's Manual (Hardware)
7 ABSOLUTE POSITION DETECTION SYSTEM
7.3 System okreélania pozycji absolutnej przez DIO [A]
2. W przypadku sterownikéw RD750 lub FX5-20PG-o dostepny jest blok FB do przywracania pozycji absolutne;j.
3. Szczegdtowe informacje na temat procedury znajduja sie w ponizszym podreczniku.

m MR-J5 User's Manual (Hardware)
7 ABSOLUTE POSITION DETECTION SYSTEM
7.4 Absolute position detection system via communication [A]



_ Kasowanie danych pozycji absolutnej )

Nawet jesli uzywany jest silnik serwo z bezbateryjnym enkoderem absolutnym, w ponizszych sytuacjach dane o pozycji
absolutnej sg kasowane.
Jesli dane o pozycji absolutnej zostana skasowane, nalezy ponownie przeprowadzi¢ powr6t do pozycji bazowej.

e Silnik serwo lub serwowzmacniacz zostat wymieniony.

e System przyrostowy zostat wiaczony.

e Parametr [Pr.PAO1 Operation mode] zostat zmieniony.

Jesli podtaczony zostanie silnik serwo inny niz ten podtaczony podczas uruchamiania systemu okreslania pozycji absolutne;j,
generowany jest btad [AL.OTA Servo motor combination error].

W takim przypadku mozna wykona¢ dziatanie bez kasowania danych o pozycji absolutnej, ponownie podtaczajac silnik serwo,
jaki byt podtgczony w momencie uruchomienia systemu okreslania pozycji absolutne;j.



_ Monitorowanie danych o pozycji absolutnej )

Dane o pozycji absolutnej mozna monitorowac, wybierajac opcje [Monitor] — [ABS Data Display...] w oprogramowaniu MR
Configurator2.

ABS Data Display X l
) Axist M

Absolute position data (ABS paosition)

Display the current position of home position used as 0.

Motor edge pulse unit value Command pulse unit value
-1657335820832 -1657335820875
=ABS x Enc. counts Mo. per rot. + (CYC-CYCO) =(COV/CMX) x Motor edge pulse unit value

Encoder data

Amp. val Home position
Absolute encoder data Absolute encoder data at home position
CYC (Motor edge pulse unit) CYC0 (Motor edge pulse unit)
51784387 | pulse 0| pulse
Mator rotations Mo, Motor rotations Mo. at home position
ABS ABSO

-24597 | rey 0| rev




Podsumowanie rozdziatu )

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

Czym jest system okreslania pozycji absolutnej?

Okablowanie systemu okreslania pozycji absolutnej

Uruchamianie systemu okreslania pozycji absolutnej

Przywracanie danych o pozycji absolutnej

Monitorowanie danych o pozycji absolutnej

Wazne informacje

Czym jest system
okreslania pozycji
absolutnej?

Okablowanie systemu
okreslania pozydji
absolutnej

Uruchamianie systemu
okreslania pozydji

absolutnej

Przywracanie danych
0 pozycji absolutnej

Monitorowanie danych
0 pozygcji absolutnej

System okreslania pozycji absolutnej to funkgja, ktéra wykrywa i zapisuje pozycje bezwzgledna (absolutna) maszyny

niezaleznie od tego, czy zasilanie sterownika lub serwowzmacniacza jest wtgczone, czy wytgczone.

Gdy uzywany jest silnik serwo z enkoderem bezbateryjnym, do przechowywania danych o pozycji absolutnej nie jest

wymagana bateria.

Do przesytania danych o pozycji absolutnej modele typu A wymagaja okablowania i programowania.

Zmieni¢ parametr [Pr.PA03.0].

Po zmianie parametru tego parametru wytaczenie i wigczenie zasilania spowoduje wystapienie alarmu [AL.25 Absolute

position erased]. Wowczas nalezy ponownie wytgczy¢ i wiaczyc zasilanie.

W przypadku modeli typu G dane o pozycji absolutnej sa przywracane przy poczatkowej komunikacji poprzez sie¢ TSN
CC-Link IE.

W przypadku modeli typu A dane o pozycji absolutnej sa przywracane za pomoca funkgji komunikacji lub sygnatu DO.

Dane o pozycji absolutnej mozna monitorowa¢ w oprogramowaniu MR Configurator2.




Loy 2o A1 @B Uzywanie liniowego silnika serwo i silnika z napedem bezposrednim (Direct Drive Motor) )

W przypadku korzystania z liniowego silnika serwo i silnika z napedem bezposrednim wymagane jest przeprowadzenie
dodatkowej konfiguracji parametrow i wykrywania biegunéw magnetycznych.

W tym rozdziale opisano gtdéwnie roznice miedzy charakterystyka, sposobem montazu i konfiguracja parametréw liniowego
silnika serwo i silnika z napedem bezposrednim a charakterystyka, sposobem montazu i konfiguracjg parametrow
standardowego silnika obrotowego.

_ Cechy liniowego silnika serwo i silnika z napedem bezposrednim )

(1) Liniowy silnik serwo
Liniowy silnik serwo to wykonujacy ruch liniowy serwomotor, w ktérym strona pierwotna sktada sie z cewki i zelaznego rdzenia
(Uwaga), a strona wtérna sktada sie z magneséw trwatych.
(Uwaga) Z wyjatkiem liniowych silnikow serwo typu bezrdzeniowego

Ponizej opisano cechy liniowego silnika serwo.

e Poniewaz mechanizmy ruchu liniowego, takie jak sruby kulowe, nie sg juz potrzebne, maszyny moga by¢ mniejsze
i sztywniejsze.

e Poniewaz silnik nie posiada przektadni, zapewnia ptynna i cichg prace. Czysty system, w ktérym mozna skonfigurowa¢ prace
bez rozpryskdéw smaru.

e Umieszczajac obok siebie magnesy znajdujace sie po stronie wtdrnej, mozna fatwo uzyskaé dtugie skoki elementu
ruchomego.



_ Cechy liniowego silnika serwo i silnika z napedem bezposrednim )

(2) Silnik z napedem bezposrednim
Silnik z napedem bezposrednim to serwomotor do bezposredniego obracania jednostki napedowej maszyny bez uzycia
reduktora biegdw.

Ponizej opisano cechy silnika z napedem bezposrednim.

e Brak reduktora biegéw umozliwia budowe mniejszych i bardziej sztywnych maszyn.

e Brak strat powodowanych przez grzechotanie, wypaczenie, skrecenie i luz przektada sie na wieksza precyzje.
e Silnik ma wewnetrzny wirnik z wydragzonym watem, przez ktéry moga przechodzi¢ przewody.



_ Srodki ostroznosci dotyczace silnika serwo i silnika z napedem bezposrednim )

(1) Liniowy silnik serwo

Po stronie wtérnej liniowego silnika serwo umieszczone sa silne magnesy trwate .
Nieprawidtowa obstuga moze by¢ bardzo niebezpieczna, poniewaz moze spowodowac powazne wypadki.
Przed przystapieniem do pracy z liniowym silnikiem serwo nalezy zapoznac sie ze zrozumieniem z tresciag

podrecznika uzytkownika, aby prawidtowo obstugiwac silnik serwo.

Silne magnesy trwate znajdujace sie po stronie wtérnej liniowego silnika serwo
stale generuja site przyciggania magnetycznego, niezaleznie od tego, czy zasilanie
jest wtaczone, czy wytaczone.

Sita przyciggania jest bardzo duza — w przypadku catkowicie przycigganego
stalowego arkusza o rozmiarze kartki A4 moze to by¢ nawet 2,5 t.

staly
-+

Strona magnesu . Strumisn magnetyczny
rOZprasza sig
Generowane jest prrycigganis magnetycIng

Magnes 4

o

¥

Strumies
magnetyczny
.‘. . -~
/ "". / / \__\
A~ V||

Sita przyciggania magnetycznego jest odwrotnie proporcjonalna do kwadratu
odlegtosci od ciata magnetycznego i gwattownie rosnie wraz ze zmniejszaniem sie <+
odlegtosci. Dlatego podczas korzystania ze strony wtérnej liniowego silnika serwo

Biegun ; Biagun Biegun
dinocn cludnio dino

nalezy trzymac z dala zelazo i inne materiaty magnetyczne. -

Maocowanis
(jarzmo)

Mocowanie (flansza czotowa) jest zaprojektowane tak, aby zapobiegac wyciekom
strumienia magnetycznego.

Stronz mocowania... Strumief
magnetyczny Nie rozprasza sig
Brak generowanego pryciagania
magnetyczInego




_ Srodki ostroznosci dotyczace silnika serwo i silnika z napedem bezposrednim )

(2) Silnik z napedem bezposrednim

1) Montaz

e Zamocowac silnik z napedem bezposrednim na sztywnej powierzchni montazowej.

e Dokreci¢ $ruby mocujace silnika z napedem bezposrednim tak, aby uzyska¢ wystarczajaca sztywnosé. Zle zamocowane
Sruby moga wypasc¢ lub powodowad drgania.

e Aby zapewni¢ rozpraszanie ciepta i doktadnos¢, zamontowac silnik z napedem bezposrednim na sztywnej powierzchni
montazowej, ktéra ma wystarczajacy obszar rozpraszania ciepta, bez szczelin miedzy dolng czescia silnika z napedem
bezposrednim a powierzchnig montazowa.

e Podczas podtaczania obcigzenia nie nalezy uderza¢ w obracajaca sie czes¢, np. mtotkiem.

2) Obstuga

e Jesli silnik z napedem bezposrednim obraca sie pod niewielkim katem (70° lub mniej), nalezy obraca¢ go o co najmniej
90° raz dziennie, aby zapobiec zbyt matemu smarowaniu tozysk wewnetrznych.

e W przypadku silnika z napedem bezposrednim, znacznik fazy Z musi choc raz przej$¢ przez obszar wykrywania fazy Z
(Uwaga)
W systemie, w ktérym silnik z napedem bezposrednim nie jest w stanie wykonac petnego obrotuy, silnik ten nalezy
zainstalowaé w pozycji, w ktérej znacznik fazy Z bedzie mogt przejs¢ nad obszarem wykrywania fazy Z

e Aby upewnic sie, ze znacznik fazy Z przechodzi przez obszar wykrywania znacznika Z, nalezy obroéci¢ znacznik fazy Z
o +15° lub wiecej wzgledem Srodka czesci montazowej ztacza.

(Uwaga) Gdy uzywany jest system okreslania pozycji absolutnej, a bieguny magnetyczne sg wykrywane przed podaniem
zasilania, przejscie fazy Z nie jest wymagane.



_ Instalacja liniowego silnika serwo i silnika z napedem bezposrednim

(1) Liniowy silnik serwo

Liniowy silnik serwo jest uzywany z enkoderem liniowym i prowadnica liniowg, jak pokazano ponizej.
W przypadku enkodera liniowego nalezy wybraé produkt od naszych producentéw partnerskich.

Ogranicznik  Strona wtérna liniowego silnika serwo

Prowadnica liniowa
Obrabiany przedmiot

Stot

Plyta bazowa

E 3
/ Glowica enkodera liniowego

Strona pierwotna liniowego silnika serwo Skala enkodera liniowego




_ Instalacja liniowego silnika serwo i silnika z napedem bezposrednim )

(1) Liniowy silnik serwo (ciag dalszy)

Zainstalowac strone pierwotng i wtdrng w ponizszej kolejnosci.
Zachowac szczegdlng ostroznosc podczas instalacji strony wtornej, poniewaz ma ona duza site przyciggania magnetycznego.

1) Zainstalowa¢ strone wtérna (z wyjatkiem obszaru, w ktérym zostanie zainstalowana strona pierwotna).
Plytka

Aby zredukowac szczeliny po stronie wtornej, nalezy wykonac ponizsze kroki instalacji.

1) Przymocowad mocno srubami strone wharna, ktéra bedzie uzywana jake punkt cdniesienia
instalacji.

2) Umiesci€ kolejna strone wtdrna na powierzchni montazowe) | tymczasowo przymocowad
ja za pomoca Srub.

3) Docisnad tymezasowo zamocowana strong wtarna do strony wtarnej, ktdra bedzie
uzywana jako punkt odniesienia instalacji.

4) Mocno przykrecic tymczasowo zamocowana strone widrna za pomoca srub. Sranzoviims

stanowisca punkt
odnissisnia instalac

2) Po zainstalowaniu strony pierwotnej nalezy zainstalowaé ostatnig strone wtérna.



_ Instalacja liniowego silnika serwo i silnika z napedem bezposrednim )

(1) Liniowy silnik serwo (ciag dalszy)

Zainstalowac strone pierwotng i wtdrng w ponizszej kolejnosci.
Zachowac szczegdlng ostroznosc podczas instalacji strony wtornej, poniewaz ma ona duza site przyciggania magnetycznego.

1) Zainstalowa¢ strone wtérna (z wyjatkiem obszaru, w ktérym zostanie zainstalowana strona pierwotna).
Plytka

-
-
-
=
-
-

Aby zredukowac szczeliny po stronie wtornej, nalezy wykonac ponizsze kroki instalacji.

1) Przymocowad mocno srubami strone wharna, ktora bedzie uzywana jake punkt odniesienia
instalacji.

2) Urniesci€ kalejna strone wtdrna na powierzchni montazowe) | tymczasowo przymocowad
ja za pomoca Srub.,

3) Docisnad tymezasowo zamocowana strong wtarna do strony wtarnej, ktdra bedzie
uzywana jako punkt odniesienia instalacji.

4) Mocno przykrecic tymczasowo zamocowana strone widrna za pomoca srub. Sranzoviims

stanowisca punkt
odnissisnia instalac

2) Po zainstalowaniu strony pierwotnej nalezy zainstalowaé ostatnig strone wtérna.



_ Instalacja liniowego silnika serwo i silnika z napedem bezposrednim )

(1) Liniowy silnik serwo (ciag dalszy)

Zainstalowac strone pierwotng i wtdrng w ponizszej kolejnosci.
Zachowac szczegdlng ostroznosc podczas instalacji strony wtornej, poniewaz ma ona duza site przyciggania magnetycznego.

1) Zainstalowa¢ strone wtérna (z wyjatkiem obszaru, w ktérym zostanie zainstalowana strona pierwotna).
Plytka

-
-
-
=
-
-

Aby zredukowac szczeliny po stronie wtornej, nalezy wykonac ponizsze kroki instalacji.

1) Przymocowad mocno srubami strone wharna, ktora bedzie uzywana jake punkt odniesienia
instalacji.

2) Umiesci€ kolejna strone wtdrna na powierzchni montazowe) | tymczasowo przymocowad
ja za pomoca srub.

3) Docisnad tymczasowo zamocowana strone wtarna do strony wtarnej, ktdra bedzie
uzywana jako punkt odniesienia instalacji.

4) Mocno przykrecic tymczasowo zamocowana strone widrna za pomoca srub. Sranzoviims

stanowisca punkt
odnissisnia instalac

2) Po zainstalowaniu strony pierwotnej nalezy zainstalowaé ostatnig strone wtérna.



_ Instalacja liniowego silnika serwo i silnika z napedem bezposrednim )

(1) Liniowy silnik serwo (ciag dalszy)

Zainstalowac strone pierwotng i wtdrng w ponizszej kolejnosci.
Zachowac szczegdlng ostroznosc podczas instalacji strony wtornej, poniewaz ma ona duza site przyciggania magnetycznego.

1) Zainstalowa¢ strone wtérna (z wyjatkiem obszaru, w ktérym zostanie zainstalowana strona pierwotna).
Plytka

-
-
-
=
-
-

Aby zredukowac szczeliny po stronie wtornej, nalezy wykonac ponizsze kroki instalacji.

1) Przymocowad mocno srubami strone wharna, ktora bedzie uzywana jake punkt odniesienia
instalacji.

2) Umiesci€ kolejna strone wtdrna na powierzchni montazowe) | tymczasowo przymocowad
ja za pomoca Srub.

3) Docisnad tymezasowo zamocowana strong wtarna do strony wtarnej, ktdra bedzie
uzywana jako punkt odniesienia instalacji.

4) Mocno przykrecic tymczasowo zamocowana strone widrng za pomoca srub. Sranzoviims

stanowisca punkt
odnissisnia instalac

2) Po zainstalowaniu strony pierwotnej nalezy zainstalowaé ostatnig strone wtérna.



1) Zainstalowad niektare czesci strony wtdrnej.
2) Zainstalowac strene pierwotna nad cbszarem, w ktérym nie ma magnesu streny wtornej,

3) Przesunac strong pierwotng nad obszar, w ktdrym zainstalowany jest magnes strony wtdrnej.

Sprawdzic, czy strona pierwotna i wtdrna nie kolidujg ze soba.

4) Zainstalowad pozostate czesci strony wtdrnej.

Sprawdzi€, czy strona pierwotna i wtarna nie koliduja ze soba.

Podczas instalacji strony pierwotnej nalezy zwréci¢ uwage na ponizsze kwestie.

e Aby uniknaé niebezpieczenstwa powodowanego przez site przyciggania pomiedzy strong pierwotna i wtdrna,
generowana przez magnesy state, zaleca sig, aby instalowac strone pierwotng nad obszarem, w ktérym nie ma magnesu
strony wtornej.

e Jesli nie mozna unikna¢ montazu strony pierwotnej nad strong wtdrng, nalezy uzy¢ dzwigu lub innego sprzetu, ktéry
moze odpowiednio wytrzymac site przyciggania lub inne obcigzenia.

e Na site przyciggania nalezy rowniez uwaza¢ podczas przesuwania strony pierwotnej nad strone wtérna po instalacji.



1) Zainstalowad niektare czesci strony wtarnej.
2) Zainstalowac strene pierwotna nad cbszarem, w ktdrym nie ma magnesu strony wtornej,

3) Przesunac strong pierwotng nad obszar, w ktdrym zainstalowany jest magnes strony wtdrnej.

Sprawdzic, czy strona pierwotna i wtdrna nie kolidujg ze soba.

4) Zainstalowad pozostate czesci strony wtdrnej.

Sprawdzi€, czy strona pierwotna i wtarna nie koliduja ze soba.

Podczas instalacji strony pierwotnej nalezy zwréci¢ uwage na ponizsze kwestie.

e Aby uniknaé niebezpieczenstwa powodowanego przez site przyciggania pomiedzy strong pierwotna i wtdrna,
generowana przez magnesy state, zaleca sig, aby instalowac strone pierwotng nad obszarem, w ktérym nie ma magnesu
strony wtornej.

e Jesli nie mozna unikna¢ montazu strony pierwotnej nad strong wtdrng, nalezy uzy¢ dzwigu lub innego sprzetu, ktéry
moze odpowiednio wytrzymac site przyciggania lub inne obcigzenia.

e Na site przyciggania nalezy rowniez uwaza¢ podczas przesuwania strony pierwotnej nad strone wtérna po instalacji.



1) Zainstalowad niektare czesci strony wtarnej.
2) Zainstalowac strene pierwotna nad cbszarem, w ktérym nie ma magnesu streny wtornej,

3) Przesunac strong pierwotng nad obszar, w ktdrym zainstalowany jest magnes strony wtérnej.

Sprawdzic, czy strona pierwotna i wtdrna nie kolidujg ze soba.

4) Zainstalowad pozostate czesci strony wtdrnej.

Sprawdzi€, czy strona pierwotna i wtarna nie koliduja ze soba.

Podczas instalacji strony pierwotnej nalezy zwréci¢ uwage na ponizsze kwestie.

e Aby uniknaé niebezpieczenstwa powodowanego przez site przyciggania pomiedzy strong pierwotna i wtdrna,
generowana przez magnesy state, zaleca sig, aby instalowac strone pierwotng nad obszarem, w ktérym nie ma magnesu
strony wtornej.

e Jesli nie mozna unikna¢ montazu strony pierwotnej nad strong wtdrng, nalezy uzy¢ dzwigu lub innego sprzetu, ktéry
moze odpowiednio wytrzymac site przyciggania lub inne obcigzenia.

e Na site przyciggania nalezy rowniez uwaza¢ podczas przesuwania strony pierwotnej nad strone wtérna po instalacji.



1) Zainstalowad niektare czesci strony wtarnej.
2) Zainstalowac strene pierwotna nad cbszarem, w ktérym nie ma magnesu streny wtornej,

3) Przesunac strong pierwotng nad obszar, w ktdrym zainstalowany jest magnes strony wtornej.

Sprawdzic, czy strona pierwotna i wtdrna nie koliduja ze soba.

4) Zainstalowad pozostate czesci strony wtdrnej.

Sprawdzi€, czy strona pierwotna i wtarna nie koliduja ze soba.

/

Podczas instalacji strony pierwotnej nalezy zwréci¢ uwage na ponizsze kwestie.

e Aby uniknaé niebezpieczenstwa powodowanego przez site przyciggania pomiedzy strong pierwotna i wtdrna,
generowana przez magnesy state, zaleca sig, aby instalowac strone pierwotng nad obszarem, w ktérym nie ma magnesu
strony wtornej.

e Jesli nie mozna unikna¢ montazu strony pierwotnej nad strong wtdrng, nalezy uzy¢ dzwigu lub innego sprzetu, ktéry
moze odpowiednio wytrzymac site przyciggania lub inne obcigzenia.

e Na site przyciggania nalezy rowniez uwaza¢ podczas przesuwania strony pierwotnej nad strone wtérna po instalacji.



1) Zainstalowad niektare czesci strony wtarnej.
2) Zainstalowac strene pierwotna nad cbszarem, w ktérym nie ma magnesu streny wtornej,

3) Przesunac strong pierwotng nad obszar, w ktdrym zainstalowany jest magnes strony wtdrnej.

Sprawdzic, czy strona pierwotna i wtdrna nie kolidujg ze soba.

4) Zainstalowad pozostate czesci strony widrnej.

Sprawdzi€, czy strona pierwotna i wtarna nie koliduja ze soba.

Podczas instalacji strony pierwotnej nalezy zwréci¢ uwage na ponizsze kwestie.

e Aby uniknaé niebezpieczenstwa powodowanego przez site przyciggania pomiedzy strong pierwotna i wtdrna,
generowana przez magnesy state, zaleca sig, aby instalowac strone pierwotng nad obszarem, w ktérym nie ma magnesu
strony wtornej.

e Jesli nie mozna unikna¢ montazu strony pierwotnej nad strong wtdrng, nalezy uzy¢ dzwigu lub innego sprzetu, ktéry
moze odpowiednio wytrzymac site przyciggania lub inne obcigzenia.

e Na site przyciggania nalezy rowniez uwaza¢ podczas przesuwania strony pierwotnej nad strone wtérna po instalacji.



1) Zainstalowad niektare czesci strony wtarnej.
2) Zainstalowac strene pierwotna nad cbszarem, w ktérym nie ma magnesu streny wtornej,

3) Przesunac strong pierwotng nad obszar, w ktdrym zainstalowany jest magnes strony wtdrnej.

Sprawdzic, czy strona pierwotna i wtdrna nie kolidujg ze soba.

4) Zainstalowad pozostate czesci strony wtdrnej.

Sprawdzi, czy strona pierwotna i wtarna nie koliduja ze soba.

\\\\

/

Podczas instalacji strony pierwotnej nalezy zwréci¢ uwage na ponizsze kwestie.

e Aby uniknaé niebezpieczenstwa powodowanego przez site przyciggania pomiedzy strong pierwotna i wtdrna,
generowana przez magnesy state, zaleca sig, aby instalowac strone pierwotng nad obszarem, w ktérym nie ma magnesu
strony wtornej.

e Jesli nie mozna unikna¢ montazu strony pierwotnej nad strong wtdrng, nalezy uzy¢ dzwigu lub innego sprzetu, ktéry
moze odpowiednio wytrzymac site przyciggania lub inne obcigzenia.

e Na site przyciggania nalezy rowniez uwaza¢ podczas przesuwania strony pierwotnej nad strone wtérna po instalacji.



_ Instalacja liniowego silnika serwo i silnika z napedem bezposrednim )

(2) Silnik z napedem bezposrednim

W przypadku silnika z napedem bezposrednim nalezy podtaczyc¢ stolik i inne obciazenia do czesci obrotowej (osi wyjsciowej),
jak pokazano na ponizszym rysunku.

Poniewaz konieczne jest sprawdzenie pozycji fazy Z w celu wykrycia biegundw magnetycznych, nalezy upewni¢ sie, ze pozycja
fazy Z jest widoczna nawet po podtaczeniu obcigzen.

Impuls fazy Z wiacza sie, gdy znacznik fazy Z zbliza sie do ztgcza (obszaru rozpoznawania fazy Z).

Zamocowac silnik z napedem bezposrednim na sztywnej powierzchni montazowe;j.

W przypadku modelu kotnierzowego, do centrowania nalezy uzy¢ pilota montazowego (wystajaca czes$¢ na dole).

W przypadku modelu stolikowego, do centrowania uzy¢ kotkédw pozycjonujacych.

#Typ kolnierzowy (prowadnik)
Obcigzenie
I b 4 b 4 l Sruba mocujaca
Powierzchnia
montazowa
e A A
L3
Silnik typu
Direct Drive

Uzy¢ zgcza prowadnika, aby zamontowacd
silnik typu Direct Drive
na powierzchni montazowej.

serii TM-RG2M

#Typ stolikowy (otwér na kotek pozycjonujacy)

Znacznik fazy Z Obcigzenie

'y

Sruba mocujaca

Powierzchnia

o montazowa
Silnik typu

Upewnic sig, Ze znacznik fazy Direct Drive Uzy¢ kotka pozycjonujacego, aby zamontowaé

Z jest widoczny nawet po serii TM-RUZM silnik typu Direct Drive

podizgczeniu obcigzen.

na powierzchni montazowej.



_ Okablowanie )

(1) Liniowy silnik serwo

Okablowanie rozni sie w zaleznosci od uzywanego enkodera liniowego.
Opcje, ktdre nalezy zastosowac i kable, ktore nalezy wyprodukowad, réznig sie. Szczegdtowe informacje mozna znalez¢é

w podreczniku uzytkownika.

1) W przypadku potaczenia z enkoderem szeregowym

Listwa zaciskowa
lub #tacze

Strona pierwotna

V= = Termistor

Enkoder szeregowy

P

v G = waga ) uziemienie

|
i
il 1
| G A ) iLlwga 2}
i
|

(Uwaga)
1. Powyzej pokazano przypadek, w ktérym uzywany jest opcjonalny przewdd rozgateziajacy.
2. W systemie okreslania pozycji absolutnej dane o pozycji bezwzglednej sa zapisywane przez enkoder liniowy.
W zwigzku z tym nie ma potrzeby podtaczania baterii enkodera do serwowzmacniacza.

2) W przypadku potaczenia z enkoderem z wyjsciem réznicowym fazy A/B/Z
* Uzywany jest serwowzmacniacz MR-J5-0-RJ.
Listwa zaciskowa

lub ztacze CMP3
[ =

Strona pierwotna

Czerwony: U
=l I Biaky: Vv

\ Czamy: W
O a, H
= -J Termistor = _'
Rﬁzz}w aigﬁyder - - |
: ll Zielony:
L uziemienie

m MR-J5 Partner's Encoder User's Manual
2 OPTION CABLES/CONNECTOR SETS



_ Okablowanie )

(2) Silnik z napedem bezposrednim

Okablowanie roézni sie w zaleznosci od tego, czy uzywany jest system okreslania pozycji absolutne;.
Kabel zasilajacy i kabel enkodera powinny zosta¢ wykonane przez klienta przy uzyciu opcjonalnego zestawu ztaczy.

1) W przypadku korzystania z systemu okreslania pozycji absolutnej

CNP3

Czerwony: U
Biaty: v
Cramy: W

J|LEN2

Jednostka przechowywania danych | Bateria Zielony:
o pozydji bezwzglednej (absolutney) uziemienie
MR-BTASOT

2) W przypadku nie korzystania z systemu okreslania pozycji absolutnej

uziemienie



_ Ustawianie parametrow )

Wymagane parametry )

W przypadku korzystania z liniowego silnika serwo lub silnika z napedem bezposrednim, oprocz parametréw opisanych
w rozdziale 3.3 wymagane jest skonfigurowanie rowniez ponizszych parametréw.

Parametry wspélne dla liniowego silnika serwo i silnika z napedem bezposrednim

Ustawic wartosc ,4" (tryb sterowania liniowym silnikiem
[Pr.PAO1.1] Wybér trybu pracy serwo) lub ,6" (tryb sterowania silnikiem z napedem
bezposrednim).

Wybor wykrywania biegunéw magnetycznych

[Pr.PLO1.0] L
silnika serwo
[Pr.PLOS.0] Wybér metody wykrywania biegunéw Ustawic parametry zwigzane z wykrywaniem biegunow
’ ’ magnetycznych magnetycznych.
Wykrywanie biegunéw magnetycznych — Szczegotowe informacje mozna znalezé w czesci 6.6.
[Pr.PLO8.2] wigczenie/wytaczenie czujnikow krancwych

(krancowek)

* Ponadto nalezy ustawic kilka innych parametréw w zaleznosci od metody wykrywania biegunéw magnetycznych.

Liniowy silnik serwo

[Pr.PA17] Ustawienie serii silnika serwo
Ustawi¢ model liniowego silnika serwo.
[Pr.PA18] Ustawienie typu silnika serwo
[Pr.PC04.3]
(Typ G) Wybér metody komunikacji poprzez kabel enkodera
[Pr.PC22.3]
(Typ A)
[Pr.PC17.1] Wielopunktowe wejscie fazy Z enkodera liniowego — wybor funkgji
Ustawic zgodnie ze specyfikacja
[Pr.PC27.0] Wybor polaryzacji zliczania impulséw enkodera (wybor kierunku enkodera liniowego.

jazdy przy poleceniu jazdy w kierunku dodatnim)

[Pr.PC27.2] Funkcja oceny pofaczenia faz ABZ enkodera fazowego ABZ

[Pr.PLO2] Ustawienie rozdzielczosci enkodera liniowego — licznik

[Pr.PLO3] Ustawienie rozdzielczosci enkodera liniowego — mianownik




m Przekladnia elektroniczna )

(1) Liniowy silnik serwo

W przypadku liniowego silnika serwo nalezy ustawi¢ zaréwno rozdzielczos¢, jak i przektadnie elektroniczng uzywanego
enkodera liniowego.

[Type G]
Wartos$¢ przektadni elektronicznej oblicza sie za pomoca ponizszego wzoru.
(Licznik przekladni elektronicznej) 1
(Mianownik przektadni elektronicznej) Rozdzielczos¢ enkodera liniowego

W sterownikach RD78G(H) lub FX5-0SSC-G nalezy ustawic licznik/mianownik konwersji jednostki napedu w parametrach osi.
(Parametr ten mozna ustawi¢, postepujac zgodnie z poleceniami kreatora w narzedziu inzynierskim).

Ustawianie parametrow [Pr. PA06/07] serwowzmacniacza nie jest wymagane. Nalezy pozostawi¢ wartosci poczatkowe 1/1.

W przypadku sterownikdw bez funkcji przektadni elektronicznej, takich jak modut master/local RD71GN11-T2, nalezy ustawic ja
w parametrach [Pr.PA06/07] (Electronic gear numerator/denominator) serwowzmacniacza.

(Typ A]
Przyktady obliczen znajduja sie w osobnym pliku PDF, ktéry mozna pobrac w czesci 3.3.2.
Zob. plik PDF.



m Przekladnia elektroniczna )

(2) Silnik z napedem bezposrednim

Zazwyczaj jako jednostke stosuje sie stopnie [deg].

(Licznik przekladni elektronicznej) Rozdzielczos¢ enkodera [impuls/obrot]

(Mianownik przektadni elektronicznej) 360 [stopnifobrét] X wzmocnienie

Ustawi¢ przetozenie zgodnie z jednostka polecenia, jak pokazano w ponizszej tabeli.

Jednostka

polecenia 1ideg] 0,1[deg] 0,01[deg] 0,001[deg] 0,0001[deg] 0,00001[deg]
Przetozenie 1 10 100 1000 10000 100000
[Typ G]

W sterownikach RD78G(H) w trybie PLCopen® Motion control FB nalezy ustawi¢ [licznik/mianownik konwersji jednostki
napedu] w parametrach osi.

W takim przypadku nalezy ustawi¢ wzmocnienie na 1. (Ustawi¢ wartos¢ polecenia jako liczbe rzeczywistg podwojnej precyzji).
Ustawianie parametrow [Pr. PA06/07] serwowzmacniacza nie jest wymagane. Pozostawi¢ wartosci poczatkowe.

W przypadku sterownikdw bez funkcji przektadni elektronicznej, takich jak modut master/local RD71GN11-T2, nalezy ustawic ja
w parametrach [Pr.PA06/07] (Electronic gear numerator/denominator) serwowzmacniacza.

(Typ A]
Przyktady obliczen znajduja sie w osobnym pliku PDF, ktéry mozna pobrac¢ w czesci 3.3.2.
Zob. plik PDF.

(Przyktad ustawien)
W przypadku silnika TM-RG2M-004E30 sterowanego w jednostkach 0,001 [deg], rozdzielczo$¢ enkodera wynosi 4 194 304
[impulsy/obr.], a wzmocnienie (wynikajace z przetozenia elektronicznego — 1000). W zwigzku z tym obliczenia sa nastepujace.

. . 4 194 304 [impulsy/obrét] 65 536
Przektadnia elektroniczna = =
360 [stopnifobrdt] x 1 000 5625




m Przyktady ustawiania parametrow

Ponizsza tabela zawiera przyktady ustawien parametréw dla wymienionych nizej modeli.

Sterownik: RD78Go (Uwaga)

Serwowzmacniacz: MR-J5-0G (tryb PLCopen® Motion control FB)

Strona pierwotna liniowego silnika serwo: LM-H3P2A-07P-BSSO

Strona wtoérna liniowego silnika serwo: LM-H3S20-768-BSS0

Enkoder liniowy: enkoder szeregowy pozycji bezwzglednej (absolutnej) o rozdzielczosci 0,01
[um]
(Faza Z to tylko jeden impuls, uzywany jest kabel dwuzytowy)

Kierunek dedatni liniowege siinika serwe

i ierunek zwigkszania
— adresu enkodera
liniowego

Nr parametru Nazwa parametru Wartosc¢ ustawienia
[Pr.PAO1.1] Wybér trybu pracy 4 (tryb sterowania liniowego silnika serwo)
[Pr.PA17] Ustawienie serii silnika serwo 000000BBh
[Pr.PA18] Ustawienie typu silnika serwo 00002101h
Wybdr metody komunikacji poprzez )
[Pr.pC04.3] kabel enkodera Oh (typ dwuzytowy)
[Pr.PC17.1] Wlelopunk.to.we wejscie faz{y z | oh (wytaczony)
enkodera liniowego — wybér funkgji
Wybér polaryzacji zliczania
[Pr.PC27.0] impulséw enkodera (wybor kierunku | Oh (impuls enkodera rosnacy w kierunku dodatnim liniowego
. ' jazdy przy poleceniu jazdy silnika serwo)
w kierunku dodatnim)
[Pr.PC27.2] Funkcja oceny potaczenia faz ABZ Oh (warto$¢ poczatkowa: wytaczone, poniewaz uzywany jest
' ' enkodera fazowego ABZ enkoder szeregowy)
Ustawienie rozdzielczosci enkodera
[Pr.PLO2] . . 1
liniowego — licznik
[Pr.PLO3] L.Js.tawienie roz.dzielczgéci enkodera 100
liniowego — mianownik

(Uwaga) Nalezy ustawi¢ przektadnie elektroniczng (konwersje jednostki napedu) po stronie sterownika (modut Motion RD78G)

na 100/1.




_ Uruchamianie <Wykrywania biegunéw magnetycznych> )

W przypadku korzystania z liniowego silnika serwo i silnika z napedem bezposrednim wymagane jest przeprowadzenie
wykrywania wzglednej pozycji magnesu i uzwojenia lub wykrywania biegunéw magnetycznych.

W systemie przyrostowym wykrywanie biegunéw magnetycznych jest wykonywane po kazdym zatgczeniu zasilania.

W systemie okreslania pozycji absolutnej wykrywanie biegunéw magnetycznych jest przeprowadzane przy pierwszym wiaczeniu
serwonapedu.

W tej czesci opisano procedure uruchamiania, wtgcznie z wykrywaniem biegundéw magnetycznych.

m Uruchamianie liniowego silnika serwo )

Ponizszy rysunek przedstawia procedure uruchamiania liniowego silnika serwo.

[Wspdlne dla typow A i G]
{ START |

Instalacja i okablowanie
liniowego silnika serwo

...................... Zob CZF;éé 63 | 64

Ustawianie parametrow

Typ

alealeE > Zob. czei 6.5.

INC ABS

Ustawianie rozdzielczosci enkodera

=
" . " -‘-\
Przeprowadzanie wykrywania biegunéw
magnetycznych
| > Objaénienie w czeéci 6.6.3.
Wytaczenie wykrywania

biegunéw magnetycznych

< KONIEC (do testu dziatania) > """"" Zob. rozdziat 4.




m Uruchamianie silnika z napedem bezposrednim )

Procedura uruchamiania silnika z napedem bezposrednim rézni sie w zaleznosci od typu serwowzmacniacza.

[Type G] [Type A]
START
Instalacja i okablowanie silnika typu Direct Drive | e Zob. czgsc 6.3 1 6.4
I
Ustawianie przektadni elektronicznej | wwereeeeeereeeeeees Zob. czgs€ 6.5.

_Frf'l\

" SystemABS
INC ABS
|

Ustawi¢ [Pr.PA03.0] na 1h

I
Skasowac [AL.025]

p—

Czy faze Z mozna
przejsc¢ recznie?

Przeprowadzanie wykrywania biegundw | . e Objasnienie w czeéci 6.6.3
magnetycznych o
|
Przejscie fazy Z o
w trybie JOG Reczne przejscie fazy Z (Uwaga)

- I

%

Whytaczenie wykrywania
biegunéw magnetycznych

Pozycja bezwzgledna
.............. (absolutna) potwierdzona
w momencie wiaczenia
zasilania po przejéciu
I fazy Z

< KOMIEC [do testu dziﬂania} > ................................ Zab. rozdziat 4.

Wytaczenie i wtaczenie
zasilania lub reset
oprogramowania

(Uwaga) Podczas recznego wiaczania impulsu fazy Z silnika z napedem bezposrednim nalezy podtaczy¢ enkoder
i serwowzmacniacz, zatgczy¢ zasilanie obwodu sterowania i zwréci¢ szczegdlng uwage na bezpieczenstwo.



m Uruchamianie silnika z napedem bezposrednim )

Procedura uruchamiania silnika z napedem bezposrednim rézni sie w zaleznosci od typu serwowzmacniacza.

[Type G] [Type Al
START
Instalacja i okablowapie si_Inika Z napedem rssrssessneens 70b, (2846 6.3 1 6.4.
bezposrednim
|
Ustawianie przektadni elektronicznej s 70, CZ05C 6.5,
|
Przeprowadzanie wykrywania biegundw o Przeprowadzi¢ wykrywanie biegunow
magnetycznych magnetycznych w trybie INC.
I _ _ Ohbjasnienie w czesci 6.6.3.
Kontrola dziatania pozygonowania w trybie . Zob. rozdziat 4.
testowym
-
lub jego brak
INC ABS

Ustawic [Pr.PA03.0] na 1h

Skasowad [AL.025]

Przeprowadzania s Przelgczyt na tryb ABS | przeprowadzic
wykrywania biegunow wykrywania biegundw magnetycznych.
magnetycznych
Przesytanie danych o) Informacje na temat przesytania
o pozygji absolutne) danych o pozygi absclutne) sie
1 w rozdziale 5.

Skasowad [AL093]
|

Przejscie fazy Z w trybie ...
JOG sterownika Reczne przejscie fazy Z | (Uwaga)
: I
Widaczenie wykrywania o
! : s POZYCjA bezwzgledna (absolutna)
b'ﬁ?”g:ﬂlagﬁﬁgﬁh potwierdzona w momencie wiaczenia
¥ zasilaniaa zasilania po przejsciu fazy Z

KONIEC (przeprowadzi€ pozycjonowanie :
Z poziomu sterownika)

(Uwaga) Podczas recznego wtgczania impulsu fazy Z silnika z napedem bezposrednim nalezy podtaczy¢ enkoder
i serwowzmacniacz, zatgczy¢ zasilanie obwodu sterowania i zwréci¢ szczegdlng uwage na bezpieczenstwo.



m Wykrywanie biegunéw magnetycznych )

(1) Metody wykrywania biegunéw magnetycznych
Dostepne sg ponizsze dwie metody wykrywania biegunéw magnetycznych. Kazda z nich ma swoje wady i zalety.

Metoda

W){krywa,nla Zaleta Wada

biegunow
magnetycznych
Metoda 1. Wysoka doktadno$¢ wykrywania ) ., o o ,

. . . 1. Duza odlegtos¢ przesunigcia przy wykrywaniu biegunow
wykrywania biegunéw magnetycznych.
.. .. magnetycznych.

pozydji 2. Prosta procedura regulacji . o .

., o ) 2. Mozliwe btedy poczatkowego wykrywania biegunéw
(wartos¢ wykrywania biegunow magnetycznych w przypadku urzadzen z niewielkim tarciem
poczatkowa) magnetycznych. gnetyczny Przyp d '

1. Mata odlegtosc¢ przesuniecia
Metoda przy wykrywaniu biegunéw 1. Skomplikowana procedura ustawiania wykrywania biegunéw
recvZvinedo magnetycznych. magnetycznych.
\E)v kry\://i\nig 2. Wykrywanie biegunow 2. Jezeli podczas wykrywania biegunéw magnetycznych wystapi
Zz )c/'i magnetycznych dostepne nawet zaktocenie, moze wystapi¢ [AL. 027 Initial magnetic pole
pozyd w przypadku urzadzen detection error].
z niewielkim tarciem.

(2) Kryteria wyboru metody wykrywania biegunéw magnetycznych

e W metodzie wykrywania pozycji, uruchomienie wykrywania biegunéw magnetycznych powoduje ruch liniowego silnika
serwo i silnika z napedem bezposrednim.
Kierunek ruchu jest nieokreslony. Dlatego tez, aby maszyna nie poruszata sie w czasie wykrywania biegunow
magnetycznych, nalezy zastosowa¢ metode precyzyjnego wykrywania pozycji.

e W przypadku metody precyzyjnego wykrywania pozycji, w ustawieniach parametréw wykrywania bieguna magnetycznego
nalezy okresli¢ stosunek obcigzenia do masy silnika lub stosunek obcigzenia do bezwtadnosci silnika.
Jesli wartosci te sg nieznane, nalezy uzy¢é metody wykrywania pozycji. Po przeprowadzeniu wykrywania biegunéw
magnetycznych przy uzyciu metody wykrywania pozycji i zastosowaniu stosunku obcigzenia do masy silnika lub stosunku
obciazenia do bezwtadnosci silnika oszacowanego za pomoca automatycznego dostrajania lub w inny sposdb, mozna
nastepnie zastosowaé metode precyzyjnego wykrywania pozycji.

(3) Procedura wykrywania biegunéw magnetycznych
Wykrywanie biegunéw magnetycznych musi by¢ wykonywane wielokrotnie podczas dostosowywania niektorych parametrow,
takich jak [Pr. PLO9] (poziom napiecia wykrywania biegunéw magnetycznych). Procedura rézni sie w zaleznosci od typu silnika,
typu serwowzmacniacza i metody wykrywania biegundéw magnetycznych. Zawsze nalezy przeczytac ponizsza instrukcje, aby
dobrac prawidtowa procedure.

D MR-J5 User's Manual (Hardware)
10 USING A LINEAR SERVO MOTOR
lub
11 USING A DIRECT DRIVE MOTOR



6.7

Podsumowanie rozdziatu )

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

Wazne

Cechy liniowego silnika serwo i silnika z napedem bezposrednim

Srodki ostroznosci dotyczace silnika serwo i silnika z napedem bezposrednim

Instalacja liniowego silnika serwo i silnika z napedem bezposrednim

Okablowanie

Ustawianie parametrow

Uruchamianie<wykrywania biegunéw magnetycznych>

informacje

Cechy liniowego silnika
serwo i silnika z napedem
bezposrednim

Srodki ostroznosci
dotyczace silnika serwo
i silnika z napedem
bezposrednim

Instalacja liniowego silnika
serwo i silnika z napedem
bezposrednim

Okablowanie

Ustawianie parametréow

Uruchamianie <wykrywania
biegunéow
magnetycznych>

Liniowe silniki serwo i silniki z napedem bezposrednim sa bezposrednio podtaczone do maszyn. Poniewaz mechanizmy
ruchu liniowego, takie jak sruby kulowe i reduktory, nie sg juz potrzebne, maszyny moga by¢ mniejsze i sztywniejsze.

Po stronie wtoérnej liniowego silnika serwo stosowane sa silne magnesy trwate. Nalezy zwrdci¢ szczegdlng uwage na
site przyciggania magnetycznego.
Zamocowac silnik z napedem bezposrednim na sztywnej powierzchni, aby zapewnic¢ doktadnos¢ i odprowadzanie

ciepta oraz zapobiec drganiom.

W przypadku korzystania z liniowego silnika serwo nalezy zainstalowac strone pierwotng nad obszarem, w ktérym nie

ma magnesu strony wtérnej, aby uniknac niebezpieczenstwa spowodowanego sitg przyciagania.

W przypadku korzystania z silnika z napedem bezposrednim nalezy upewnic sie, ze pozycje fazy Z mozna sprawdzi¢

nawet po podtaczeniu obciazenia.

W przypadku korzystania z enkodera liniowego fazowego A/B/Z nalezy uzy¢ serwonapedu MR-J5-RJ.

W przypadku korzystania z silnika z napedem bezposrednim w systemie okreslania pozycji bezwzglednej (absolutnej),

wymagane sg bateria i jednostka przechowywania danych o pozycji bezwzglednej.

W przypadku korzystania z liniowego silnika serwo nalezy w parametrach ustawi¢ model uzywanego silnika

i specyfikacje enkodera liniowego.

Parametry zwigzane z wykrywaniem biegunéw magnetycznych sa wymagane, gdy uzywany jest liniowy silnik serwo lub

silnik z napedem bezposrednim.

Przeprowadzenie wykrywania biegunéw magnetycznych jest wymagane przy pierwszym wigczeniu serwonapedu.

W pdzniejszym czasie wykrywanie biegundw magnetycznych w systemie okreélania pozycji bezwzglednej (absolutnej)
nie jest wymagane.

Wykrywanie biegunéw magnetycznych mozna przeprowadzi¢ metodg wykrywania pozycji lub metoda precyzyjnego

wykrywania pozycji.




(LY iE Al Regulacja (strojenie) wzmocnienia )

Metody regulacji wzmocnienia )

Dostepne sg ponizsze metody regulacji wzmocnienia.

(1) W przypadku korzystania z samego wzmacniacza

Funkcja regulacji

Opis

Quick tuning

Uzyj tej funkgji, aby nadac priorytet redukcji przeregulowania, a nie skracaniu czasu ustalania.
Regulacja jest mozliwa bez przeprowadzania pozycjonowania.

Tryb automatycznego
strojenia 1

Funkcja ta stuzy do regulacji maszyny z jednoczesna kontrolg przebiegu odpowiedzi, gdy
stosunek obcigzenia do bezwtadnosci silnika urzadzenia jest nieznany.

Funkcja ta moze by¢ rowniez uzywana, gdy stosunek obcigzenia do bezwtadnosci silnika
maszyny zmienia sie podczas pracy.

Tryb automatycznego
strojenia 2

Funkcja ta stuzy do regulacji maszyny z jednoczesna kontrolg przebiegu odpowiedzi, gdy
stosunek obcigzenia do bezwtadnosci silnika urzadzenia jest znany.

Tryb 1 regulacji
wzmocnienia 2
(tryb interpolacji)

Funkcja ta stuzy do automatycznego dostrajania maszyny wymagajacej poprawy doktadnosci
Sciezki (stot XY lub mechanizm tandemowy) oraz do ttumienia zaktécen miedzyosiowych.

Tryb 2 regulacji
wzmochnienia 2

Funkcja ta stuzy do regulacji czasu ustalania i wielkosci przeregulowania po wykonaniu
strojenia "jednym dotknieciem" (one-touch tuning).

Strojenie jednym
dotknieciem (One-
touch tuning)
(metoda polecen
sterujacych)

Ta funkgja stuzy do regulacji wzmocnienia podczas obstugi maszyny za pomoca polecen ze
sterownika.
Ta funkcja stuzy do skracania czasu ustalania w zadanym zakresie pozycji.

(2) W przypadku korzystania z oprogramowania MR Configurator2

Funkcja regulacji

Opis

Strojenie jednym
dotknieciem
(metoda polecen
wzmacniacza)

W przypadku tej funkcji zamiast ttumienia przeregulowania przeprowadzane sa redukcja
czasu ustalania i regulacja wzmocnienia.

Aby wygenerowac optymalne polecenie w serwowzmacniaczu i wykonac one-touch tuning,
wystarczy wprowadzi¢ odlegtos¢ przesuwu, ktdra pozwala uniknag¢ kolizji na maszynie
(dopuszczalna odlegtos¢ przesuwu) podczas sterowania silnikiem serwo w oprogramowaniu
MR Configurator2.

W tym kursie wyjasniono szybkie strojenie (Quick Tuning) i strojenie jednym dotknieciem (One-touch tuning, metoda polecen
wzmacniacza).
Ponizej poréwnano ich wydajnos¢ i prostote.

Quick tuning < One-touch tuning

Wydajnosc Strojenie jednym dotknieciem cechuje sie krétszym czasem
ustalania.
Prostota Quick tuning > One-touch tuning

Quick tuning trwa okoto 300 [ms].

Quick tuning umozliwia szybka regulacje wzmocnienia, a one-touch tuning skraca czas ustalania.



7.2 Szybkie strojenie (Quick Tuning) )

(1) Opis procedury Quick tuning

Po uruchomieniu Quick tuning serwowzmacniacz natychmiast przyktada moment drgan, a nastepnie dostosowuje kazde
wzmochnienie i filtr ttumienia rezonansu maszyny, wykorzystujac odpowiedz na to wzbudzenie.

Maksymalny moment drgan, jaki mozna zastosowa¢, wynosi 60% momentu znamionowego. Jednak moment drgan jest
ograniczony do wartosci granicznej momentu, jesli wartos¢ ta jest mniejsza niz 60% momentu znamionowego. Regulacja trwa
okoto 300 [ms].

Po wykryciu biegundéw magnetycznych rozpocznie sie sQuick tuning.

Po zakonczeniu regulacji wzmocnienia za pomocg Quick tuning, wzmocnienie mozna zmieni¢ tak jak w trybie recznym.
Ponadto po regulacji wzmocnienia stosunek obciazenia do bezwtadnosci silnika bedzie zawsze szacowany tak jak w trybie
automatycznego strojenia 1.

Rozpoczecie Zakoniczenie regulacji

Quick tuning wzmocnienia
Moment | |
obrotowy ¥ v

60% momentu Znal‘l‘liDﬂDWEgDT' . ||I||||I|| .................... preemeaeaes A rnnnadis SR
| | H

- : = P Cras
. A 1 \__/
-60% momentu Znamionowego _ L ISR | 8 1 . S SO,
Predkosé
T : LLLLLLLRLL o
| : ||l||||ll||'| » Czas
P Okoto 300ms  :
Podczas Quick tuning automatycznie regulowane sg ponizsze serwoparametry.
Nr Symbol Nazwa Wartos¢ ustawiona po regulacji wzmocnienia

Tryb strojenia adaptacyjnego

PBO1 FILT T Ustawienie automatyczne
(adaptive filter II)
T , . Wartos¢ jest ustawiana w zaleznosci od przebiegu
Stosunek obcigzenia do bezwtadnosci L . - ..
PB0O6 GD2 o L - odpowiedzi podczas jazdy silnika serwo po regulacji
silnika/stosunek obcigzenia do masy silnika L
wzmocnienia.
PBO7 PG1 Wzmocnienie regulatora modelu
PB08 PG2 Wzmocnienie regulatora pozycji

Ustawienie automatyczne
PB09 VG2 Wzmocnienie regulatora predkosci

PB10 VIC Kompensacja cztonu catkujacego predkosci

Kompensacja cztonu rézniczkujacego

PB11 VDC .
predkosci

Wartos¢ poczatkowa

PB13 NH1 Filtr ttumienia rezonansu maszyny 1

PB14 NHQ1 | Wybor ksztattu wyciecia 1

Ustawienie automatyczne
PB15 NH2 Filtr ttumienia rezonansu maszyny 2

PB16 NHQ2 | Wybor ksztattu wyciecia 2

PB18 LPF Ustawienie filtra dolnoprzepustowego Initial value

PB23.1 |— Wybor filtra dolnoprzepustowego 1

PB50 NH5 Filtr ttumienia rezonansu maszyny 5 Ustawienie automatyczne




PB51

NHQ5

Wybor ksztattu wyciecia 5

PE41

EOP3

Wybor funkgji E-3

Wartos¢ poczatkowa




7.2 Szybkie strojenie (Quick Tuning)

(2) Przeprowadzanie procedury Quick tuning
Ponizej przedstawiono procedure Quick tuning.
Na nastepnej stronie znajduje sie film objasniajgcy dziatanie Quick tuning.

[ START |

Servo off

Ustawic [Pr.PA0S.0] na 5"
{Quick tuning).

Ustawic [Pr.PAO0S.5] na 0" (przy
pierwszym wiaczeniu serwonapedu po
wytaczeniu | wlaczeniu zasilania).

Gdy stosunek Sprawdﬂé stosunek

Gdy stosunek obcigZzenia
do bezwtadnosci silnika jest

obcigzenia do obcigZenia do - e
PP wiekszy niz 30 i mnigjs
bezwtadnosci silnika bezwladnosci ﬁiz 1360 lub n'leznar: zy
wynosi 30 lub mniej ilni Y

Ustawic [Pr.PAOS.4] na 0" Ustawi¢ [PrPA0S.4] na 17
(stosunek obcigzenia do (stosunek obcigZzenia do
bezwtadnosci silnika wynosi 30 bezwtadnosci silnika wynosi 100
lub mniej). lub mnigj).

Ustawi¢ dopuszczalng odleglosé przesuwu podczas strojenia Quick
tuning w parametrze [Pr.PA34].

Wiaczy¢ servo-on serwonapedu, aby automatycznie dostosowad
serwoparametry.

Aby zachowad wyniki strojenia, ustawié parametr [Pr.PA08.0] na 6"
(tryb menitorowania stosunku obciazenia do bezwhadnosci silnika).

KONIEC

. Strojenie Quick tuning jest

nastepnie wykonywane przy
kazdym pierwszym wizczeniu
servo-on po zatgczeniu zasilania.



Szybkie strojenie (Quick Tuning)

(3) Przyktad dziatania funkcji Quick tuning

Kliknij przycisk odtwarzania w lewym dolnym rogu okna.




Szybkie strojenie (Quick Tuning) )

(3) Przyktad dziatania funkcji Quick tuning

mxm\\lmwm\m\m&m\»‘m =
L

Ten film przedstawia przyktadowa procedure strojenia Quick tuning.




Szybkie strojenie (Quick Tuning) )

(3) Przyktad dziatania funkcji Quick tuning

‘.

= =

Ustaw parametry dla strojenia Quick tuning, a nastepnie wytacz i wtacz
zasilanie.




Szybkie strojenie (Quick Tuning) )

(3) Przyktad dziatania funkcji Quick tuning

Servo-on

? EI_.-' S ]

m -:
e P

—
S m‘m\mmmjw =
= = L

Zatacz Servo-on.
Strojenie Quick tuning jest wykonywane podczas zatagczonego
Servo-on.
Silnik serwo moze hatasowac z powodu drgan.




Szybkie strojenie (Quick Tuning) )

(3) Przyktad dziatania funkcji Quick tuning

Servo-on

‘.

m\m\‘%\m\mm\m‘m\\\mwwlm -
= = L

; .,- ':
S
I

Strojenie Quick tuning zostato zakonczone.
Po przeprowadzeniu powrotu do pozycji wyjsciowej (bazowania)
mozna przeprowadzi¢ pozycjonowanie.




Szybkie strojenie (Quick Tuning) )

(3) Przyktad dziatania funkcji Quick tuning

-

—— Wartosc polecenia predkosci

Predkosc przy wzmocnieniu
rownym wartosci poczatkowej
_ :\5,\ AT . __:'5 po ﬁ__’} —_— Prgdkc:-éc’ po strojeniu
\A&_ﬁ N NN '-j("-}_"‘- Quick tuning
) W/ ¥ | i

\

.

A

[ Na powyzszym wykresie porownano przyktadowy przebieg predkosci przy ‘
wzmocnieniu rownym wartosci poczatkowej z przebiegiem po strojeniu
Quick tuning.
Po strojeniu Quick tuning zaréwno przeregulowanie, jak i drgania sa
\ sttumione.




Szybkie strojenie (Quick Tuning) )

(3) Przyktad dziatania funkcji Quick tuning

= = =

To koniec przyktadu objasniajacego dziatanie funkcji strojenia Quick
tuning.
Kliknij > | aby przejs¢ do nastepnej strony.
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M

One-Touch Tuning )

Opis procedury One-Touch Tuning

W przypadku tej funkcji zamiast ttumienia przeregulowania przeprowadzane sa redukcja czasu ustalania i regulacja
wzmocnienia.

Reguluje wzmocnienie serwomechanizmu, w tym filtr ttumienia rezonansu maszyny ( machine resonance suppression filter),
zaawansowany filtra ttumienia drgan Il (advanced vibration suppression control 1) i filtr odporny na btedy (robust filter).

Ustawi¢ mozna jeden z trzech poziomow czasu odpowiedzi podczas strojenia za pomocg metody "One-Touch Tuning".
Najpierw przeprowadzi¢ regulacje w trybie podstawowym.

W przypadku maszyn o niskiej sztywnosci, takich jak naped pasowy, odpowiednie jest One-Touch Tuning w trybie niskim.
W przypadku maszyn o duzej sztywnosci, takich jak naped ze $ruba kulowa, wykonanie One-Touch Tuning w trybie wysokim
skraca czas ustalania.

Podczas wykonywania One-Touch Tuning automatycznie regulowane sg ponizsze serwoparametry.
Parametr [Pr. PA08.0 Gain adjustment mode selection] jest automatycznie ustawiany na ,4"2 gain adjustment mode 2).
Inne serwoparametry sg ustawiane na optymalng warto$¢ zgodnie z ustawieniem [Pr. PAO9 Auto tuning response].

Serwoparametr Symbol Nazwa
PA08 ATU Tryb automatycznego strojenia
PA09 RSP Odpowiedz automatycznego strojenia
PA24 AOP4 Wybor funkcji A-4
PBO1 FILT Tryb strojenia adaptacyjnego (adaptive filter II)
PBO2 VRET ;I;;yb strojenia filtra ttumienia drgan (advanced vibration suppression control
PBO3 pST \F/)\:)zzr;cc;;nienie petli sygnatu zwrotnego momentu (wygtadzanie sygnatu
PBOG GD2 S.to.sunek obcigzenia do bezwtadnosci silnika/stosunek obcigzenia do masy
silnika
PB0O7 PG1 Wzmocnienie regulatora modelu
PB08 PG2 Wzmocnienie regulatora pozycji
PB09 VG2 Wzmocnienie regulatora predkosci
PB10 VIC Kompensacja cztonu catkujacego predkosci
PB12 OVA Kompensacja wielkosci przeregulowania
PB13 NH1 Filtr ttumienia rezonansu maszyny 1
PB14 NHQ1 Wybor ksztattu wyciecia 1
PB15 NH2 Filtr ttumienia rezonansu maszyny 2
PB16 NHQ2 Wybor ksztattu wyciecia 2
PB17 NHF Filtr ttumienia rezonansu watu
PB18 LPF Ustawienie filtra dolnoprzepustowego
PB19 VRF11 Filtr ttumienia drgan 1 - czestotliwos$¢ drgan
PB20 VRF12 Filtr ttumienia drgan 1 — czestotliwos¢ rezonansowa
PB21 VRF13 Filtr ttumienia drgan 1 — ttumienie czestotliwosci drgan




PB22 VRF14 Filtr ttumienia drgan 1 — ttumienie czestotliwosci rezonansowych
PB23 VFBF Wybdr filtra dolnoprzepustowego

PB46 NH3 Filtr ttumienia rezonansu maszyny 3

PB47 NHQ3 Wybor ksztattu wyciecia 3

PB48 NH4 Filtr ttumienia rezonansu maszyny 4

PB49 NHQ4 Wybor ksztattu wyciecia 4

PB51 NHQ5 Wybor ksztattu wyciecia 5

PB52 VRF21 Filtr ttumienia drgan 2 — czestotliwos¢ drgan

PB53 VRF22 Filtr ttumienia drgan 2 — czestotliwos¢ rezonansowa

PB54 VRF23 Filtr ttumienia drgan 2 — ttumienie czestotliwosci drgan

PB55 VRF24 Filtr ttumienia drgan 2 — tlumienie czestotliwosci rezonansowych
PE41 EOP3 Wybér funkgji E-3




7.3

One-Touch Tuning

(2) Przeprowadzanie procedury One-Touch Tuning

Ponizej przedstawiono procedure strojenia jednym dotknieciem (one-touch tuning) przy uzyciu metody polecen wzmacniacza.

Na nastepnej stronie znajduje sie film objasniajacy dziatanie One-Touch Tuning.

START

Przejsc do pozygji rozpoczecia regulagji

Ustawi¢ dopuszczalny poziom
przeregulowania dla strojenia One-touch
Tuning za pomocs parametru [PrPA25
Cne-touch tuning - Owvershoot
permissible level].

Ma karcie Adjustment
w oprogramowaniu MR Configurator2
wybraé opgje One-touch Tuning...” —
SAmplifier command method™.

W oknie One-touch Tuning ustawic
maksymalna cdlegtosé przesuwu
ruchomej czesci podczas strojenia One-
touch tuning.

W oknie One-touch Tuning
skonfigurowac opcje Response mode
(High mode/Basic mode,/Low mode).

Gdy silnik serwo jest zatrzymany, kliknad
Lotart”, aby rozpoczac strojenie One-
touch tuning.

Wzmocnienie i filtr s3 regulowane
automatycznie.

Kazdy serwoparametr jest regulowany
automatycznie.

Kontrola wynikow regulagji

Zresetowac sterownik lub wytaczyc
1 wiaczyc zasilanie serwowzmacniacza.

KONIEC

+ Przesungé ruchoma czesc na srodek zakresu ruchu,

m Metoda wydawania polecen i wprowadzanie dopuszczalnej odleglosci przesuwu

W cknie One-touch Tuning cprogramowania MR Configurator2 wybraé Amplifier
command method.

Po wybraniu opcji Amplifier command method silnik serwo bedzie pracowad w zakresie
Jwartosé biezaca + dopuszezalna odleglode przesuwu®

Jake dopuszczalng odleglos przesuwu nalezy wprewadzic jak najwigkszg wartosd

z zakresu, w kbdrym ruchoma czesd nie keliduje z maszyna.

Ustawienie male] dopuszczalne] odlegloda przesuwu, chod nie powoduje ryzyka kolizji
ruchomych czesc z maszyng, moze skutkowad mnigj dokiadnym oszacowaniem
stosunku obcigzenia do bezwladnodci silnika, prowadzac do nieprawidiowych wynikow
regulagji.

Zakres ruchu

" Dopuszczalna Dopuszczalna A
odleghosc odleghosd
Wylacznik | Przesuwu g PTZESUWU » Witacznik
krarficowy | kraficowy
A
' e fCzaid L )
- | SEuuuuuuy el Reeeaeaaa
Silnik serwo |
—
Pozycja .
rozpoczecia  + Zakres przesuniecia podczas
regulac]i regulacji

Jesli strojenie One-touch Tuning jest wykonywane, gdy silnik serwo sie

. obraca, wystapi btad.
Gdy przeprowadzane jest strojenie One-touch Tuning za pomoca metody
polecen wzmacniacza, nie jst mozliwe sterowanie przez sterownik.

. W oprogramowaniu MR Configurator2 wyswietlany jest procent postepu
strojenia.

Jesli strojenie nie zakonczy sie pomysinie, wySwietlony zostanie btad strojenia.
. Informacje na temat serwoparametrow podlegajacych strojeniu One-touch
Tuning znajduja sie na poprzednigj stronie.

. Jesli wynik nie jest zadowalajacy, mozna przywrocic serwoparametry do
wartosci ustawien sprzed strojenia One-touch tuning lub do wartosci
poczatkowych.

Zobacz ponizszy podrecznik.
E] MR-J5 User's Manual (Adjustment)
3.2 One-touch tuning
Initialization of one-touch tuning




One-Touch Tuning )

(3) Przyktad dziatania funkcji One-Touch Tuning

Kliknij przycisk odtwarzania w lewym dolnym rogu okna.




One-Touch Tuning )

(3) Przyktad dziatania funkcji One-Touch Tuning
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Ten film przedstawia przyktadowa procedure strojenia
One-touch Tuning.




One-Touch Tuning )

(3) Przyktad dziatania funkcji One-Touch Tuning

{ A

< i mLgneT

MR Con flgu rator2

\ J
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Podtacz serwowzmacniacz do komputera, a nastepnie uruchom
oprogramowanie MR Configurator2 na komputerze.




One-Touch Tuning )

(3) Przyktad dziatania funkcji One-Touch Tuning

f I Iy
100G Mode X
@ HAxis) b
Setting
Motor speed 200 2 rfmin
(1-6700)
Accel, [decel, bme constant 1000 /75 ms

(0-50000)

[] Limit switch automatc ON

@Fmﬁgw | [ Reverse cw ] ]

[] Rotation only while the COW or CW button is being pushed

The SHIFT key can be used for forced stop,

\ J

-
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Przed przeprowadzeniem strojenia One-touch Tuning przesun ruchoma
czes¢ na srodek zakresu ruchu za pomoca trybu JOG lub w inny
sposob.




One-Touch Tuning )

(3) Przyktad dziatania funkcji One-Touch Tuning

' [ ™
J0G Mode X
éli‘m:ls'l Vl
Setting
Jotor speed 200 = rfmin
(1-6700)
accel, jdecel, tme constant 1000 3 ms
(0-50000)
[] Limit switch automatic ON
| Birovaqecw | | BRevesecw | d a

[#] Rotation only while the COW or CW button is being pushed

The SHIFT key can be used for forced stop,

\ J
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(Uwaga) W przypadku modeli typu G, przed zataczeniemu ruchu JOG w
oprogramowaniu MR Configurator2, przetacz przetacznik DIP by
zatgczyc tryb testu.




One-Touch Tuning )

(3) Przyktad dziatania funkcji One-Touch Tuning

B ———————
" ane-touch Tuning x |

(W) st | MV o e b adiatment. (] Astin o e voie

Wihen the gen ecusnent mode selechon [PAK ATL]) = manusl mode, the oad nertis
mamient ratin (PE06 G0Z) i rol ebmated
Tio Estivate it, change the sertng i any ather sede but manusl node.

(e commard method
Start tn operate before pressing “Start” button.
Servo motor cannot start in stop status.

() Amghfier cemand method
St the permissiie travel distance and execute the one-iouch Lning in auto cperation.
Pdmﬁ;:':dm:]ﬁmu = e (1 - 1ATHHE4T)

Servomedor rotaon amourd. ¥ 40 | rev
Flease do not start when servo motor & rofsing.
Test operabion canrol be exeouted shen sdustment starts in smpifisr command methed.
& Motor rokates when press the Ttart” utton

Responss mode

Cirghmode [Exeaste the resporse mode for machines with high ngedity)

() Basic mode  (Fwculs the responss mode for standerd machioes)

(CiLow mode  (Ewstute the rasponse mode for machines wih low nigdity] E|
Ermor code

\ Stahs (=1} 3 Ermor Code st |

J

mm1m\\mm\\i\mmmm\‘m -
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Otworz okno One-touch Tuning w oprogramowaniu MR
Configurator2.




One-Touch Tuning )

(3) Przyktad dziatania funkcji One-Touch Tuning

B ———————

Gne-touch Tuning |

(W) st | MV o e b adiatment. (] Astin o e voie
Wihen the gen ecusnent mode selechon [PAK ATL]) = manusl mode, the oad nertis
mamant rali (P06 GOZ)  rol extmated.
T estimate it, change the sertng b arvy ather snde but manusl mede,

(=) Uwer commard method

Start tn operate before pressing “Start” button.
Sersn motor cannot St N Stop stanus.

Ihlmlmmdrnhnd
Set the permissiie travel distance and execute the one-iouch Lning n auto cperation.

Perminshis ravel dstence & e {1 - HATHIEAT)

(Enceder pulss wnit)
Servomedor rotaon amourd. ¥ 40 | rev
Flease do not start when servo motor & rofsing.
Test nowration canrol be esmcuted sen sdastment starts n smpsSer command method,
& Mitor rotates when press the St utton,

Responss mode

(Citighmode  [Execste the nesponse mode for machimes with high ngidity)

(3] Banic mode  (Execule the responss mode for standard machioes)

Cilow mode  (Exacute the rasponse mods o machines s iow ngaty] E|

Ervor code

\ Stats [} ) Ervor Code sz | y

T
mm1m\\mm\\i\mmmm\‘m -
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Wybierz opcje Amplifier command method.




One-Touch Tuning )

(3) Przyktad dziatania funkcji One-Touch Tuning

' e A
Gne-touch Tuning |
(W) st | MV o e b adiatment. (] Astin o e voie
Wihen the gen ecusnent mode selechon [PAK ATL]) = manusl mode, the oad nertis
mamant rali (P06 GOZ)  rol extmated.
T estimate it, change the sertng b arvy ather snde but manusl mede, e
.
(Elper commard method
Start tn operate before pressing “Start” button.
Sersn motor cannot St N Stop stanus. |
numumm d
t the permissiie traved distance and execste: the one-iouch Lnng n autn operation. !1
Permisshle ravel dstarce. & mse (1 - JAPH354 e
(Encoder pulse umt] ! n =3
Servo medor rotadon amourt & 40 | rev il
Flease do not start when servo motor & rotsing. -
Test operabon sl be evertes shen adustmen starts n smosSer command methad, |
& Mutor rotates when press the “Stan " button. I
Responss mode
(Citighmode  [Execste the nesponse mode for machimes with high ngidity)
(3] Banic mode  (Execule the responss mode for standard machioes)
Cilow mode  (Exacute the rasponse mods o machines s iow ngaty] E|
Ervor code
\ Stats [} ) Ervor Code sz | y

mm1m\\mm\\i\mmmm\‘m -
= = L

Wprowadz dopuszczalng odlegtos¢ przesuwu.




One-Touch Tuning

(3) Przyktad dziatania funkcji One-Touch Tuning

-

" one-touch Tuning x|

(W) st | MV o e b adiatment. (] Astin o e voie

Wihen the gen ecusnent mode selechon [PAK ATL]) = manusl mode, the oad nertis
mamient ratin (PE06 G0Z) i rol ebmated
Tio Estivate it, change the sertng i any ather sede but manusl node.

(e commard method
Start tn operate before pressing “Start” button.
Servo motor cannot start in stop status.

() Amghfier cemand method
St the permissiie travel distance and execute the one-iouch Lning in auto cperation.
Permisshis rovel dstenee. & mudse (1 - T14TRHE4T)
(Encoder pulss wnit)
Servomedor rotaon amourd. ¥ 40 | rev

Flease do not start when servo motor & rofsing.
Test nowration canrol be esmcuted sen sdastment starts n smpsSer command method,

ﬁ\ Miotor rotates when press the St button,

Response mode S
(Irighmode [Exeaste the response mode for madnes with high rigeisy )
(4 fase: mode (Fxecule the response mode for standaed machees)
(CLow mode  (Ewerute the rasponse made for machines with low nigdity] 7E§ES‘

7

Stahs (=1} Ermoc Code: st |

J

mm1m\\mm\\i\mmmm\‘m -
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Tymczasowo ustaw Response mode na Basic mode.




One-Touch Tuning )

(3) Przyktad dziatania funkcji One-Touch Tuning

[ P ~
" One-touch Tuning. X |

(W) dwist | MV o e b adpatment. (] At o e voie

Wihen the gen ecusnent mode selechon [PAK ATL]) = manusl mode, the oad nertis
mamient ratio (PE06 G0Z) i rol ebmated
Tio Estivate it, change the settng i any ather sede but manusl node.

(=) command method
Start tn operate before pressing “Start” button.
Servn motor cannot start N Siop s,

() Ampifier comvmand method

St the permissiie travel distance and execute the one-iouch Lning in auto cperation.
Perminshis ravel dstence & e {1 - HATHIEAT)
(Encoder pulss wnit)

Servomedor rotaon amourd. ¥ 40 | rev
Flease do not start when servo motor & rofsing.
Test nowration canrol be esmcuted sen sdastment starts n smpsSer command method,

& Mator rotates when press the St button

Responss mode
(CiHghmode  [Execste the response mode for machimes with high ngidity)

q
=1§
1
B
& E
O
B

() Basic mode  (Execule the responss mode for standard machines)

) Low made mmhwmhmmnﬁ E_gwtl
Ermor code

"
I C
I
C

A
§
-

".| "
e

\ Stahs (=1} 3 Ermor Code st |

J
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Kliknij przycisk Start, aby uruchomic silnik i rozpoczac strojenie
One-touch Tuning.




One-Touch Tuning )

(3) Przyktad dziatania funkcji One-Touch Tuning

i S ™
One-touch Tuning X |

3] Auwist Jmmhmwn: ecdpagment [ Retien fo riel e
Nwhwmhwtrw*nhtml’m AT marel mocde, the koad nertis
tis (P06 GO

2t
aumm Lmnmmwmmmlmm

Satiing
) e commarsd method
Siart to operaie before pressing “Start” button.
LiF. 4

& Motor rotates when press the Stae” button,
Response node
Cirighmode [Exeaste the nesporse mode for machines with hgh rigdity)
() Basic mode  (Exuls the nesponss mode for standard machives)
CILow mode  (Eweuste the rasponse made for machines with low nigdity] E|
Errar code:

\ St coog 9 Ervox Code sz |

NSNS M\‘%&K\\\

Podczas strojenia One-touch Tuning, silnik powtarza dziatanie w
ustawionym zakresie odlegtosci przesuwu.
Obroty silnika sa przyspieszane.




One-Touch Tuning )

(3) Przyktad dziatania funkcji One-Touch Tuning

' e AHE-} A
& One-touch Tuning h:l_

I st [ MV 1o vakon before adpatment [) Ritien 1o e s

When: the gars scius ent mode selechon [PAGS ATU) & menusl mode, the ed nerbs
o rati (PRI GO i Aot Etated
Tis EStieats it, change the Saring i any ofher ssde hot mansl node.

Satting
[ ———

Oree-10usch uaning was Complated snd the paramater of seno
o amplifier has been rewritien
This will apgly the changes i the parameters of Axisl to the
Parameter Setting window ard the project.
= Continue?

55|

Tes|

4 [ |-
(Cirighmode [Exeaste the resporse mode for machines with hgh rigdity)
(1 Basic mode (Execuls the responss mode for siandard machioes)

CILow mode  (Exwecute the rasponse mode: for machines with low nigdity] ngt |
Ermor code

..
]

I L
al [
o

i
B
-

l'-| L]
CHARLE
ety
e

\ Status [t 3 Ermor Code st | y,

mwm\\lmmmmwm\\mm‘m =
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Po zakonczeniu strojenia One-touch Tuning silnik serwo
zatrzymuje sie.
Po zakonczeniu strojenia zostanie wyswietlone okno z pytaniem,
czy zastosowac zmiany dla parametrow. Kliknij przycisk [Yes].




One-Touch Tuning )

(3) Przyktad dziatania funkcji One-Touch Tuning

{ A

Sampmuaing Lmints 3
Mo, L= b it ! Setiing range Vakie L]

Auitn fLAng paramEte
PADS |ATU Bt e made 000000001 140006 0000 0004 |
FADS RSP ALt kg FESDONSE 40 2}
G parameter
PBl&  G02 [Load o metor ineriia ratieioad io metor mass radis Tirees 00030000 )
PBOT_IPGL Moded conirdl gan radis L.0-8000.0 7.0
PaCa G2 | P tiehh coaitesl Qi Faddfi 102000 9.0
PBOS  vG2 |Speeed convirnd gan radis 265515 1244
P10 VIC Speed nbegral compensaton ™ 0, 1-1008.9 15
[Filter parameter . . !
PBOL  FILT Adaprve: huring mods (adsptree filer 1) | DO00G000 00001002 D000 3000 |
PEI3 WHi |Madhne rescnance nopnssion Ser 1 o] | M0R000 4500
FE14  HHQL | Marbch shape: selecton § DCO00000 000033 D000 0000
FE1S N2 Maschine resonance sppression fiter 2 Hz 105000 4500
PiI6 WO Motch shape pelecton 1
PE17 [WF Shaft resonance suppression fier
PAID PP Lowe -paes fiter settng rodfs
PEI VFEF v pase filer ssbecon
PB4 M3 Madhine resonance suppression fiter 3
[ ] Match shape pelecton 1
PS4 (N4 Miahing Fesonance sppression fiter 4
PR WG stk shaps sescton 4
PESH  WHS Miachine resenance supprassion Ster 5 He
FESI NHOS Moich shape selection §
PEs; EORS Funchion selechion -3

\ J

e
mxm\\lm&m\m\\lkm\‘m =
= = L |

Dostosowane parametry zostang wyswietlone na liscie.
Kliknij przycisk [Update], aby zakonczyc strojenie
One-touch tuning.




One-Touch Tuning )

(3) Przyktad dziatania funkcji One-Touch Tuning

( ‘Servo motor rotation amount = 4.0 | rew A

Please do not start when servo motor is rotating.
Test operation cannot be executed when adusiment starts n ampiifier command metod,

& Mator rotales when press the “Start” button,
Response mode
Citigh mode  [Execute the response made for machines with high rigidity)
{¥)Basicmode (Execute the response mode for standard machines)
Cilawmode (Execute the response mode for machines with low rigidity)
Error code

Status ~ bood ) Error Code List
Adjustment result

Settling time 0 ms
Wm‘m 150 | pulse Lipdate Project

To further improve performance
Fine-adjust the model kap gain [2] Tuning
Detailed Satting

\ J

-
mmjwmm\%mmmjw -
== = L |
e ———

W polu Adjustment result wyswietlone zostang wartosci Setting time i
Overshoot amount.
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(3) Przyktad dziatania funkcji One-Touch Tuning

-

——— Predkos¢ po strojeniu

—— Wartos$¢ polecenia predkosci

PP P, I U G G, W N T G W R QUiCk tuning
R PNy TR T e TR N T YT N ". Fy B =
/_ \ | = Predkosc po strojeniu
I - One-touch Tuning
||\

Po strojeniu One-touch Tuning czas ustalania jest krotszy.

Na powyzszym wykresie porownano przyktadowy przebieg predkosci
po strojeniu Quic tuning z przebiegiem po strojeniu One-touch Tuning.




One-Touch Tuning )

(3) Przyktad dziatania funkcji One-Touch Tuning

i R i -
= = L

To koniec przyktadu objasniajacego dziatanie funkgji strojenia
One-touch Tuning.
Kliknij > |, aby przejs¢ do nastepnej strony.




7.4 Podsumowanie rozdziatu )

Informacje zdobyte w tym rozdziale:

e Metody regulacji wzmocnienia
e Szybkie strojenie (Quick Tuning)

e Strojenie jednym dotknieciem (One-Touch Tuning)

Wazne informacje

Metody .reg.ulacji e Gdy serwowzmacniacz jest uzywany samodzielnie, dostepne sa nastepujace funkcje regulacji: Quick tuning, auto tuning
wzmocnienia

mode 1, auto tuning mode 2, 2 gain adjustment mode 1, 2 gain adjustment mode 2, and one-touch tuning (controller
command method).
e W oprogramowaniu MR Configurator2 dostepna jest funkcja One-Touch Tuning (metoda polecen wzmacniacza).

e Quick tuning umozliwia szybka regulacje wzmocnienia, a strojenie jednym dotknieciem skraca czas ustalania.

Szybkie strojenie (Quick e Podczas Quick tuning, przy pierwszym wiaczeniu serwonapedu generowany jest moment drgan. Wartosci wzmocnienia
Tuning)

i filtr ttumienia rezonansu sa wyznaczane na podstawie odpowiedzi silnika.

e Aby zachowa¢ wzmocnienie uzyskane po zakonczeniu Quick tuning, nalezy ustawic¢ tryb monitorowania stosunku

obcigzenia do bezwtadnosci silnika, w ktérym stosunek obcigzenia do bezwtadnosdci silnika jest zawsze szacowany.

Strojenie jednym e Gdy funkcja One-Touch Tuning (z uzyciem metody polecen wzmacniacza) jest uruchamiana z poziomu
dotknieciem (One-Touch

Tuning) oprogramowania MR Confiturator2, silnik serwo wykonuje ruch posuwisto-zwrotny.

Wartosci wzmocnienia i filtr ttumienia rezonansu sa regulowane na podstawie odpowiedzi silnika.
e Czas ustalania jest krotszy niz w przypadku Quick tuning.

e Ustawi¢ mozna jeden z trzech poziomoéw czasu odpowiedzi podczas strojenia za pomocg metody One-Touch Tuning.




Test koncowy )

Teraz, po ukonczeniu wszystkich czesci kursu podstawowego MELSERVO (MR-J5) , mozesz przystapi¢ do testu koncowego.
Jesdli masz watpliwosci co do ktéregokolwiek z oméwionych tematow, mozesz przejrzec je ponownie.

Test koncowy sktada sie z 6 pytan (12 elementéw).
Do testu kohcowego mozna przystapi¢ dowolnga liczbe razy.
Wyniki

Liczba prawidtowych odpowiedzi, liczba pytan, procent prawidtowych odpowiedzi i wynik zaliczony/niezaliczony pojawia sie na
stronie wyniku.

1 [ 2 [ 3] &8s ]6 |7 ]&]w® [w][u]uw
sprégu] Test1 - 7 Wazysthie pytania: 28
POnOwnie
Tenl 2 FArAraAr Prasidew edpowiedsi 22
Prcan priwidosych
Tesia
v edpodedzic T %
Testd FER
s HE Do zaliczenia testu wymagana
Serdeul Tesid I3 jest ocena minimum 60%.
ontumie
Ten T |||
Tend FrArAEEE:
Tent e o
Sprodu| Tem W
Ll




Test koncowy 1 )

Wybierz prawidtowe odpowiedzi dotyczace instalacji i okablowania serwowzmacniacza. (Mozliwych jest kilka poprawnych
odpowiedzi).

Nalezy zawsze przestrzega¢ kierunku montazu serwowzmacniacza i wymiaréw przestrzeni na
okablowanie.

Nawet jesli wiele serwowzmacniaczy zostanie zamontowanych blisko siebie, ich wydajnos¢ nie
ulegnie zmianie.

Na przewodach wejsciowych zasilania gléwnego obwodu serwowzmacniacza nalezy zamontowa¢
wytacznik kompaktowy (MCCB) lub stycznik magnetyczny (MC).

Obwody zewnetrzne, takie jak czujnik krancowy (krancéwka), nalezy podtaczy¢ do ztacza CN3,
a funkcjonalne obwody bezpieczenstwa, takie jak STO (Safety Torque OFF) — do ztacza CN8.




CH ooy 2 D

Wybierz wtasciwa fraze dla () w ponizszych zdaniach dotyczacych ustawien parametrow serwowzmacniacza.

e Parametry dla modelu typu A ustawia sie za pomoca (Q1) lub oprogramowania MR Configurator2.

e Funkgcja przektadni elektronicznej stuzy do regulagji zaleznosci miedzy wartoscia polecenia pozycji a odlegtoscig przesuwu maszyny,
zgodnie z ponizszym wzorem.

(Licznik przektadni elektronicznej)
[@2) = = (Q3)
[Mianownik przektadni elektroniczne])

Q1 -- Select --
Q2 -- Select --
Q3 -- Select --

Q1: ! * przyciskow z przodu serwowzmacniacza

2 © sygnatow ze sterownika przestanych poprzez sie¢
Q2: 1 Dtugos¢ posuwu maszyny

2 . Wartos¢ polecenia pozycji
Q3: 1 - Dtugosc¢ posuwu maszyny

2 . Wartos¢ polecenia pozycji



Test koncowy 3 )

Wybierz wtasciwa fraze dla () w ponizszych zdaniach dotyczacych testu dziatania.

Test dziatania MR-J5 wykonuje sie w nastepujacej kolejnosci: (Q1), (Q2) i (Q3).

(Q2) przeprowadza sie z niska predkoscia, sprawdzajac jednoczesnie kierunek obrotow silnika serwo oraz kierunek ruchu maszyny.
Korzystajac z funkgji (Q4), nalezy sprawdzi¢, czy np. stycznik MC jest wytaczany wraz z wytgczeniem sygnatu ALM (0 V).

Za pomoca funkgji (Q5) nalezy sprawdzi¢, czy sposéb podtaczenia czujnika krancowego lub innych elementéw jest prawidtowy.

Q1

Q2

Q3

Q4

Q5

QT: + 1 : Waczenie trybu JOG z poziomu oprogramowania MR Congfigurator2
« 2 . Test dziatania z wykorzystaniem polecen przychodzacych ze sterownika
3 . P odtaczenie zasilania lub silnika serwo

Q2: « 1 : Waczenie trybu JOG z poziomu oprogramowania MR Congfigurator2
« 2 ! Test dziatania z wykorzystaniem polecen przychodzacych ze sterownika
3 . P odtaczenie zasilania lub silnika serwo

Q3: + 1 : Waczenie trybu JOG z poziomu oprogramowania MR Congfigurator2
« 2 . Test dziatania z wykorzystaniem polecen przychodzacych ze sterownika
« 3 . Podtaczenie zasilania lub silnika serwo

Q4. « 1 : Wmuszenie zewnetrznego sygnatu wyjsciowego (DO)
« 2 : Monitorowanie we/wy
* 3 ! Praca bez silnika

Q5: « 1 : Wmuszenie zewnetrznego sygnatu wyjsciowego (DO)
2 . Monitorowanie we/wy
* 3 ! Praca bez silnika



Test koncowy 4 )

Wybierz prawidtowe odpowiedzi dotyczace systemu okreslania pozycji bezwzglednej (absolutnej). (Mozliwych jest kilka poprawnych
odpowiedzi).

Gdy uzywany jest silnik serwo z enkoderem bezbateryjnym, taki jak silnik HK, do
przechowywania danych o pozycji absolutnej nie jest wymagana bateria.

Alarm ,,AL.25 Absolute position erased” pojawia sie, gdy zasilanie zostanie zataczone po
raz pierwszy po wiaczeniu systemu okreslania pozycji absolutnej w konfiguracji
parametrow. Alarm ten kasuje sie poprzez wytaczenie i wtaczenie zasilania.

Modele typu G wymagaja okablowania i programowania do przesytania danych o pozycji
absolutnej.




Test koncowy 5 )

Wybierz prawidtowe odpowiedzi dotyczace zastosowania liniowego silnika serwo i silnika z napedem bezposrednim. (Mozliwych jest
kilka poprawnych odpowiedzi).

Przed uzyciem liniowego silnika serwo lub silnika z napedem bezposrednim wymagana jest
detekcja biegéw magnetycznych.

Zaréwno w przypadku liniowego silnika serwo, jak i silnika z napedem bezposrednim, do
przechowywania danych o pozycji bezwzglednej (absolutnej) nie jest wymagana bateria.

Poniewaz liniowe silniki serwo zawieraja silne magnesy trwate, materialty magnetyczne nalezy
trzymac z dala od nich.

W przypadku korzystania z silnika z napedem bezposrednim nalezy upewnic sie, ze zawsze
mozna potwierdzi¢ wykrycie znacznika fazy Z.

Jesli silnik z napedem bezposrednim obraca sie o niewielki kat, nalezy obréci¢ go o co najmniej
jeden obrot raz w tygodniu.




Test koncowy 6

Wybierz prawidtowe odpowiedzi dotyczace regulacji wzmocnienia. (Mozliwych jest kilka poprawnych odpowiedzi).

Podczas szybkiego strojenia (quick tuning) do silnika serwo przykiadany jest moment drgan.

Do szybkiego strojenia (quick tuning) wymagane jest przyspieszanie/zwalnianie.

Wykonanie strojenia jednym dotknieciem (one-touch tuning) skraca czas ustalania.

W przypadku strojenia jednym dotknieciem (one-touch tuning) nie mozna wybra¢ trybu
odpowiedzi.




Test koncowy 1 )

Wybierz prawidtowe odpowiedzi dotyczace instalacji i okablowania serwowzmacniacza. (Mozliwych jest kilka poprawnych
odpowiedzi).

Nalezy zawsze przestrzega¢ kierunku montazu serwowzmacniacza i wymiaréw przestrzeni na
okablowanie.

Nawet jesli wiele serwowzmacniaczy zostanie zamontowanych blisko siebie, ich wydajnos¢ nie
ulegnie zmianie.

Na przewodach wejsciowych zasilania gléwnego obwodu serwowzmacniacza nalezy zamontowa¢
wytacznik kompaktowy (MCCB) lub stycznik magnetyczny (MC).

Obwody zewnetrzne, takie jak czujnik krancowy (krancéwka), nalezy podtaczy¢ do ztacza CN3,
a funkcjonalne obwody bezpieczenstwa, takie jak STO (Safety Torque OFF) — do ztacza CN8.




CH ooy 2 D

Wybierz wiasciwa fraze dla () w ponizszych zdaniach dotyczacych ustawien parametréw serwowzmacniacza.

e Parametry dla modelu typu A ustawia sie za pomoca (Q1) lub oprogramowania MR Configurator2.

e Funkcja przekfadni elektronicznej stuzy do regulacji zaleznosci miedzy wartoscig polecenia pozycji a odlegtoscia przesuwu maszyny,
zgodnie z ponizszym wzorem.

(Licznik przektadni elektronicznej)
[@2) = = (Q3)
[Mianownik przektadni elektroniczne])

Q1 przyciskéw z przodu serwowzmacniacza
Q2 Warto$¢ polecenia pozygji
Q3 Dtugos¢ posuwu maszyny
Q1: 1 ‘ przyciskow z przodu serwowzmacniacza
2 © sygnatow ze sterownika przestanych poprzez sie¢
Q2: 1 : Dhugos¢ posuwu maszyny
2 . Wartos¢ polecenia pozycji
Q3: 1 : Dtugos¢ posuwu maszyny

2 © Wartosc¢ polecenia pozycji




Test koncowy 3 )

Wybierz wtasciwa fraze dla () w ponizszych zdaniach dotyczacych testu dziatania.

Test dziatania MR-J5 wykonuje sie w nastepujacej kolejnosci: (Q1), (Q2) i (Q3).

(Q2) przeprowadza sie z niska predkoscia, sprawdzajac jednoczesnie kierunek obrotow silnika serwo oraz kierunek ruchu maszyny.
Korzystajac z funkgji (Q4), nalezy sprawdzi¢, czy np. stycznik MC jest wytaczany wraz z wytgczeniem sygnatu ALM (0 V).

Za pomoca funkgji (Q5) nalezy sprawdzi¢, czy sposéb podtaczenia czujnika krancowego lub innych elementéw jest prawidtowy.

Q1 Podtaczenie zasilania lub silnika serwo

Q2 Wiaczenie trybu JOG z poziomu oprogramowania MR Congfigurator2
Q3 Test dziatania z wykorzystaniem polecen przychodzacych ze sterownika
Q4 Wymuszenie zewnetrznego sygnatu wyjsciowego (DO)

Q5 Monitorowanie we/wy

QT: + 1 : Waczenie trybu JOG z poziomu oprogramowania MR Congfigurator2
« 2 . Test dziatania z wykorzystaniem polecen przychodzacych ze sterownika
3 . P odtaczenie zasilania lub silnika serwo

Q2: « 1 : Waczenie trybu JOG z poziomu oprogramowania MR Congfigurator2
« 2 . Test dziatania z wykorzystaniem polecen przychodzacych ze sterownika
3 . P odtaczenie zasilania lub silnika serwo

Q3: + 1 : Waczenie trybu JOG z poziomu oprogramowania MR Congfigurator2
« 2 . Test dziatania z wykorzystaniem polecen przychodzacych ze sterownika
« 3 . Podtaczenie zasilania lub silnika serwo

Q4. « 1 : Wmuszenie zewnetrznego sygnatu wyjsciowego (DO)
« 2 : Monitorowanie we/wy
* 3 ! Praca bez silnika

Q5: « 1 : Wmuszenie zewnetrznego sygnatu wyjsciowego (DO)
« 2 . Monitorowanie we/wy
* 3 ! Praca bez silnika



Test koncowy 4 )

Wybierz prawidtowe odpowiedzi dotyczace systemu okreslania pozycji bezwzglednej (absolutnej). (Mozliwych jest kilka poprawnych
odpowiedzi).

Gdy uzywany jest silnik serwo z enkoderem bezbateryjnym, taki jak silnik HK, do
przechowywania danych o pozycji absolutnej nie jest wymagana bateria.

Alarm ,,AL.25 Absolute position erased” pojawia sie, gdy zasilanie zostanie zataczone po
raz pierwszy po wiaczeniu systemu okreslania pozycji absolutnej w konfiguracji
parametrow. Alarm ten kasuje sie poprzez wytaczenie i wtaczenie zasilania.

Modele typu G wymagaja okablowania i programowania do przesytania danych o pozycji
absolutnej.




Test koncowy 5 )

Wybierz prawidtowe odpowiedzi dotyczace zastosowania liniowego silnika serwo i silnika z napedem bezposrednim. (Mozliwych jest
kilka poprawnych odpowiedzi).

v Przed uzyciem liniowego silnika serwo lub silnika z napedem bezposrednim wymagana jest
detekcja biegéw magnetycznych.

Zaréwno w przypadku liniowego silnika serwo, jak i silnika z napedem bezposrednim, do
przechowywania danych o pozycji bezwzglednej (absolutnej) nie jest wymagana bateria.

Poniewaz liniowe silniki serwo zawieraja silne magnesy trwate, materialty magnetyczne nalezy
trzymac z dala od nich.

W przypadku korzystania z silnika z napedem bezposrednim nalezy upewnic sie, ze zawsze
mozna potwierdzi¢ wykrycie znacznika fazy Z.

Jesli silnik z napedem bezposrednim obraca sie o niewielki kat, nalezy obréci¢ go o co najmniej
jeden obrot raz w tygodniu.




Test koncowy 6

Wybierz prawidtowe odpowiedzi dotyczace regulacji wzmocnienia. (Mozliwych jest kilka poprawnych odpowiedzi).

Podczas szybkiego strojenia (quick tuning) do silnika serwo przykiadany jest moment drgan.

Do szybkiego strojenia (quick tuning) wymagane jest przyspieszanie/zwalnianie.

Wykonanie strojenia jednym dotknieciem (one-touch tuning) skraca czas ustalania.

W przypadku strojenia jednym dotknieciem (one-touch tuning) nie mozna wybra¢ trybu
odpowiedzi.




CEle D

Test koncowy zostat zakonczony. Twoje wyniki sa przedstawione ponizej.
Aby zakonczy¢ test koncowy, przejdz do nastepnej strony.

Test koricowy 1 Wszystkie pytania: 12

Test koncowy 2

Prawidtowe odpowiedzi: 12

NN

Test koncowy 3

Procent prawidtowych

Test koncowy 4
odpowiedzi: 100 %

Test koncowy 5
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Test koncowy 6

Wyczys¢




Ukonczono szkolenie ,, MELSERVO (MR-J5) - informacje
podstawowe” .

Dziekujemy za wziecie udziatu w kursie.

Mamy nadzieje, ze poruszone tematy byly interesujace, a informacje uzyskane w trakcie tego kursu beda
przydatne w przysztosci.

Mozesz przegladac kurs dowolng ilos¢ razy.

Sprawdz

Zamknij
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