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7 Objetivo do curso ) 000

Este curso destina-se a quem utiliza um sistema de servo utilizando servomotores lineares pela primeira vez, e descreve os
procedimentos de instalacdo, conexdo elétrica, operagdes de teste e monitoracao.

O curso descreve os recursos, a configuragdo
basica e o alinhamento de produtos dos
servomotores lineares.

Operacdo de posicionamento Aprendendo sobre servomotores lineares

Sisterna de exemplo e selecao de

Deteccdo d l ati .
eteccdo dos polos magnéticos capacidade

Configuragio de servomotores lineares Instalacdo e conexao elétrica

Este curso requer conhecimentos basicos dos servos CA.

Recomendamos que os iniciantes facam o seguinte curso:
* Curso "Servo MELSERVO Basics (MR-14)"
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Estrutura do curso ) o0

O contetdo do curso € explicado a seguir.
Recomendamos que vocé comece pelo Capitulo 1.

Capitulo 1 - Aprendendo sobre servomotores lineares

Este capitulo descreve os recursos e exemplos praticos de servomotores lineares, bem como os recursos da série LM.

Capitulo 2 - Sistema de exemplo e selecdo de capacidade

Este capitulo apresenta o sistema de exemplo deste curso e explica como selecionar a capacidade.

Capitulo 3 - Instalacdo e conexédo elétrica

Este capitulo descreve precaucdes no manuseio e na instalacdo servomotores lineares, bem como procedimentos
de instalacdo, conexao elétrica, e como ligar um servo amplificador.

Capitulo 4 - Configuragdo de servomotores lineares

Este capitulo descreve como definir os parametros de um servo amplificador utilizando o MR Configurator2.
(Definicdo da série e dos tipos de servomotores, selecdo dos polos do encoder linear, e definicdo da resolugéo)

Capitulo 5 - Deteccédo dos polos magnéticos

Este capitulo descreve a deteccdo dos polos magnéticos (necessidade de detecgdo inicial dos polos magnéticos),
como fazer essa deteccdo, e as precaugdes recomendadas.

Capitulo 6 - Operacao de posicionamento

Este capitulo descreve a operagdo de posicionamento no modo de operacdo de teste utilizando o MR Configurator2,
a conexao de controladores, definigdes (nimeros dos eixos, definicdo do sistema, e parametros de controle do
posicionamento), como ligar a fonte de alimentacao, e o retorno a posicao inicial.

Teste Final

5 secdes no total (18 perguntas) Pontuacdo para aprovacao: 60% ou mais.
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GELT T3 Como utilizar esta ferramenta de e-Learning ) 000

Ir para a proxima pagina Ir para a proxima pagina.

Voltar para a pagina anterior Voltar para a pagina anterior.

Mover-se para a pagina 0 “Indice” seré exibido, permitindo que vocé navegue até a pagina
desejada desejada.

Sair do curso.
A janela, como a tela de "Contetdo”, e o curso serdo fechados.

Sair do curso
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G-I Precaucgodes para utilizacao ) uaE

Precaucoes de seguranca

Quando estiver aprendendo a operar os produtos reais, leia cuidadosamente as "Instrugées de seguranga” dos
respectivos manuais e siga-as corretamente.

Precaucoes neste curso
- As telas exibidas da versdo de software que vocé utiliza podem ser diferentes das apresentadas neste curso.
A secdo a seguir mostra o software utilizado neste curso e a versao de cada software.

Para saber a ultima versdo de cada software, visite o site da Mitsubishi Electric FA.

- Software de configuracdo MR Configurator2 Ver.1.27D
- Software de selecdo de capacidade MRZJW3-MOTSZ111E Ver.D1l
- Software de engenharia MELSOFT MT Works2 Ver.1.100E

Materiais de referéncia

Os itens a seguir constituem referéncias para o curso. (Vocé pode fazer o curso sem eles).
Cliqgue no nome da referéncia para fazer o download.

MNome de referéncia Formato do arquivo Tamanho do arquivo

Para impressao Arquivo comprimido 7.72kB
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m Aprendendo sobre servomotores lineares ) 00c

Este capitulo descreve os recursos e exemplos praticos de servomotores lineares, bem como os recursos da série LM.

Capitulo 1 - Aprendendo sobre servomotores lineares

1.1 O que & um servomator linear?

1.2 Recursos dos servomotores lineares

1.3 Exemplos praticos de servomotores lineares
1.4 Servomotores lineares da série LM

1.5 Alinhamento da série LM

1.6 Estrutura da série LM

1.7 Recursos da série LM

1.8 Servo amplificadores compativeis

1.9 Resumo

Capitulo 2 - Sistema de exemplo e selecdo de capacidade
Capitulo 3 - Instalacao e conexao elétrica
Capitulo 4 - Configuracdo de servomotores lineares

Capitulo 5 - Deteccao dos polos magnéticos

Capitulo 6 - Operacao de posicionamento
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m O que é um servomotor linear? ) 003

O servomotor linear possui a estrutura em que uma parte de um servomotor rotativo é desdobrada e endireitada.
Os principios de operagao dos servomotores lineares sdo os mesmos dos servomotores rotativos. Porém, os servomotores
lineares executam movimentos lineares, enquanto os servomotores rotativos executam movimentos giratorios.

| = ~|tado primério| ~ -
|
: Nucleo de ferro
|
| Bobina do motor
| e ot £ Pl bk Pk St

Lado secundario (ima)

Servomotor linear (corte transversal)
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m Recursos dos servomotores lineares ) 00

O servomotor linear pode ser diretamente conectado a um dispositivo, e executa movimentos lineares sem um
mecanismo de transmissdo, como um fuso de esferas.
Portanto, o uso do servomotor linear proporciona operagdes de posicionamento de alta velocidade e alta precisao.

O servomotor linear possui os seguintes recursos.

+ Oferece um mecanismo simples e compacto, e aumenta a rigidez da maquina

* Operacoes suaves e silenciosas

* A peca de acionamento de alta velocidade melhora a produtividade.
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m Exemplos praticos de servomotores lineares

9 000

O sistema com servomotores lineares ndo requer um mecanismo de transmissao, como um fuso de esferas,
oferecendo controles de alta velocidade e alta precisao, além de facil manutencéo. Portanto, os servomotores lineares

sao usados em varios sistemas, como apresentado abaixo.

Servomotor linear
(varios cabecotes)

Servomotor linear

Servomotor linear
(tandem)

Sistema de montagem automatica

Sistema de alinhamento

+ Sistema que requer um
posicionamento de alta
precisao

* Sistema grande (tandem)
+ Sistema que precisa reduzir o
tempo do ciclo (varios cabecotes)

Servomotor linear

Servomotor linear
(tandem)

Montador

+ Sistema que requer um
posicionamento de alta
velocidade
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m Servomotores lineares da série LM ) 00c

Utilizando servomotores lineares da série LM (aqui denominadas simplesmente "série LM") juntamente com um
controlador do sistema de servo compativel com SSCNET III/H e servo amplificadores da série MELSERVO-J4, vocé
pode configurar um sistema de movimento linear de alta velocidade e alta precisdo. Utilizando esse sistema, vocé
pode executar facilmente operagdes em tandem que requerem uma sincronizacdo de alta precisdo entre dois eixos.

Controlador do sistema de servo

Série MELSERVO-J4
Servo amplificador

Tandem

47 SSCNETIH
[ immr wri ovw o e i i i

Tipo de sincronizagdo
de alta velocidade e
alta confiabilidade
rede de movimentos

Servomotores lineares da série LM

A série LM possui os seguintes recursos.

* Os quatro tipos de servomotores lineares a seguir sdo incluidos na Série LM para varias aplicacdes: Tipo com nicleo,
tipo com nicleo (resfriamento a liquido), tipo de nicleo com contraforga de atracado magnética, e tipo sem nucleo.

* As operacdes tandem sdo facilmente realizadas com um Unico comando para dois eixos, através da sincronizagao do
SSCNET II/H.
Também é possivel utilizar o controle sincrono avangado.

* 0O servo amplificador da série MELSERVO-J4 maximiza o desempenho da série de LM, oferecendo um controle de
servo com alta capacidade de resposta.
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>>m Alinhamento da série LM ) 00

Selecione entre os quatro seguintes tipos de servomotores lineares da série LM adequados para sua aplicagao: Tipo

com nucleo, tipo com ntcleo (resfriamento a liquido), tipo de nuicleo com contraforga de atracdo magnética, e tipo
sem nucleo.

Empuxo

Tipo com niicleo (resfriamento natural/por liquido)
série LM-F
Velocidade méxilma: 2m/s s :
Empuxo nominal: 300 N a 3000 N (resfriamento natural)
600 N a 6000 N (resfriamento por liquido) (ikkaiimmsbatud
Empuxo maximo: 1800 N a 18000 N ey
(resfriamento natural/por liquido)

Servomotor linear compacto do tipo com nicleo.
O sistema integrado de resfriamento por liquido
duplica o empuxo continuo,

i Sem fio

i’ . Tipo de nicleo com contraforca de
2t LM Uz = atracdo magnética
Sé'ie e AP -
Veloddade méxima: 2 m/s Tipo com nicleo 3‘{ '?daI:ieMnﬁx'K'zz "
Empuxo nominal: 50 N a 800 N S LM H 3 eloci : l;na. s
Empuxo m&ximo: 150 N a 3200 N Série = Empuxo nominal: 120 N a 2400 N
Velocidade maxima: 3 m/s Empuxo maximo: 300 N a 6000 N
Sem engrenamento, baixa flutuacao Empuxo nominal: 70 N a 960 N Via: 201 Diokoped i alis
de velocidadle. Empuxo méaximo: 175 N a 2400 N . )
Sem forca de atracdo magnética, . Imea::sfé gra;das a estrutura da
vida (il prolongada das guias ’ . . contraforca de atragdo magnética.
lineares: Tipo com ntcleo ideal para economizar Baixo ruido audivel.

espaco, alta velocidade e alta

aceleracao/desaceleracdo.

‘ Orientado para velocidade de alimentagdo Orientado para posicionamento ’
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m Estrutura da série LM ) 000

O servomotor linear possui a estrutura combinada do lado primario composta por um nicleo laminado ("yoke") e
bobinas do motor, e o lado secundario composto por uma peca de montagem (bobina) e imas permanentes. (para o
tipo com nicleo)

Lado primario: Bobina

Resina moldada —_
Nucleo laminado (ndcleo) —

Bobina do motor

Lado secundario: fma

" Resina moldada ou tampa inoxidavel
fma permanente

Peca de montagem ("yoke")

Lado primario: Bobina

O lado primario possui um nucleo laminado (nicleo) com o bobinado e é coberto com a resina moldada.

Lado secundario: ima

O lado secundario possui imas permanentes sobre a peca de montagem ("yoke") e é coberto com resina moldada
ou uma tampa de ago inoxidavel.
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Recursos da série LM

) oo

Recursos da série LM - Motor compacto e de alto empuxo

)

A série LM consiste em servomotores lineares compactos e de baixa geragdo de calor que possuem uma estrutura
de nucleo com bobinas semelhantes a blocos de construcao, que reduzem as extremidades do nticleo e possibilitam
o bobinamento de alta densidade. (para o tipo com nicleo)

Tipo convencional Tipo bloco de construgio

Nicleo integrado
E necessario um molde especifico para produzir niicleos,

dependendo das alteragdes de tamanho do motor. Comprimento do

nicleo

Largura do

Comprimento do nucleo .
nucleo

Largura do nicleo

Micleo padrio —»
MNéo & necessario um molde espedifico para produzir nicleos. Como
resultado, & possivel ampliar as variagbes de empuxo, comprimento do
motor e largura do motor.
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Recursos da série LM - Alta velocidade e alta precisao 3

Quando se utiliza a série LM juntamente com a série MELSERVO-J4, os servo amplificadores lideres do setor, é
possivel efetuar controles de servo com alta precisado e alta capacidade de resposta. Além disso, quando se utilizam
varias fungoes de controle da série MELSERVO-J4, como o avancado controle de supressao de vibragées, a série LM
pode ser acionada para maximizar o desempenho do sistema.

' R Série LM
Controlador do sistema de servo MELSERI{O 'I4 Energia elétrica Servomotores lineares

#7 SSCNETII/H

Pulso de feedback

Encoder linear
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Recursos da série LM - Motores que economizam energia e espaco

A série LM-H3 economiza mais energia e espaco que o modelo anterior (série LM-H2).

B Reduzindo a energia elétrica para acionar os motores

A série LM-H3 alcancou uma reducdo de 25%* na corrente de acionamento do motor, gracas a um novo
design com formato otimizado do ima, o que ajuda na conservacdo de energia das maquinas. Em
comparacdo com o modelo anterior, a massa da bobina (lado priméario: bobina) diminuiu cerca de 12%*, o
que também ajuda a economizar energia para acionar a peca movel.

* Para umn servomotor linear com classificacao 720 M

Cormrente de Redugdo
] de 25%
acionamento do motor

LM-H2 LM-H3

M Economia de espaco

No modelo LM-H3, as larguras da bobina do motor e do ima diminuem 10% em relacdo ao modelo
anterior. O aumento da proporcdo entre empuxo e corrente faz com que o servo amplificador seja utilizado
com menor capacidade, o que torna a maquina mais compacta (reducdo dos materiais utilizados).

A largura é

Série LM-H2 reduzida em 10%. Série LM-H3
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Recursos da série LM - Tandem e varios cabecotes ) e

Configuragdes em tandem e de varios cabecotes podem ser facilmente realizadas com a série LM. A série LM é
flexivel, aceitando diversas configuracdes do sistema.
B Tandem

Os servomotores lineares em uma configuragdo tandem sdo

adequados para sistemas grandes que requerem operagbes

sincronas de alta preciséo entre dois eixos. As operacoes

tandem sdo facilmente realizadas com um Unico comando para
- dois eixos, através da sincronizacdo do SSCNET II/H. Também é
possivel utilizar o controle sincrono avancado.

Sistema de montagem automética W Varios cabegotes

Os sistemas com varios cabegotes permitem controlar duas
bobinas (bobinas do lado primario) de forma independente, o que
simplifica os mecanismos da maquina. Esses sistemas sdo
adequados para maquinas que requerem um tempo de ciclo curto.
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m Servo amplificadores compativeis - 0oc

A série LM pode ser usada com os servo amplificadores de interface SSCNET IlI/H e de interface de uso geral.

Além disso, os servo amplificadores de 1 eixo, 2 eixos e 3 eixos podem ser usados para acionar os servomotores
lineares da série LM.

Para saber detalhes da série MELSERVO-J4, consulte o curso "Servo MELSERVO Basico (MR-J4)".

Servo amplificador com interface SSCNET III/H Servo amplificador
com interface multiuso
MR-J4-B MR-J4W2-B MR-J4W3-B Maodulo de
Controlador do sistema de servo Tipo de 1 eixo Tipo de 2 eixos Tipo de 3 eixos posicionamento MR-J4-A

Tipo de 1 eixo

| €7 SSCNETII/H
AR TR T

Servomotores lineares da série LM

Servomotores lineares da série LM
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m Resumo deste capitulo

Neste capitulo vocé aprendeu:

« O que é um servomotor linear? « Estrutura da série LM
+ Recursos dos servomotores lineares + Recursos da série LM
+ Exemplos praticos de servomotores lineares « Servo amplificadores compativeis

» Servomotores lineares da série LM
* Alinhamento da série LM

Pontos importantes

Recursos dos = O servomotor linear pode ser diretamente conectado a um dispositivo, e executa movimentos
servomotores lineares lineares sem um mecanismo de transmissdo, como um fuso de esferas. Portanto, o uso do
servomotor linear proporciona operagdes de posicionamento de alta velocidade e alta precisdo.

Exemplos praticos de = O sistema com servomotores lineares nao requer um mecanismo de transmissdo, como um fuso de
servomotores lineares esferas, oferecendo controles de alta velocidade e alta precisdo, além de facil manutencéo.
Portanto, os servomotores lineares sdo usados em varios sistemas.

Alinhamento da série LM = Vocé pode selecionar entre os quatro seguintes tipos de servomotores lineares da série LM
adequados para sua aplicacdo: Tipo com nicleo, tipo com nicleo (resfriamento a liquido), tipo de
nucleo com contraforga de atragdo magnética, e tipo sem nicleo. Vocé pode selecionar qualquer
tipo de servomotor linear, dependendo da aplicagao.

Estrutura da série LM + (O servomotor linear possui a estrutura combinada do lado primario composta por um nicleo
laminado ("yoke") e bobinas do motor, e o lado secundario composto por uma peca de montagem
(bobina) e imds permanentes. (para o tipo com niclea)

Recursos da série LM » (s motores da série LM sdo servomotores lineares compactos e de baixa geraciio de calor que
possuem uma estrutura de nicleo com bobinas semelhantes a blocos de construgdo, que reduzem
as extremidades do nicleo e possibilitam o bobinamento de alta densidade.

= Vocé pode configurar sistemas em tandem e com varios cabegotes facilmente, utilizando a série
LM.
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Este capitulo apresenta o sistema de exemplo deste curso e explica como selecionar a capacidade.

Capitulo 1 - Aprendendo sobre servomotores lineares

Capitulo 2 - Sistema de exemplo e selecdo de capacidade

2.1 Sistema de exemplo

2.2 Selecionando a capacidade dos servomotores lineares
2.3 Selecionando encoders lineares

2.4 Lista de configuragées do sistema

2.5 Resumo deste capitulo

Capitulo 3 - Instalacao e conexao elétrica
Capitulo 4 - Configuracao de servomotores lineares

Capitulo 5 - Deteccao dos polos magnéticos

Capitulo 6 - Operacado de posicionamento
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»m Sistema de exemplo ) 00

Neste curso, vocé aprendera como usar uma mesa X-Y como exemplo.
Verifique no seguinte arquivo PDF o diagrama de padrGes de operagao e as especificagdes da maquina.

Detalhes do sistema de exemplo <PDF>
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Em primeiro lugar, vocé deve selecionar a capacidade ideal dos servo amplificadores e dos servomotores lineares
que serdo usados no sistema de exemplo.
Para selecionar a capacidade, utilize o software de sele¢do de capacidade do servo CA (gratuito).

Software de sele¢do de capacidade do servo CA

Faca o download desse software no site Mitsubishi Electric FA.
Definindo as especificagdes da maquina e o padrao de operagdo, vocé pode selecionar os servo
amplificadores, servomotores lineares e as opcdes de regeneracdo mais adequadas.

Na proxima pagina, vocé pode simular a selecédo de capacidade com o software de selecdo de capacidade do
servo CA, usando janelas reais.

Software de selecao de capacidade: MRZJW3-MOTSZ111E

r :
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m Selecionando a capacidade dos servomotores lineares

) oo

[t

ﬂ Linear serve | Linsar Servo | INDT11.5VM
File Units Teols Help
Setting Data
|Linearser‘m j
|Pas.ctrl. modz ~|| @& calculate Set Force |
[
T Amplifier MR-J4-AB
Iaﬂmrplifi n
[ st [
——— Moatar LM-H3 3 misec
I @gﬁ | Self-cooling
- Uniform AcdDec Inclin All Sect of (G
Ul * Pos Ctrl Mode Oper. Patem Calculate
I | capaciy:
Data Setting
Maz= of table WT 2.000 kg
Mazs of load W1 0.500 kg
Thrustload Fe 0.000 N
Sliding resistance F= 0.000 N
Co=fficient of friction i 0.135
Mechanical sys. Efficiency eta 0.900
Mass of table WT: 2.000 kg -

AT (r

Fs

Frimary side of linear servormitor

Secondar

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

Ampliner MR-J4-40~AB
Regenerative option :Regeneraticn needless

Side-by-side mounting possible ; 0-45*C amb. Temp.

Load mass : 2500 [kg] 2 8Times
Feaktnrust: T106.323 [M] 1571.9%
RMSthrust 69.162 [M] 95.8%
Reger. Pwr. : 0.000 W) 0.0%

O resultado do calculo é exibido.

e =

Clique em (fJ para avancar até a proxima tela.
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m Selecionando encoders lineares

) oo

Para usar um servomotor linear, vocé deve selecionar um encoder linear.
Os encoders lineares sdo normalmente classificados nos seguintes tipos.
O sistema de exemplo utiliza um encoder linear do tipo incremental compativel com as interfaces seriais Mitsubishi.

Tipo de encoder linear

Compativel com interface serial Tipo de posicdo absoluta

Mitsubishi

Tipo incremental

Tipo de saida diferencial de fase Tioo incremental
AfBj"Z* P

Os servo amplificadores de série MR-J4 sdo compativeis com varios encoders de interface serial com resolucdo
minima de 0,005 pm ou maior, e encoders lineares com tipo de saida diferencial de fase A/B/Z* .

Selecione os encoders lineares adequados para sua maquina, verificando suas especificagdes (resolugéo,
velocidade nominal, comprimento efetivo da medicao, etc.), no "MANUAL DE INSTRUCOES DO ENCODER
LINEAR". Para saber os detalhes das especificacdes, desempenho e garantia dos encoders lineares, contate o
fabricante de cada um.

* Os servo amplificadores MR-14-B-RI/MR-14-A-RJ s30 compativels com os encoders lineares com tipo de saida diferencial de fase A/B/Z*.

Lista de encoders lineares (em marco de 2015) <PDF>
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m Lista de configuragdes do sistema )
A secao a seguir mostra a configuragao do sistema de Tipo Modelo Quantidade
exemplo utilizado neste curso.
Controlador
QuupeH QTR
Q CPU de PLC QO4UDEHCPU 1
Q&2P — Qx40
Modulo da fonte de alimentagéo Qe2pP 1
Madulo de entrada QK40 1
Madulo de saida QY41P 1
Controlador do sistema de servo
7 SSCNETII/H 172DSCPU 1
T TIRCEON TN T (CPU de movimento) Q
Servo amplificador MR-J4-40B 2
MR-J4-B MR-J4-B Servomotor linear (lado primario) Ehgdggl 3P2A-07P- 2
Servomotor linear (lado secundario) LM-H3520-480-B550 2
Encoder linear Incremental type 2
Cabo do encoder MR-EKCBLZM-H 2
Cabo de jungdo para o servomotor linear | MR-J4THCBLO3M 2
Conjunto de conectores do encoder MR-J3CN2 2
LM-H3 LM-H3 Cabo de SSCNET II MR-J3BUS015M 2
Switch de limite superior Switch de limite superior a c i
Switch de limite inferior Switch de limite inferior Cabo de comunicagio com o PC (cabo
Dog de proximidade Dog de proximidade USE) MR-J3USBCBL3M 1
5inal de parada forcada Sinal de parada forcada
MT Works2
Ambiente de engenharia (incluindo MR 1
Configurator2)
os SW}EI_JNC-SVEIZQL 1
(pré-instalado)
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Neste capitulo vocé aprendeu:

+ Sistema de exemplo
« Selecionando a capacidade dos servomotores lineares
« Selecionando encoders lineares

* Lista de configuracdes do sistema

Pontos importantes

Selecionando a = Vocé deve selecionar uma combinacdo de servo amplificadores e servomotores lineares que
capacidade dos estejam dentro do intervalo de capacidade apropriado.
servomotores lineares

Selecionando encoders = Para usar um servomotor linear, vocé deve selecionar um encoder linear.

lineares » Selecione os encoders lineares adequados para sua maquina, verificando suas especificages
(resolucgdo, velocidade nominal, comprimento efetivo da medigdo, etc), no "MANUAL DE
INSTRUCOES DO ENCODER LINEAR".

= Para saber os detalhes das especificagdes, desempenho e garantia dos encoders lineares, contate o
fabricante de cada um.
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Este capitulo descreve precaucdes no manuseio e na instalacdo servomotores lineares, bem como procedimentos de
instalacdo, conexao elétrica, e como ligar um servo amplificador.

Capitulo 1 - Aprendendo sobre servomotores lineares

Capitulo 2 - Sistema de exemplo e selecdao de capacidade

Capitulo 3 - Instalaciao e conexao elétrica

3.1 Nome e fungdes das pegas de um servomotor linear

3.2 Manuseio de servomotores lineares

3.3 Corredica linear

3.4 Instalacdo de servomotores lineares

3.5 Instalacdo e aterramento de servo amplificadores

3.6 Conexdo elétrica de servo amplificadores e servomotores lineares
3.7 Ligando as fontes de alimentacéo

3.8 Resumo deste capitulo

Capitulo 4 - Configuracao de servomotores lineares

Capitulo 5 - Detecgao dos polos magnéticos

Capitulo 6 - Operacao de posicionamento
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Nome e func¢des das pecas de um servomotor linear )

A secdo a seguir mostra os nomes e fungdes das pecas da série LM, usando a série LM-H3 como exemplo.

Aplicacdo

Um cabo com terminais
arredondados do tipo
prensado para conectar os
termistores.

As informacgtes de
temperatura no lado primario
sdo devolvidas ao servo
amplificador por este fio.

(3) .
Cabo do termistor

(5}
Um cabo com terminais
@ Cabo de arredondados do tipo
alimentagdo prensado para conectar as
fontes de alimentacdo
(4) Uma tampa de ago inoxidavel
(3) | Tampa de ago SUS para proteger os imas no lado

secundario

Uma marca para verificar o
4) | Marca "N" polo magnético. Esta marca
indica a direcido do polo norte.

Uma placa de identificacio
que indica o nome do modelo
e sua classificacdo

Placa de

) identificagdo
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Sao utilizados imas fortes no lado secundario de um servomotor linear.
O manuseio incorreto dos servomotores lineares pode causar um grave acidente. Manuseie-os com cuidado.

; Y

im3 forte - Manuseie com cuidado

No lado secundario, uma grande forca de atragao é

gerada entre o produto e a substancia magnética.
A CUIDADO Perigo de prender as maos.

Mantenha todos os equipamentos que apresentem falha

por forca magnética afastados do produto.

Pessoas que usem marcapasso ndo devem manusear o

produto.

- /

Leia o "LINEAR SERVO MOTOR INSTRUCTION MANUAL" com atencao, antes de utilizar os produtos da maneira
correta.
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M Forca de atragdo magneética

O lado secundario do servomotor linear contém um ima forte

. - . 33 Atua sempre,
permanente, e por isso, uma forca de atragao magnética (a forga = 4 independentemente de
pela qual um ima atrais corpos magnéticos) é gerada em direcéo - o 0 equipamento estar
aos corpos magnéticos, como o ferro. 8o ligado ou nég
Essa forca de atracdo magnética atua sempre, independentemente s y
de o motor linear estar ligado ou nao. g

Lado da
face do ima

Lado da face da pega
de montagem ("yoke")

Os fluxos magnéticos gerados pelo ima permanente dispersam-se
no ar, no lado da face do ima (voltada para o lado primario), e a

maioria nao vaza para o lado da superficie da peca de montagem Lado da face do imé... Os fluxos magnéticos se dispersam.
("yoke"), nessa estrutura. Ocorre a forga de atragio magnética.
Por causa disso, ocorre uma forga de atragdo magnética no lado da @
face do ima do lado secundario, e ndo do lado da superficie da peca fma 4  Fluxos 0
" " magnéticos

de montagem ("yoke"). permall'iﬂte - » % e

~ Y . T s

1 I TEve 1
- I\F*:::hcr narte | Palosul (= Polo nere | e

—— e

Peca de montagem ("yoke") ——

Lado da face da pega de montagem... Os fluxos magnéticos
ndo se dispersam.
M&o ocorre a forga de atracdo magnética.
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O im& permanente usado para o servomotor linear &€ muito forte.

Quando uma chapa de ferro em tamanho A4 é totalmente atraida, a forca de atracdo magnética atinge até 2,5 t.
Manuseie com extremo cuidado.

Quando uma chapa de ferro de tamanho A4 &
totalmente atraida para um im& permanente...

Ad

Forga de atracdo magnética = 400 [kPa] (21 X 29,7 cm)

M Para sua seguranca

A forca de atracdo magnética é inversamente proporcional ao quadrado da distancia de um corpo
magnético, por isso diminui drasticamente quando a distancia diminui.

Ao montar o lado secundario do motor lateral linear, verifique se existe distancia suficiente dos corpos
magneticos ao redor, e prenda esses corpos magnéticos com seguranca.
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m Manuseio de servomotores lineares - Outras precaucoes

Os servomotores lineares devem ser manuseados por engenheiros com conhecimento total sobre os produtos.
Deve-se prestar atencdo especial aos seguintes pontos.

As pessoas que utilizam dispositivos médicos, como marcapassos, devem ficar afastadas do
produto e do equipamento.

M&o use pecas de metal, como reldgios, brincos de orelha furada, colares, etc.

Utilize ferramentas ndo magnéticas.
- > (Exemplo) Ferramentas de seguranca de liga de cobre-berilio a prova de explosédo: bealon
T—- (NGE)

Mo deixe cartbes magnéticos, relogios, celulares, etc. proximos ao motor.

M&o aplique choque ou tensdo sobre as pecas moldadas do produto. (Caso contrario, o
servomotor linear pode sofrer danos.)

Afixe a mensagem "Cuidado! Ima Forte" ou outras desse tipo, e tome medidas para isolar as

Caution! Strong Magnet imediacdes, etc.
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m Estrutura basica de uma corredica linear )

A figura a seguir mostra a estrutura basica de uma corredica linear onde existe um servomotor linear integrado.

Batente Lado secundario do servomotor linear
Guia Iinea\ /
Peca de trabalho y

Mesa
Base
\ %@L
\\ =

7

Lado primario do servomotor linear Escala do encoder linear

Cabecote do encoder linear
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A figura a seguinte mostra as instrugbes sobre a estrutura de uma corrediga linear.

Um projeto inapropriado da estrutura pode prejudicar a operacdo e a precisdo da maquina. Projete a corredica

linear de forma que o centro do empuxo de um servomotor linear fique proximo ao centro de gravidade de um
objeto em movimento.

O mais curta possivel
- e

Centro de gravidade da peca movel

O mais curta
possivel

O mais curta
possivel

Lado primario

Centro da guia linear

/ \

Centro do empuxo Lado secundario
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m Instalacao de servomotores lineares ) e

Instale um servomotor linear da seguinte forma. (Para LM-H3P3)

Centro no lado primario: centro do passo do parafuso de montagem [Unidade: mm]
. | Mesa
f . i A
o Lado primario L Paralelismo 01 A
. — MNivelamento 0,1
0,5 ou mais curto 3
* =)
U e A
o
| 1 MNivelamento 01
| il > ’: ] v A

Lado secundario

Centro no lado secundario: centro do passo do parafuso de montagem
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Quando utilizar varios lados secundarios, organize as placas de identificacdo afixadas aos produtos na mesma
direcdo, para manter o layout dos polos magnéticos.

Placa de identificagdo

Em seguida, instale-as executando o seguinte procedimento para reduzir a folga entre os lados secundarios.

1) Prenda firmemente o lade secundario que sera a referéncia da instalacdo,
com parafusos.

2) Posicione outro lado secundario sobre a superficie de montagem e fixe-a
temporariamente com parafusos.

3) Pressione o lado secundario fixo temporariamente contra o lado secundario
padrao de montagem.

4) Prenda firmemente o lado secundario temporariamente fixo,
com parafusos.

Lado secundario para ser
a referéncia da instalagao
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Para instalar os lados secundarios, preste atencao aos seguintes pontos.

* Os imas permanentes do lado secundario fazem com que a substancia magnética gere forga de atragdo. Tome
cuidado para ndo prender a méo.

* Quando instalar o lado secundario, utilize ferramentas ndo magnéticas.
* Quando instalar outro bloco de lados secundarios, apos a instalagao de um, posicione o bloco adicional

afastado do que ja foi instalado, e em seguida deslize o bloco de lados secundarios até uma posicédo
especifica. Vocé pode prender a mao, se posicionar os blocos de lados secundarios muito proximos entre si.

« Mantenha o erro de passo acumulado dos orificios do parafuso de montagem no intervalo de +0,2 mm.
Quando dois ou mais lados secundarios estiverem alinhados, podera haver espacos entre cada bloco de lados
secundarios (ima), dependendo do método de montagem e do nimero de blocos de lados secundarios.
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A secd@o a seguir mostra como instalar o lado primario.

1) Monte alguns dos lados secundarios.

2) Monte o lado primario em uma posi¢cdao onde os lados secundarios
ndo estejam montados.

3) Mova o lado primario sobre os lados secundarios montados.

Verifique se o lado primario ndo toca nos lados secundarios.

4) Monte os lados secundarios restantes.
Verifique se o lado primario ndo toca nos lados secundarios.

/

Para instalar os lados primarios, preste atencdo aos seguintes pontos.

« Para evitar o perigo da forca de atracdo gerada entre o lado primario e o lado secundario pelo ima permanente,
recomendamos que o lado primario seja instalado em uma posi¢ao em que os lados secundarios ndo estejam
instalados.

« Quando for inevitavel instalar o lado primario sobre o lado secundario, utilize equipamentos de movimentacao de
materiais, como um guindaste, com capacidade maxima para sustentar a carga da forca de atracéo, etc.

+ Ao deslizar o lado primario para mové-lo sobre o lado secundario apés a instalacédo, preste muita atengao a forca
de atragao gerada.
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Instale um encoder linear.
Em comparacdo com os servomotores lineares, devem-se tomar medidas de maior cuidado para protecao contra o
oleo e a poeira, no caso dos encoders lineares.

Instale a guia linear com alta precisao. Escala do encoder linear
: /
Guia linear I : |

y

Cabegote do encoder linear

Se o encoder linear for mal instalado, podera ser emitido um alarme ou um aviso de posicao incorreta.
Nesse caso, consulte os seguintes pontos de verificagdo gerais para encoders lineares, para confirmar a
instalacao.

Para saber mais detalhes das precaucdes, siga as instru¢des de cada fabricante dos encoders lineares.

* Verifique se o espago entre o cabegote e a escala esta correto.

« Verifique a oscilagao e a guinada do cabecote da escala (folga da secdo do cabegote da escala).
* Verifique se existe contaminacao e riscos na superficie da escala.

* Verifique se a vibracdo e a temperatura estao dentro do intervalo especificado.

« Verifique se a velocidade esta dentro do intervalo permitido sem ultrapassar o limite.
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Esta secdo descreve a instalagdo e o aterramento de um servo amplificador.

M Instalacdo de servo amplificadores

@ Instalacdo de um servo amplificador @ Instalagdo de dois ou mais servo amplificadores
Gabinete Gabinete Gabinete
, ” - $. H
40 mm Tolerancia da conexdo elétrica 100 mim ou mais
ou mais (80 mm ou mais) Parte 1 mm
superior
otorrr?arirs‘ - 10mm T 30mm 7 30 mm
b *J  oumais oumais Wt L4
Parte
40 mm inferior 40 mm
, Or more  ou mais

M Aterramento de servo amplificadores

* Para evitar choques elétricos e reduzir o ruido, aterre os servo amplificadores e servomotores com seguranca.
* Para evitar choques elétricos, conecte sempre o terminal de aterramento de prote¢do do servo amplificador
no aterramento de protecdao do gabinete.

Para saber detalhes, consulte o curso"Servo MELSERVO Basics (MR-J4)".




kil Servo_MELSERVO_Basics(Linear_ssrvo_motor)_POR @_Iﬂj
" -~ F - ¥ - n n ﬂ
m Conexao elétrica de servo amplificadores e servomotores lineares )

Conecte as fontes de alimentagdo a fonte de alimentacdo do circuito principal e a fonte de alimentacdo do circuito
de controle de um servo amplificador.

Utilize sempre um disjuntor de caixa moldada (MCCB) para a entrada das fontes de alimentacao.

Lembre-se de instalar um contator magnético entre a fonte de alimentacéo do circuito principal e os terminais
L1/L2/L3. Crie um circuito que desliga o contator magnético, e depois a fonte de alimentacdo do circuito principal,
quando um sinal de alarme ou um sinal de entrada de parada forcada for desligado.

Utilize um cabo de juncdo de servomotor linear para conectar um cabo de encoder e termistor ao servo amplificador.
Faca a conexao elétrica do cabo de alimentagdo do servomotor de forma que as saidas de poténcia do servo
amplificador (U, V e W) coincidam com as fases das entradas de poténcia do servomotor linear (U, V e W).

A figura a seguir mostra a conexao elétrica do MR-J4-40B e de um servomotor linear, como exemplo.

§ (MCCE)

L"I Disjuntor de caixa moldada

-~

Sinal de alarme

,___.i Contator
'H magnetico Limite de curso superior
T (MO __ Lirmite de curso inferior

(=] A Dog de proximidade
Fonte de alimentacdo dojo - l
circuito principal 0| | = I
Fonte de alimentacdo do [ | MR-J4-408
circuito de controle | I
o= ) "
— | E Cabo do encoder
=\ | i ESCALA
o | [
e e T— LM-H3
TR
B THM  Termistor
Cabo de alimentacao Cabo de jungéo do
do servomotor —  servomotor linear .
Encoder linear
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9 000

amplificador.
O texto "Ab" (esperando que o controlador do sistema de servo seja |i

necessarias e inicialize o sistema com o estado "Ab".
Quando "Ab" nao for exibido e ocorrer um alarme, investigue a causa

Ligue o servo
amplificador.

Ligue a fonte de alimentacao do circuito de controle e a fonte de alimentacdo do circuito principal do servo

gado) aparece no visor do servo amplificador.

Nenhum controlador do sistema de servo esta conectado, neste sistema de exemplo. Assim, configure as definicdes

do alarme e elimine-a.

"Ab" é exibido no visor.
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Neste capitulo vocé aprendeu:

« MNome e fungdes das pecas de um servomotor + Instalacao e aterramento de servo amplificadores
linear - o -
ea « Conexao elétrica de servo amplificadores e
« Manuseio de servomotores lineares servomotores lineares
* Corredica linear * Ligando as fontes de alimentacdo

* Instalacdo de servomotores lineares

Pontos importantes

Manuseio de * O lado secundario do servomotor linear contém um ima forte permanente, e por isso,

servomotores lineares uma forga de atragdo magnética (a forca pela qual um im3 atrais corpos magnéticos) &
gerada em direcio aos corpos magnéticos, como o ferro.

* As pessoas que utilizam dispositivos médicos, como marcapassos, devem ficar afastadas

do produto e do equipamento.
* N&o use pegas de metal, como reldgios, brincos de orelha furada, colares, etc.
* Use ferramentas ndo magnéticas.
* N&o deixe cartbes magneticos, reldgios, celulares, etc. proximos ao motor.
* Ndo aplique choque ou tensdo sobre as pegas moldadas do produto.

« Afixe a mensagem "Cuidado! Im3 Forte” ou outras desse tipo, e tome medidas para isolar
as imediagdes, etc.

Instalacdo de * Os imds permanentes do lado secundario fazem com que a substancia magnética gere

servomotores lineares forca de atracdo. Tome cuidado para ndo prender a mao.

« Quando instalar o lado secundario, utilize ferramentas ndo magnéticas.

+ Quando instalar outro bloco de lados secundarios, apos a instalagdo de um, pasicione o
bloco adicional afastado do que ja foi instalado, e em seguida deslize o bloco de lados
secundarios até uma posicio especifica. Vocé pode prender a méo, se posicionar os
blocos de lados secundarios muito proximos entre si.

4
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- Mantenha o erro de passo acumulado dos orificios do parafuso de montagem no
intervalo de +0.2 mm. Quando dois ou mais lados secundarios estiverem alinhados,
podera haver espacos entre cada bloco de lados secundarios (iméd), dependendo do
método de montagem e do nimero de blocos de lados secundarios.

« Para evitar o perigo da forca de atracdo gerada entre o lado primario e o lado
secundario pelo im3 permanente, recomendamos que o lado primario seja instalado em

uma posicdo em que os lados secundarios ndo estejam instalados.

Quando for inevitavel instalar o lado primario sobre o lado secundario, utilize
equipamentos de movimentacdo de materiais, como um guindaste, com capacidade

maxima para sustentar a carga da forca de atracdo, etc.

[ ¥

Ao deslizar o lado primario para mové-lo sobre o lado secundario apos a instalacio,

preste muita atenco a forca de atracido gerada.

Em comparacio com os servomotores lineares, devem-se tomar medidas de maior
cuidado para protecdo contra o 6leo e a poeira, no caso dos encoders lineares.

Conexdo elétrica das Conecte as fontes de alimentacio & fonte de alimentacdo do circuito principal e a fonte
fontes de alimentagdo de de alimentacdo do circuito de controle de um servo amplificador.

servo amplificadores e Utilize sempre um disjuntor de caixa moldada (MCCB) para a entrada das fontes de
servomotores lineares alimentacéo.
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Este capitulo descreve a definicdo dos parametros de um servo amplificador utilizando o MR Configurator2.
(Definicdo da série e dos tipos de servomotores, selecdo dos polos do encoder linear, e definicdo da resolucao)

Capitulo 1 - Aprendendo sobre servomotores lineares

Capitulo 2 - Sistema de exemplo e selecdao de capacidade

Capitulo 3 - Instalacao e conexao elétrica

Capitulo 4 - Configuracdo de servomotores lineares

4.1 Software de configuracdo MR Configurator2

4.2 Criacao de um novo projeto (selecdo do modo de operagao)
4.3 Conexao de um servo amplificador e um PC

4.4 Definicdo da série e do tipo de servomotor

4.5 Selegao do polo de um encoder linear

4.6 Definicdo da resolucao do encoder linear

4.7 Escrevendo parametros

4.8 Resumo deste capitulo

Capitulo 5 - Detecgao dos polos magnéticos

Capitulo 6 - Operacao de posicionamento
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Esta secac apresenta as fungdes e aplicagdes do software de configuracdo "MR Configurator2 (SW1DNC-MRC2-E)".
O MR Configurator2 facilita o ajuste, a visualizacdo do monitor, o diagnéstico, a escrita/leitura de parametros, e as
operacdes de teste, atraves de um PC.

M Inicializacao
Pode-se fazer a definicdo de varios parametros necessarios para operar um sistema de servo, escrevé-los em um servo
amplificador, monitorar as condigbes de operacédo em um grafico, ou outras agdes.

W Ajuste
Fazendo o ajuste de um toque, todos os valores de ganho sdo automaticamente ajustados, e o desempenho do
sistema de servo & maximizado.

B Manutencao
O status do sistema de servo ou as causas da falha podem ser investigadas, e a vida (til das pecas € exibida claramente.

Para saber o método basico de utilizar o MR Configurator2, consulte o curse "Servo MELSERVO Basics (MR-J4)".

Vocé pode fazer o download da versao demonstrativa e da versao atualizada do MR Configurator2 no site da
Mitsubishi Electric FA.
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Inicie o MR Configurator2 e selecione [Project] — [New].
A caixa de didlogo New Project é exibida. Selecione "Linear" para Operation mode.

New Project z
Model [moes v} Item definido Descricdo Definicio neste curso
Operation mode |Lnaar v: Definicdo de Selecione o modelo do serve | MR-J4-B
: ficat Model amplificador que sera
[ Imdt-ax. conectado.
Operation Selecione um modo de Linear
Option unit Mo Connection :: mode operacao.
Option unit Selecione uma unidade Mo Connection
opcional.
Cannection seting - 1 ; Connection Selecione o destino da Servo amplifier
| © servo ampiifier connection US| setting comunicacio. connection USB

Ehlast-lmdn'njactwiheupﬂ'ﬂdvdm
the application is restarted

ook ] [ cancedl |
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Conecte um servo amplificador e um PC com um cabo USB.
Utilize o cabo USB "MR-J3USBCBL3M" (comprimento: 3 m).

Conexdo com um servo amplificador

Servo amplificador

Cabo USB PC
MR-J3USBCEL3M
(Opgdo)
Quando a tela de mensagem for exibida a direita, assinale [T Do
"Change to "MR-J4-B Linear"" e cligue em OK. [ ——
Se vocé selecionar "Mot changed" e clicar em "OK", os pardmetros S A P
nio sio re-escritos. . N —
(Esta mensagem ndo aparece offline.) L ———

e
o B e i e TR S e
m (g T e
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»“ Definicdo da série e do tipo de servomotor

Defina a série e o tipo de servomotor em Basic, na exibicao em lista de parameter setting.
Para saber os valores da definicdo, consulte a tabela no seguinte link.
Valor de definicdo dos parametros <PDF>

PA17

1] MELSOFT MR Configurator2 New peoject
' Boject e u-lwun-uuun nu- afety unnn«u Moo Qugnons

Parametoy

Setring

TestMode  Adpustment

Iocls \ndow tieb

Ay .
ATU
R
e
N For marufacturer seting 0,0-1000.0 1000,0
ACP2 For marufactires seting 00000000 0000
ot Moving drection selecton 01 0
R Encoder output pulse puse frev 165538 4000
ENR2 Encoder output pulse 2 165538 1

4
g
:
i}
j

58448

Funchon selecton A4

Drve recorder arbitrary alarm trgger seteng

§EEEEEER

Servo motor series

Descricdo

Defina a série do servomotor.

Valor inicial

0000

Definicdo
parao
sistema de

exemplo

00BB

PA18

Servo motor type

Defina o tipo do servomotor.

0000

2101
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»“ Selecdo do polo de um encoder linear

9 000

Selecione o polo de um encoder linear de forma que o valor de feedback aumente quando um servomotor linear for

movido na diregd@o positiva.
Defina o polo do linear encoder em "Selection of encoder pulse count polarity” de Basic em Linear control de
parameter setting.

] MELSOFT MR Contigurator? New ot [P
C Poiect Yew Fle  Paameter Seting(l) Pyrameter Safety  Sostogngdats  Mondor Diagnoss  TgstMode  Adjstment  Joos  Window  Meb
’_g.a.n_u L CEELYT IR LLIE
‘ 2 x
= D New project
gsm Setarg
== Unit Conversion 7-._5‘. O
i - : ) s .Egmmhm I raa s e Parameter Slock
) Parameter i E3Open ﬂls“".
Flter 2 -~
e
i * x ;:m Linear ancoder{*"COPY) Linaar encader resakaton*LIM, *L1D)
_, Numer, 1000 £553
renary - Gan changng Selection of encoder pulse count polanty ator um (165535)
Aasist n) = Enc. pulse i inincreasing d. by servo molor positive dr, ‘v] Denominator 1000 | um (165535)
Star tup Proceds d )
V}iﬂn . B o Selection of ABZ phase mput inter face encoder 2-phase 5160 interval at home positon return{™LIT1)
Servo Serve Lesc The 3800 nterval settng at home position returm
wepl = 1 -phase sce ro-agnal alarm detecton vakd |
| Anp J Moter Gan/Siter —] 104357 1} ouise
-l Extension
— J 1w
o) Machire Extension 2 Serva motar thermestar sething(*00P 1)
Step 1: Ampifier Setang Extension 3 Servo motor thermustor enabled \dsabled selecton
= s — "
Step X Servo Adpstments
Pardmetro ica Valor inicial
Selection of encoder pulse Defina o polo do encoder Enc. pulse is in
count polarity linear. increasing dir. by servo

motor positive dir.

O método de definigdo é descrito na proxima pagina.
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»m Verificacdo da direcao de um servomotor linear

o 000

Verifique a direcdo positiva do servomotor linear.
Na direcdo positiva da série LM-H3, existem um cabo de alimenta¢do e um cabo do termistor do lado primario.

Mova manualmente o servomotor linear na direcdo positiva, no status de desativacao do servo, e verifique a velocidade

do motor (positiva/negativa) na tela do monitor do MR Configurator2.

Display All

: Font 10pt « Line height 15
No. Ttem Units

1 Cumulative feedback pulses pulse

2 Servo motor speed mm/s
Verifique o status de 4| Dscop puke |pules |
4 Cumulative cmd. pulses pulse

desativacdo do servo com o
visor LED (Ab) do servo amplificador.
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]
m Verificacao da direcao de um encoder linear de servo

) oo

Verifique a direcdo do encoder linear.

Quando o servomotor linear € movido manualmente na direcdo positiva, no status de desativacao do servo, a
velocidade do servomotor € alterada para positiva ou negativa, dependendo do valor de Selection of encoder pulse
count polarity , na definicdo dos parametros.

D b Linear control - Basic
negativa
m—

Linear encoder(**COPS)

Direcio

prsitiv Selection of encoder pulse count polarity

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

s Definicio do valor para o
Paramet :
AramELo sistema de exemplo
Selection of encoder pulse Enc. pulse is in increasing dir.
count polarity by servo motor positive dir.

* Desligue e ligue o servo amplificador para ativar Selection of encoder pulse count polarity
apos a definicio.

i Font 10pt

- Line height 15 : Efcear FlRestart plPause BflSatting
—
Mo, Term Units | Axisl

1 Cumulative feedback pulses pulse 6304827
2 Servo motor spead mimys
3| Droap pulse pulse

4 Cumulative emd. pulses pulse |
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»m Definicao da resolucao do encoder linear ) 000

Defina a resolugdo do encoder linear, dependendo do encoder que sera usado.
Defina a resolugdo do encoder linear, em Basic em Linear control de parameter setting.

[Linear encoder resolution - Numerator]
[Linear encoder resolution - Denominator]

= Linear encoder resolution [um)]

Quando a linear encoder resolution e 0,05 pm (sistema de exemplo)

Linear encoder resolution = 0,05 um
1
20
rjmmﬁmmzhm [ i |
D Bropct  Yew fle  Poreameter Setingll)  Fgrameter  Safety  Posibogng-dats  Momtor  Qisgnoss TestMode  Adjstment  Joos  Window  Heb
NAA S e BElRAseEhefo
rﬁw . X Parameter Setung % 1 F =
B9 vigrws project
&hmn&n'q
&t Comenie £ (] aoes w| oJreac [ sat To Default Th Facametes Copy [ Parameter Hodk
St IR 1 L] Haversy T =
5 raramerer [FhOpen Pseve ds
Flter 2 -
ey ——
i Semodmntent ¥ X v | Ainear sncoder resolufon{™JM, " D)
— f Mumerator 1 1-£5853
- —~ Gan changng Salection of ercoder pulse count polanity . o (15535
— - ' Eric. puise i in increasing dir. by serva motor positive dir, v] Ceromnatns 0 | we (1-65535)
SEartup Prodedur g F i
v_—’}ﬂrﬂ ] ) \t st cspiay mh:mhmﬂ = Stop interval at home: position return(™LIT1)
Servn Sarve Eazc - The stop interval setiing at home pasition retum
mepl I-phase side ro-sgnal alarm detection vald v .
!w'h i 1049576 | e
— L — - Extensian 1=

Parimetro Valor inicial Definigdo do valor para o sistema
de exemplo

MNumerator Defina o numerador da resolugdo do encoder linear. 1000 1

Denominator | Defina o denominador da resclugdo do encoder linear. 1000 20

Apos a definicdo dos parametros, percorra o ciclo ligar/desligar do servo amplificador para aplicar a definicao.
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Escrevendo parﬁmetros

) oo

Quando for feita qualquer alteragdo a parameter setting, escreva sempre os parametros no servo amplificador.
Para escrever parametros, selecione o eixo no qual os parametros serdo escritos e clique no botao "Single Axis Write".

[ 21 MELSOFT MR Configurator2 New project

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

TestMode Adistment Jook  Window Hep

Linear encoder(™*C0P9)

Selecton of encoder pulse count polanty

Enc. pulse & in indeasng dr. by sero molor positve dir. .:]

Selecton of ABZ phase mput nterface encoder 7-phase
connection judgment function

I-phase sde no-signal slarm detection valid

»]

Linear enooder resolution( ™ LIM, **LID)
Pumes atoy 1] um (165535

Cenomnator 2 um [1-65535)

Stop nterval at home postion return{™ LT 1)
The stop nterval seting at home positon retumn
1048576 | puise

Servo motor thermistor seting("DOP 1)

Erabed )
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m Resumo deste capitulo

) oo

Neste capitulo vocé aprendeu:

« Software de configuracdo MR Configurator2 + Selecdo do polo de um encoder linear
« Criacdo de um novo projeto (selecdo do modo de - Definicdo da resolugdo do encoder linear
operacao)

« Escrevendo parametros

* Conexdo de um servo amplificador e um PC

* Definicdo da série e do tipo de servomotor

Pontos importantes

Software de configuracio
MR Configurator2

Criagdo de um novo
projeto (sele¢do do modo
de operagio)

Conexdo de um servo
amplificador e um PC

Definicdo da série e do
tipo de servomotor

Selecdo do polo de um
encoder linear

Definigdo da resolugdo do
encoder linear

O MR Configurator2 facilita o ajuste, a visualizagdo do monitor, o diagnédstico, a escrita/leitura de
parametros, e as operagbes de teste, através de um PC.

Para usar um servomotor linear, selecione “Linear” para o modo de operagdo na caixa de dialogo
Mew Project do MR Configurator2.

Quando a tela de alteracdo do modo de operagao for exibida com a conexdo do cabo USB, assinale
"Change to "MR-J4-B Linear"" e clique em OK.

Defina pardmetros especificos, dependendo da combinacio da série e do tipo do servomotor.

Selecione o polo de um encoder linear de forma gue o valor de feedback aumente quando um
servomotor linear for movido na diregdo positiva. Mova manualmente o servomotor linear na
diregdo positiva, no status de desativacao do servo, e verifique a velocidade do motor
(positiva/negativa) na tela do monitor do MR Configurator2, e configure a definicdo de Selection of
encoder pulse count polarity para que a velocidade do servomotor passe a ser positiva.

Defina a resolucdo do encoder linear, dependendo dos valores do denominador e do numerador.
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>m Deteccdo dos polos magnéticos ) 00

Este capitulo descreve a detecgdo dos polos magnéticos (necessidade de detecgdo inicial dos polos magnéticos),
como fazer essa deteccdo, e as precaugdes recomendadas.

Capitulo 1 - Aprendendo sobre servomotores lineares
Capitulo 2 - Sistema de exemplo e selecdao de capacidade
Capitulo 3 - Instalacao e conexao elétrica

Capitulo 4 - Configuracao de servomotores lineares

Capitulo 5 - Deteccdo dos polos magnéticos

5.1 Introducao a deteccdo dos polos magnéticos

5.2 Preparacao para a detec¢do dos polos magnéticos

5.3 Método de deteccdo dos polos magnéticos

5.4 Deteccdo dos polos magnéticos

5.5 Defini¢do do nivel de tensdo para deteccdo dos polos magnéticos
5.6 Deteccao dos polos magnéticos em um sistema de posigdo absoluta
5.7 Detecgdo dos polos magnéticos na configuragao tandem

5.8 Precaucdes para detecgdo dos polos magnéticos

5.9 Resumo deste capitulo

Capitulo 6 - Operacao de posicionamento
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} Introducao a deteccao dos polos magnéticos

Um servomotor linear requer um fluxo de corrente que depende das posigdes relativas entre o ima do lado secundario

e a bobina do lado primario.
Portanto, quando um motor é instalado, ou a alimentagao é ligada, é necessaria uma operagdo que detecta as posigoes
relativas entre o iméa e o fio bobinador, a chamada deteccéo inicial dos polos magnéticos. O tempo para inicio da

deteccédo dos polos magnéticos depende do tipo de encoder linear utilizado.

Tipo de encoder linear Detecgdo dos polos magnéticos

i o Requer a detecgdo dos polos magnéticos na
Tipo de posicao configuragdo do sistema.

absoluta e .
(na primeira inicializagdo do sistema)

Requer a deteccdo dos polos magnéticos sempre que
a alimentacao é ligada.

Tipo incremental

O sistema de exemplo € um sistema incremental equipado com um encoder linear do tipo incremental.
Este capitulo descreve a deteccao dos polos magnéticos, principalmente no sistema incremental.
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“ Preparacédo para a deteccdo dos polos magnéticos 3 000
Antes de iniciar a deteccao dos polos magnéticos, prepare o seguinte.
M Verifique se FLS, RLS e EM2 estao ligados. B Mude para o modo de operacao de teste.
Verifique se FLS (Limite de curso superior), RLS Mude para o modo de operagao de teste executando
(Limite de curso inferior), e EM2 (Parada forcada 2) as etapas abaixo.
estdo ligados, verificando o I/O monitor do 1) Desligue o servo amplificador.
MR Configurator2. 2) Defina o botdo de selecdo da operacao de teste (SW2-1)

como "ON (para cima)".
3) Ligue o servo amplificador.

1) MLLSOFT MK Configustond Mew progect
| et gew wmw Paincte  Bafoty  Mostopry dta &m- Dogoss TgstMode Adpswent

Defina SW2-1 como "ON (para cima)".

Para saber detalhes, consulte o curso"Servo MELSERVO Basics (MR-J4)".
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a Método de deteccao dos polos magnéticos

1/2

Sao fornecidos os dois seguintes métodos de detec¢ao dos polos magnéticos: "Position detection method" e
"Minute position detection method".

Magnetic pole detection
Position detection - A deteccéo dos polos magnéticos possui um alto grau de preciséo.| - A distancia de deslocamento na deteccdo dos polos magnéticos
method - O procedimento de ajuste na deteccao dos polos magnéticos é & grande.
simples. - Para equipamentos com pouco atrito, pode ocorrer um erro
inicial na deteccdo dos polos magnéticos.
Minute position - A distancia de deslocamento na deteccao dos polos magnéticos &€ | - O procedimento de ajuste na deteccao dos polos magnéticos
detection method pequena. & complexo.
- Mesmo para equipamentos com pouco atrito, a deteccdo dos * Seocomer uma perturbacdo durante a deteccdo dos polos
polos magnéticos esta disponivel. magnéticos, [AL 27 Initial magnetic pole detection error]
podera ocorrer.

Defina um método de deteccao dos polos magnéticos na janela "Linear control-Extension".
No sistema de exemplo, a deteccdo dos polos magnéticos é feita com o position detection method (valor inicial).

(7] MELSOFT MR Configurator2 New project ol () |
Pw)ut Yew FHle Parameter Setting(Z) Parameter Sofety Podtonng<data Monitor [Diagnosis TestMode Adpstment Took Window  Hep |
’ BERRAsEh RS o
% X parameterSetting X 10 -
8] At v| ’-J Lo BSet‘lobehdt hv«rfy R Fa coy [a Parameter Block
Fe0pen [5ave As
Fiter 2 |~
Fiter 3 Lnear contrl - Extension o
}Smmw 8 x :::'“’"m' Magnenc pole detection(™"LIT1, "LIT3, (TSTS, TOLV, LPWM) | Unear servo contrel ("LIT2, LB, LB2, LB3)
- — -touch t -
Test Ron i Gk Lnear servo motor magnetc pole detection selection Servo control error (AL43) detection function selection "
573 o = Linear contol The frst tme servo ON Magnebc pole detechon :] Pogibon/speed devabon error detecton enabled ‘v]
=t Modes iiaiiitpesmmnlp | oo cetector mettoc v | D"""““"""”m"""’"""d -
bon .
Before conmecting sotor Response selection v (0-1000)
to the machine, the servo Basic Speed 0 | me/s (0-5000)
system can be bestad, Gan/fiter
Mo Extension Load mass rato sef. Thrust % (0-1000)
10 Idenbity sgnal ampituce Controler reset condibon of servo control error (AL4Z) detecton
Extengion 2 3% (0-200) T
Extengion 3 Reset deabled (reset by power cyde) ‘.vJ
Option it Stroke kmit sclection  Enabled ~|
Specal
<Y .

9 000

-~
P

4
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ﬂ Método de deteccao dos polos magnéticos ) e

exemplo

\aler Inidil Definicdo para o sistema de \

Method selection | Defina um método de deteccido dos polos magnéticos. | Position detection method Position detection method

A partir da proxima pagina, explicamos a deteccao dos polos magneticos com o position detection method (valor inicial).
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Faca a detecc@o dos polos magnéticos utilizando o modo de operacao de teste (operacao de posicionamento) do
MR Configurator2.

Defina a distancia de deslocamento como "0", e execute uma "operacédo na direcdo de avango" ou "uma operagao
na direcao reversa".

Na proxima pagina, simule uma deteccdo dos polos magnéticos utilizando janelas reais.

] MELSOFT MR Configurator2 New project =@ 8
mmmmmmmmtmmmmmumw

System Settng ___Paositioning Mode

i T —

ale ' !*.wnfn l’nl( I)Mr‘(hun
121 mmfs
(1-2300)
r.l

(0 M)

520 [
(0.0000-107374.1823)

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

Use the JOG Mode to verify
that the motor rotates,

wehposmmdem

verify that the motor rotates. The SHIFT key can be used for forced stop.,

Thrust imit from controler is ignored at the test operaton.

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

—nbar ln smbabiom menmasl

Ready | Station 00) MR-14-5 Uinear Servo ampifier connection: USE , AP INUM S
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m Deteccdo dos polos magnéticos

<] MELSOFT MR Canfigurator2 New project SN
! Project View Parameter Safety Positioning-data Monitor Diagnosis TestMode  Adjustment Tools  Window Help
O A e ] A e ig [y B m 9
: Project a x Positioning Mode X g -
= [B New project - —
& System Settng | Positiomng Mode = I
T 3
e
= [lg Axis 1:MR-J4-B Linear ;
[) parameter [ ]Make the repeated operation valid
Speed | 200%|mmfs T P R
(1-2300) B — —
Accel. /decel, | 1000 H| ms
. . i U ~ - -
; 1 x ti tant Crvwell Eime 2.0
: Servo Assistant me constan (0-50000) B ——
Move distance B
TestR W -~
| =St RN LI ({Load side unit) | 0.0000 | mm “meration caunt 1 imes
/ﬂ?’ﬂ {0.0000-107374.1823) 000 .-
Siroke end i= automatcs ed Of -
3. Test Modes e TP r
Z-phase signal movement e
Before connecting motor " ;'_ta" -'t et
to the machine, the servo e dIFtance unit selecuan
- = i . 5
system can be tested. Command pulse unit (Elec alid] Operating stafus: top
J0G Mode Encoder pulse unit (Elec alid Operation count: times
LIse the JOG Mode to verify
that the motor rotates. — — —
Positive Direction Reverse Direction —
[A] 310G Mode 5] Movement{F} \ Movement il stor I ilFu‘cedSIlm
Positioning Mode JJ Pause
Ise the Positioning Mode to
verify that the motor rotates. The SHIFT key can be used for forced stop.
Positioning Mode Thrust limit from controller is ignored at the test operation, . ]
Vocé terminou a detecgdo dos polos magnéticos.
You can use Display All an the 2 a 5o a o
monitor to verify that the Clique em ([ para avancar até a proxima pagina.
B L e e P
{
Ready |[5tarl:|nn 00] MR-J4-8 Linear Servo amplifier connection: LS8 HOM 2
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ﬂ Definicao do nivel de tensao para deteccao dos polos magnéticos

) oo

tensdo, para aumentar a precisao.

Para fazer a detecgao dos polos magnéticos com o método de deteccdo da posicao, é necessario definir o nivel de

[ ) MELSOFT MR Comfiguraton? Mew progect

| Dumct e Be PweeiwSetol) Pyael Seey Sestoredss Bovir  Degews
NARAYe BERRAsEh At o

j Brepect s

Parameter writmg =

o] =) e

TestMode Adjaiment Jook  [Wndow  feip

H‘mn’ml
‘h\uw ?x Vb alon oo Magreetic pole detecbon{*LIT 1, SLITE. LTSTS, ELv, LPWM e perve convirel ("LITZ, LB4, LBZ, LBE
Crw-Rmach |
rsera—yr— - — Lresr wrvo motor magreil poke detechon ke ion Servo control ermoe ([ 47) detecton funchon selechon
Jrem orea Thar St e merve Of Magret: polr detecban b Poston fspred drasban oo driection enabled vl
1Ld_.}'.'uuwn 5 b Procedure d malaciion v = Dervastion error detechon evel
Postor 9 | s f0-1000)
Sarvg Garv
tept e | Mctor ored 0 | mems (0-5000)
el - Thruat 5 (21000
g Machirs Confroler resrt condiion of servo control ermor (847 detecton
Tiep |- Ampiter Sating fepet drater [eset by paser rpoe) |
|_mpltey Sytiey, |
Step - Testiun ) =
T R
g koo Acpustmenis
i jelpamgs, |

Status do servo amplificador

Defini¢do do nivel de tensdo (valor guia)

Baixa — Média — Alta
(10 ou menos (valor inicial) 50 ou mais)

Empuxo na operagdo

Baixo Grande

Alarme de sobrecarga/sobrecorrente (AL 32, 50, 51, E1, EC)

Ocorre raramente Ocorre frequentemente

Alarme de detecgdo dos polos magnéticos (AL. 27)

Ocorre frequentemente Ocorre raramente

Precisdo da deteccdo dos polos magneticos

Baixa Alta

Usando este valor de definicdo nas proximas operagdes de deteccdo dos polos magnéticos e nas subsequentes, pode-
se estabilizar as operacgdes de deteccdo dos polos magnéticos.
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>m Procedimento de definicao D) o0

Em primeiro lugar, defina o nivel de tensdo da detecgao dos polos magnéticos como 10, e faca a deteccdo dos polos
magneticos.

Aumente o nivel de tensdo da deteccdo dos polos magnéticos em 5, efetuando a detecgio dos polos magnéticos, até
que ocorra um alarme de sobrecarga/sobrecorrente (AL. 32, 50, 51, E1, EC) . Cerca de 70% do valor que causa um
alarme corresponde ao nivel de tenséo final da detecgdo dos polos magnéticos.

Defina o nivel de tensdo da deteccdo dos
polos magnéticos como 10.

F 3

‘ | Detecgdo dos polos magnéticos = Consulte a Segdo 5.4.

Aumente o nivel
de tensdo da
deteccdo dos =
polos magnéticos
em 5.

Faca o reset do

SIM | alarme, ou percorra o
ciclo ligar/desligardo | 4
servo amplificador.

O alarme [AL. 27 Initial
magnetic pole detection
error] ocorreu?

O alarme [AL. 32
Owvercurrent], [AL 50
Overload 1), [AL 51

Owverload 2] ou [AL E1

Overload warning 1

Percorra o ciclo
ligar/desligar do —
servo amplificador.

Cerca de 70% do valor atualmente definido
corresponde ao nivel de tensdo final da

s 1= 08 1 SR EAE e L2 * Quando o valor de definicdo final causa [AL. 27 Initial magnetic pole detection error],

| o valor de definigdo final deve ser alterado para o valor intermediario entre o valor que

Faca a detecgio dos polqs magnéti-::ﬂs com causou um alarme de sobrecarga/sobrecorrente (AL 32, 50, 51, E1, EC) e o valor que
o valor da definicao final. causou [AL. 27 Initial magnetic pole detection error].
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»m Exemplo de definicdo ) oo

A figura a seguir mostra um exemplo de definicao exemplo do nivel de tensdo da deteccdo dos polos magnéticos.

magnéticos

Detecgdo I_I I_I I_I
dos polos ' ; :

Walor de definiggo

do nivel de tensao . 1:0 pd 1:5 > 20 X 25 60 > 65 X ?:ﬂ

da detecgdo dos
polos magnéticos

Detalhes do 27 27 50

\ J T
'
Quando o valor de AL 50 ocorrew.

definigdo & baixo, o AL 27

costurma ocorrer.

AN A
v

Repita a deteccdo dos polos magnéticos,
aumentando o nivel de tensio da
deteccio dos polos magnéticos.

O nivel de tensdo final da deteccdo dos polos magnéticos é 70 x 0,7 = "49",

Voltage level 43 | 9% (0-100)
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m Deteccao dos polos magnéticos em um sistema de posicao absoluta ) ooc

Para um sistema de posicac absoluta que utiliza um encoder linear de posi¢ao absoluta, faga a deteccéo dos polos
magneticos sempre que montar algum equipamento ou que substituir um motor ou encoder linear.
Quando fizer a deteccdo dos polos magnéticos, selecione "Magnetic pole detection at first servo-on" para Linear servo
ON Magnetic pole detection selection. Defina "The first time servo ON Magnetic pole detection” para Linear servo
motor magnetic pole detection selection para fazer a deteccao dos polos magnéticos. Quande a detecgdo dos polos
magnéticos for concluida com sucesso, selecione "Magnetic pole detection disabled" se a deteccdo magnética nao for
necessaria sempre que o equipamento for ligado.
(Para um sistema incremental, a deteccdo dos polos magnéticos é necessario sempre que a alimentacéo é ligada).
| MELSCFT MR Conmfgurator2 New project [FESEER )
Emﬁ.&mwummwmmmm:m&_mﬂm&ww
NPpAde AEplRaAsichaan

m 3= Parameter Setting X 1P =
j'ﬂ'ﬂ-ﬂ'ﬂ!ﬂ' e

. B set TaDefault Gy 17 oo n

Linear confrol - Extersion

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

Aasatant L8t il 1 —
The first Bme servo ON Magrehc pole detechon :] I et ————— :
- Skartup Procedure Deviation detecton kevel
e Method selection | Pasiton detection method || s
. Pasition O oem (0-1000
Saret Sarvo R=sponse selechon
il B e | Mcier th Speed O menfs 0-S000)
. ) |
— e Extension Load mass rado s, Throet % (0-1008)
wesl Mackine e [dentity sgnal smpliude Controller resat condition of servo control ermor (4047 detection
- Amoifier Setorg Extension 2
- Extenmon 1 ol Resel drsabhend (reset by poveer cyoke) v]

Pardmetro Valor inicial

Selecdo da deteccdo dos polos
magnéticos do servomotor linear
ATIVADA

Selecione o tipo de deteccdo dos polos
magnéticos do servomotor linear.

Deteccdo dos polos
magnéticos no primeiro
acionamento do servo
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Deteccido dos polos magnéticos na configuracao tandem 3

Quando varios eixos estiverem conectados a uma maquina, como na configuracdo tandem, e a detecg@o dos polos
magnéticos for feita em varios eixos ao mesmo tempo, a deteccao dos polos magnéticos pode néo ser realizada com
sucesso. Faca sempre a deteccdo dos polos magnéticos em um eixo por vez. Nesse momento, altere o estado dos
outros eixos para desativacao do servo.

lAcionamento do serval

|Acionamento do sefvo]
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>}m Precaucdes para deteccao dos polos magnéticos ) W

Note os seguintes pontos quando fizer a deteccdo dos polos magnéticos.

+ Note que a detecco dos polos magnéticos comega automaticamente, ao mesmo tempo que em que é emitido o comando
de acionamento do servo.

« Estabeleca a configuracdo da maquina que utiliza FLS (Limite de curso superior) e RLS (Limite de curso inferior). Caso
contrario, uma colisdo pode danificar a maquina.

* Quando a detecgdo dos polos magnéticos for iniciada, a diregdo do movimento (positiva ou negativa) do servomotor linear
& imprevisivel.

+ Dependendo da definicdo do nivel de tensdo da deteccdo dos polos magnéticos, pode ocorrer uma sobrecarga,
sobrecorrente ou um alarme de detecgio dos polos magnéticos.

+ Ao efetuar uma operagao de posicionamento a partir de um controlador, use a sequéncia que emite um comando de
posicionamento depois de verificar a conclusdo normal da detecgdo dos polos magnéticos e o status de acionamento do
servo. Se um comando de posicionamento for emitido antes que RD (Pronto) seja ligado, o comando pode néo ser aceito,
ou pode ocorrer um alarme do servo.

* Quando for usado um encoder linear de posicéo absoluta e for ?eradn um espago nas posicdes relativas entre o encoder
linear e o servomotor linear, faca novamente a detecgdo dos polos magnéticos.

+ A precisdo da detecgdo dos polos magnéticos melhora quando ndo ha carga.

* Quando um encoder linear for instalado incorretamente, ou a definicéo da resolucdo do encoder linear ou o nivel de tensao
da deteccdo dos polos magnéticos estiver incorreto, pode ocorrer um alarme do servo.

« Para a maquina que gera atrito de 30% ou mais do empuxo continuo, o servomotor linear pode ndo operar corretamente,
apos a detecgdo dos polos magnéticos.

« Para a maquina cujo empuxo desequilibrado no eixo horizontal passar a ser 20% ou mais do empuxo continuo, o
servomotor linear pode nao operar corretamente, apos a detecgdo dos polos magnéticos.

« Para a maquina na qual varios eixos estdo conectados na configuragdo tandem, quando vocé tenta fazer a detecgdo dos
polos magnéticos ao mesmo tempo com varios eixos, a deteccao dos polos magnéticos pode ndo ser executada. Faca
sempre a deteccdo dos polos magnéticos em um eixo por vez. Nesse momento, altere o estado dos outros eixos para
desativacdo do servo.
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ﬂ Resumo deste capitulo

Neste capitulo vocé aprendeu:

» Introducdo a deteccao dos polos magnéticos + Definicdo do nivel de tensao para deteccao dos polos

« Preparacdo para a deteccdo dos polos magnéticos

+ Deteccdo dos polos magnéticos

Pontos importantes

Introducdo a detecgio dos
polos magnéticos

Preparaciio para a deteccio
dos polos magnéticos

Metodo de deteccio dos polos
magneéticas

Detecgéio dos polos magnéticos

Definicio do nivel de tensio
para deteccio dos polos
magneéticas

Deteccio dos polos magnéticos
&m um sistema de posicio
absoluta

Detecciio dos polos magnéticos
na configuragdo tandem

Precaucoes para deteccdo dos
polos magneticos

Método de deteccdo dos polos magnéticos

magnéticos

- Deteccdo dos polos magnéticos em um sistema de
posicdo absoluta

* Deteccédo dos polos magneéticos na configuracdo tandem
* Precaugdes para deteccdo dos polos magnéticos

Um servomotor linear requer um fluxo de corrente que depende das posicdes relativas entre o imé do lado secundario e a bobina
do lado primario. Portanto, quando um motor & instalado, ou a alimentacdo & ligada, & necessaria uma operacdo que detecta as
posigbes relativas entre o im3 e o fio bobinader, a chamada deteccio inicial dos polos magnéticos.

Antes de iniciar a deteccdo dos polos magnéticos, prepare o seguinte.
Verifique se FLS, RLS e EM2 estao ligados.
Mude para o modo de operacdo de teste.

580 fornecidos os dois seguintes métodos de deteccdo dos polos magnéticos: "Position detection method” e "Minute position
detection method".

Faca a deteccdo dos polos magnéticos utilizando o modo de operacdo de teste (operacdo de posicionamento) do MR
Configurator2.

Defina o distancia de deslocamento como "0 e execute uma "forward direction operation” ou "reverse direction operation®.

Para fazer a deteccdo dos polos magnéticos com o método de deteccdo da posicao, & necessario definir o nivel de tensao, para
aurnentar a precisdo.

Para o sistema de posicio absoluta que utiliza um encoder linear de posicao absoluta, selecione "Magnetic pole detection at first
servo-on” para Linear servo ON Magnetic pole detection selection.

Quando varios eixos estiverem conectados a uma magquina, como na configuracdo tandem, e a deteccdo dos polos magnéticos for
feita em varios eixos ao mesmo tempo, a deteccao dos polos magnéticos pode nao ser realizada com sucesso. Faca sempre a
deteccdo dos polos magnéticos em um eixo por vez. Messe momento, altere o estado dos outros eixos para desativacio do servo.

Mote que a deteccdo dos polos magnéticos comeca automaticamente, ao mesmo tempo que em que & emitido o comando de
acionamento do servo.
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Este capitulo descreve a operagao de posicionamento no modo de operagao de teste utilizando o MR Configurator2,
a conexao de controladores, definicbes (nimeros dos eixos, definicdo do sistema, e parametros de controle do
posicionamento), como ligar a fonte de alimentagdo, e o retorno a posicao inicial.

Capitulo 1 - Aprendendo sobre servomotores lineares
Capitulo 2 - Sistema de exemplo e selecdao de capacidade
Capitulo 3 - Instalacido e conexao elétrica

Capitulo 4 - Configuracdo de servomotores lineares

Capitulo 5 - Deteccao dos polos magnéticos

Capitulo 6 - Operacido de posicionamento

6.1 Operacdes de teste utilizando o MR Configurator2

6.2 Preparagd@o para o modo de operacéo de teste (operacdo de posicionamento)

6.3 Executando operacdes no modo de operacdo de teste (operacdo de posicionamento)
6.4 Conexdo com o controlador

6.5 Defini¢cdes do nimero do eixo

6.6 Definicbes do controlador

6.7 Ligando a alimentacao

6.8 Retorno a posicéo inicial

6.9 Operacéo de posicionamento utilizando o controlador

6.10 Resumo deste capitulo
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Operacdes de teste utilizando o MR Configurator2 )

Esta secdo apresenta o modo de operagdo de teste que esta disponivel no MR Configurator2.
Neste curso, a "operac¢ao de posicionamento” é feita por meio de operacdes de verificagao.

Nome do modo Funcio

DO (sinal de saida) saida Os sinais de saida podem ser ligados/desligados de forma forgada,
forgada independentemente do status do servomotor linear.

Essa fungio pode ser usada para verificar a conexdo elétrica dos sinais.

Operagdo de posicionamento O servomotor linear move-se uma determinada distdncia de deslocamento a qualquer
velocidade e para.

Essa fungdo pode ser usada para verificar as operagdes e a precisao da parada do
controle de posicionamento.
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Preparacao para o modo de operacao de teste (operacao de posicionamento) )
1/2

Configure algumas definicGes para preparar as operacdes no modo de operacdo de teste (operagdo de posicionamento).
Para o sistema de exemplo, defina a velocidade como 200 mm/s.

] MELSOFT MR Configurstor? Mew preject o i |
D Dol Wem P Safily dats  Meribr [T Tk Wdw b |
ilmuu—n-l—-.u:tu "'.- Fositionien Made X 4 F
=1 [0 i prpect "
is"hlmw Messtecming Mode
it Cramesrsaon :

= I_l.-—l.-nl!Ml.-
Porameie

E Servs dasmtant L
Tasifuns - £.0000-10737, 1023
1> 3 - 2

[Bedore Cofrc g Mot
& e nadws, b sees
Fubem sam b brsted,

EXTE
ki e JOG Wl 1 varily Pooive Derecacn EEW“PNW’ .
Lt i st 1oL Haw e
|

A

il dersece il selarben
¥

Lige tre Poiaaning Mads HIFT by can b el Tor for ool silop.
il o coneoller i ignened ai the test operabion.

moiy 10 werity thak the
el & relwing opedly.

[shen | [ e |

Ready

| iStation 15| MR-2448 Linear Serva ampkber connection: USE

Pardmetro

Valor inicial Definicdo

Speed Defina a velocidade do servomotor linear. 10 200

Voce pc}de alterar a unldade da dlstanma de deslocamentu na deﬁmgao de conversan de unidades da maquina.

-

4

E= o P
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Vocé pode alterar a unidade da distancia de deslocamento na definicao de conversdo de unidades da maquina.
Selecione [Tools] - [Machine Unit Conversion Display Setting] para configurar a definicdo de conversao de
unidades da maquina.

A partir da proxima pagina, explicamos o modo de operacado de teste (operacao de posicionamento) com as
seguintes definicoes.

-
Machine Unit Conversion Display Setting ]

Make machine unit conversion valid

Unit conversion setting

Command unit
Cpm ®mm Oinch O pulse
Linear scale resolution (number of pulses)

20000 | pulse  (1-2147483647)

Linear scale resolution (movement amount)
1.0000 | mm (0.0001-214745.3647)

ANut& the "Command unit” setting.

L ok | | cancel |
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Execute operagdes no modo de operagao de teste (operagao de posicionamento).
O sistema de exemplo atua da seguinte forma com a execucao de "Positive direction travel" e "Negative direction
travel".
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Conecte o servo amplificador a um controlador.

O servo amplificador MR-J4-B possui uma interface SSCNET III/H.

Usando o método de comunicacgado 6tica, a SSCNET III/H alcanga uma alta tolerancia ao ruido e uma comunicacao full-
duplex de alta velocidade.

Usando um cabo dedicado para conectar o servo amplificador ao controlador. O cabo com conectores facilita a
conexao e a desconexao.

Controlador do
sistema de servo MR-J4-40B (Eixo 1) MR-J4-40B (Eixo 2)
Q172DS = A

B Como conectar

Note os seguintes pontos ao usar os cabos SSCNET IIL

+ Se alguma forga, como um grande impacto ou pressao lateral, for aplicada ao
cabo, ou se o cabo for puxado, repentinamente curvado ou torcido, as pecas
internas ficarao torcidas ou danificadas, e ndo sera possivel efetuar a transmissao
dtica.

+ Uma vez que as fibras oticas sdo feitas de resina sintética, elas ficardo
termicamente deformadas, se expostas ao fogo ou a altas temperaturas.

+ Se a face da extremidade de um cabo &tico se sujar, a transmissédo Gtica sera
interrompida, podendo causar causa falhas de funcionamento.

* Nao olhe diretamente para a luz emitida do conector ou da extremidade do cabo.

+ Para sua segurancga e protecdo do conector, instale uma tampa fornecida no
conector que nao for utilizado (CN1B), no servo amplificador do eixo final.

Botao giratorio
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m Definicoes do numero do eixo

Defina um nimero do eixo de controle para o servo amplificador.
Um ndmero do eixo de controle € atribuido a cada servo amplificador, para identificar os eixos de controle. E possivel

definir até 16 nimeros de eixos, independentemente da ordem da conexao.

Note que a operacéo pode ser ndo ser bem sucedida se os nimeros dos eixos de controle definidos se sobrepuserem

em um sistema de servo.

Defina um nimero de eixos de controle para um servo amplificador utilizando o switch rotativo de selecdo dos eixos
(SW1) e o switch de definicdo do nimero de eixos auxiliares (SW2) na tampa dianteira do servo amplificador.

Chave rotativa de
selecdo do eixo (SW1)

Switch de definigdo
do numero de eixos
auxiliares (SW2)

LM-H3

Q17205

£7 SSCNETII/H
| e v i i e e,

MR-J4-408B

LM-H3

————
MR-J4-40B

Eixo 2

Chave rotativa de
selecio do eixo (SW1)

Switch de definicdo
do numero de eixos
auxiliares (SW2)

) oo
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Esta secdo descreve as definigdes do controlador para controlar um servomotor linear. Esta secdo descreve apenas as
definigbes que diferem das dos servomotores rotativos.

m Defini¢oes do sistema )

A secdo a seguir mostra o item de definicdo do sistema.

Ampiifier Information

-ﬁn‘pl'r'ﬁer Setting g
=

Ampkfier Model [MR-34(w)-8 (R)

Amghfier Operaton Mode  [|Linear -} Modo de Selecione um modo de Linear
operagdo operagao.

Item definido Definicdo

Axis Information
Axis No. 1=

Auis Label [

Input Fiter Setting

" Nothing i.._ld Servo Parameter Settm‘
" 0.8ms

" 1.7ms
" 2.6ms
+ 3.5ms
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Defina o seguintes valores para os parametros do servo. (Para ver como definir os valores, consulte os Capitulos 4 e 5).

Itemn definido Descricio Definicio
Definigdo da série do servomotor Defina a série do servomotor. O0BB
Definicio do tipo do servomotor Defina o tipo do servomotor. 2101
Selecdo da polaridade da Defina o polo do encoder linear. Encoder pulse in the servo
contagem de pulsos do encoder motor positive direction
Resolucdo do encoder linear - Defina o numerador da resolugdo do encoder 1
Mumerador linear.
Resolucdo do encoder linear - Defina o denominador da resolucio do encoder 20
Denominador linear.
Seleciio do método de deteccio Defina um método de deteccdo dos polos Position detection method
dos polos magnéticos magneticos.
Mivel de tensdo da deteccio dos Defina um nivel de tensio da detecciio dos 49
polos magnéticos polos magnéticos.
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A unidade de um encoder linear € "mm".
Faca a correspondéncia da unidade de resolucdo do comando do controlador com a do encoder linear.
A figura a seguir mostra a relacdo entre o nimero de pulsos (AP) e a distancia de deslocamento (AL) do encoder linear.

Usuario Controlador Servo amplificador

AP
AL

Comando
[mim]

Servomotor linear

Feedback da posicio . Al | g
[mim] AP

Encoder linear

Feedback da velocidade <
[mirm/s] '

Diferenciagio =g

_______________________________

Quando a resolucao do encoder linear for 0,05 pm, calcule o nimero de pulsos (AP) e a distancia de deslocamento
(AL) da seguinte forma.

Nimero de pulsos (AP) [pulse] 1 20

Distancia de deslocamento (AL) [um] ) 0,05 1

Utilizando MELSOFT MT Works2, vocé pode facilmente definir os parametros desejados, simplesmente inserindo os
componentes da maquina (como a resolucdo da escala).

i "I
Electronic Gear Setting - Axis #1 X

Seect the machine components, and enter the machinz data to automaticaly set the fixed parameter
(rumber of pulsesfrev.. travel valefrev.).

Machinz Components : 1Lincar Socrvo _"'j
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m Parametros de controle de posicionamento

Electronic Gear Setting - Axis #1

Entry - % :

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

Machinz Componente : lLincar Scrvo _"_I
Unit Seting O:mm v
Scale Resolution I 0.0500 [um]
Reduction Gear
Ratio (NLAM) = | |
[

Encoder Resolution

SettingRange

Clique neste botdo para calcular o ndmero

* | """"""" Cakulate Electronic Gear l de pulsos e a distancia de deslocamento
para definicao nos parametros.

Calculation Result ] s
Fixed Parameter |Unit Setting 0:mm
Number cf Pulses/Rav. 1000PLS i 20
[ovr ey, > Iravel value per Pulse I

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

Applying the calculation resul: above,

you want to perform | 0.0 [um] the eor for the l 0.0 [um]

iz about travel valie

Click OK to reflect to the fixed parameter. OK Il‘d
|

Clique no botado OK para
aplicar os resultados do calculo
nos parametros.

4|
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Ligue o controlador.
O controlador e o servo amplificador iniciam a comunicacdo de SSCNET III/H e a comunicagao e de inicializacao.

Quando a comunicacao de inicializacdo for concluida com sucesso, "b#" (pronto-desligado, status de desativacao do
servo) sera exibido.

Ligando a alimentagdo =i -
Q172DS

€7 SSCNETIII/H
MR-J4-40B MR-J4-40B

Eixo 2

LM-H3 LM-H3

Em um sistema que utiliza um encoder linear incremental, a detec¢do dos polos magnéticos é
automaticamente feita na primeira ativacao do servo, depois que a alimentacao for ligada. Portanto, ao
efetuar uma operaca@o de posicionamento, sempre estabeleca uma sequéncia que verifique o status de
acionamento do servo como condicao de intertravamento do comando de posicionamento.
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A operacao de retorno a posicao inicial estabelece a posicao inicial da maquina. Depois que a posicao inicial for
estabelecida, as operacbes subsequentes de controle de posicionamento sao feitas com base na posicdo inicial.

A posicao inicial do servomotor line

ar € a posicao de acordo com intervalo de parada definido no retorno a posicao

inicial, baseada na posicao inicial do encoder linear.

A posicao inicial do encoder linear no retorno a posicao inicial varia de acordo com o tipo de encoder linear usado.

Tipo de encoder linear

Posicdo inicial do encoder linear no retorno a posicdo inicial

Encoder linear incremental

Posicao inicial do encoder linear ultrapassada inicialmente apos
o inicio do retorno a posicao inicial (marca de referéncia)

Encoder linear de posicao absoluta

Posicdo inicial do encoder linear (Dados de posicdo absoluta = 0)

Defina o intervalo de parada no retorno a posicao inicial na janela "Linear control-Basic" do MR Configurator2.

] MELSOFT MR Configurator2 New project Lo (B )
! Project View Fle Parameter Setmo(z) Parameter Safety Postonng-data Monitor Diagnosis TestMode Adiustment Tools Wndow Help
Q A4e BEorRAschlm s
H g x " Parameter Setting X 4¢P~
D New project )
£ System Setting Parameter Setti ng
z. = . -
| PO Ty Y S p—— p—r—
[*) Parameter : PY0pen BSaveAs
Fiter 2 ~
-
Vibration cor Linear encoder{**COPS) Linear encoder reschution(*=LIM, ==LID)
One-touch t ‘ —
oA 8 x Gain changing Selection of encoder pulse count polarity Numerator 1 pm (1-65535)
- — ) Unear control Enc. pulse is iIn Increasing dr. by servo motor positive dr. \d Denominator 1000 | pm (1-65535)
Test Run »| Basic < x
Extension Selection of ABZ-phase nput interface encoder Z-phase ol 2k (=
1123 = g}wz devloy connection fudgment function Stop nterval at home position return(**LIT1)
Basc 70t TR alarm detecton vakd ‘v] The stop interval setting at home position rem_
Before connecting motor S = v | puse
to the machine, the servo Extension |
system can be tested, 1o
JOG Mode Extension 2 Servo motor thermstor setting(*DOP1)
- 3

9 000

1/2

-~
—

4
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1] MELSOFT MR Configurator2 New project )

! Project View Fle Pum&m Parameter Safety Postionng-data Monitor [Diagnosis TestMode Adiustment Tools Window Help

Linear encoder(*=COPS)

Unear encoder resolution(™LIM, *"ID)
Selection of encoder pulse count polarity Numerator

Enc.nlsecsnmeaa\gdr.bvservonﬁwrposnved. E] Denominator |

1000 | pm (1-65535)

1000 | pm (1-65535)

Sde:ﬁ:o:fmohmiwthmfumzm Stop interval at home position return(**LIT1)

Z-phase side no-signal larm detecton vaid Tl | |28 0 tesmmchg Sines fomen s

Use the JOG Mode to venfy

Use the Positioning Mode to
verify that the motor rotates,

<
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Retorno a posicao inicial utilizando um encoder linear incrementa

A figura a seguir mostra um exemplo de operacdo de retorno a posicao inicial do tipo dog de proximidade, quando o
intervalo de parada é definido como 1048576 pulsos (valor inicial).

Em relacdo a posicédo inicial do encoder linear ultrapassada inicialmente apos o inicio do retorno a posicéo inicial, a
posic¢do inicial sera a posicao inicial de referéncia mais préxima depois que o dog de proximidade é desligado (a
posicao que fica 1048576 pulsos x n vezes afastada da posicao inicial do encoder linear).

Direcdo do retorno a posicéo inicial

-

Velocidade de retorno a posicdo inicial

Velocidade lenta

Servomotor linear 0 mmy/s

AN
|

Ativado

|
|
|
I
!
Sinal do dog de proximidade pesativado I

I |

i (Nota)

i 1048576 pulsos
1048576 pulsos » n vezes

Posicdo inicial de referéncia

1
|
|
|
}
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
-

[}EH-‘E-----_---.----

I-
*
I. I_|J :
Posi¢do do servomotor linear = i
Posicdo inicial do encoder linear Posicdo inicial

Defina apenas uma posicao inicial do encoder linear em todo o curso, e verifique sempre se a posicao é
ultrapassada apds o inicio do retorno a posi¢ao inicial.

Se ndo houver nenhuma posigéo inicial do encoder linear na diregdo do retorno a posicéo inicial, ocorrera um
erro de retorno a posicdo inicial no controlador.
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»“ Operacao de posicionamento utilizando o controlador 3 0oc

A secdo a seguir mostra a operagao de posicionamento do sistema de exemplo.
Para saber detalhes sobre os programas quanto a operagdes de posicionamento e outros tipos de operagdes, consulte
0s seguintes cursos.

* Quando uma CPU de movimento é o controlador do sistema de servo: Curso "MOTION CONTROLLER Basics
(Real Mode:SFC)"

+ Quando um médulo de movimento simples é o controlador do sistema de servo: Curso "SIMPLE MOTION
Module"
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Neste capitulo vocé aprendeu:

» Operagdes de teste utilizando o MR + Defini¢des do controlador

Configurator2 » Ligando a alimentagéo
« Preparacdo para o modo de operagdo de teste . Retorno & posicio inicial
(operagdo de posicionamento)

n . * Operacdo de posicionamento utilizando o
* Executando operacdes no modo de operacao perat P

- L controlador
de teste (operacao de posicionamento)
- Conexao com o controlador
- Defini¢cdes do nimero do eixo
Pontos importantes

Operacbes de teste utilizando o + Os seguintes modos de operacio de teste sdo fornecidos no MR Configurator2: "DO (sinal de saida) saida
MR Configurator2 forcada” e "operacdo de posicionamento”.
Conexéio com o controlador * Note os seguintes pontos ao usar os cabos SSCNET IIL

- Se alguma forga, como um grande impacto ou pressao lateral, for aplicada ao cabao, ou se o cabo for puxado,
repentinamente curvado ou torcido, as pegas internas ficardo torcidas ou danificadas, e ndo sera possivel
efetuar a transmissdo Gtica.

+ Uma vez que as fibras dticas séo feitas de resina sintética, elas ficardo termicamente deformadas, se expostas
ao fogo ou a altas temperaturas.

- Se a face da extremidade de um cabo otico se sujar, a transmisséo Otica sera interrompida, podendo causar
causa falhas de funcionamento.

- N&o olhe diretamente para a luz emitida do conector ou da extremidade do cabo.

* Para sua seguranca e protecdo do conector, instale uma tampa fomecida no conector que néo for utilizado
{CN1B), no servo amplificador do eixo final.

Definigbes do niimero do eixo - Um ndmero do eixo de controle & atribuido a cada servo amplificador, para identificar os eixos de controle.
E possivel definir até 16 nimeras de eixos, independentemente da ordem da conexo.

- Mote que a operacio pode ser ndo ser bemn sucedida se os numeros dos eixos de controle definidos se
sobrepuserem em um sistema de servo.

4
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Definigbes do controlador * Para ativar os parametros definidos, faca o ciclo de ligar/desligar do servo amplificador depois de escrever
os parametros do controlador no servo amplificador.

+ O nimero de pulsos (AP) e a distinda de deslocamento (AL) do encoder linear sdo calculados da sequinte
forma.

Mumero de pulsos (AP) [pulse] B 1
Distancia de deslocamento (AL) [um] Resolucdo do encoder linear [pm]
Ligando a alimentacio » Quando a comunicacio de inicializagio for concluida com sucesso depois que o servo amplificador for

ligado, "b#" (pronto-desligado, status de desativagdo do servo) sera exibido.

+ Em um sistema que utiliza um encoder linear incremental, a deteccdo dos polos magnéticos é
automaticamente feita na primeira ativacio do servo, depois que a alimentacio for ligada. Portanto, ao
efetuar uma operacio de posicionamento, sempre estabeleca uma sequéndia que verifique o status de
acionamento do servo como condigdo de intertravamento do comando de posicionamento.

| ¥

Retorno & posicdo inicial - A operacio de retomno & posicio inicial estabelece a posicio inicial da maguina. Depois que a posicio inicial
for estabelecida, as operagbes subsequentes de controle de posidonamento sdo feitas com base na posigéo
inicial.
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Agora que vocé concluiu todas as ligbes do curso MELSERVO Basics (Servomotor linear), esta pronto para fazer o
teste final.
Se tiver qualguer duvida sobre os topicos abrangidos, aproveite esta oportunidade para revé-los.
O Teste Final € composto por 5 perguntas (18 itens).
Vocé pode fazer o teste final quantas vezes desejar.
Como é feita a pontuacdo do teste
Depois de selecionar a resposta, ndo se esqueca de clicar no botdo Resposta. Sua resposta sera perdida se vocé
continuar sem clicar nesse botao. (O sistema assumira que essa pergunta nao foi respondida).

Resultados da pontuacao
O ndmero de respostas corretas, o nimero de perguntas, a porcentagem de respostas corretas e o resultado
(aprovado/reprovado) aparecem na pagina de pontuacao.

Respostas corretas : ]

Para passar no teste, vocé
Total de perguntas: 5 precisa responder corretamente
a 60% das perguntas.

Porcentagem: 100%

Continuar ‘ | Rever

« Clique no botio Continuar para sair do teste.
= Cligue no botdo Rever para rever o teste. (Verificar a resposta correta)
» Cligue no botdo Repetir para refazer o teste.
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Selecione os nomes dos componentes do servomotor linear na caixa de termos.

Lado primario Caixa de termos

1. Resina moldada

v i~
Ima permanente
v

Peca de montagem ("yoke")

Bobina do motor
v

@
@
|

)

v WN

Ntcleo laminado

Lado secundario

Resina moldada ou tampa inoxidavel
@ -
@ -

Resposta H Volta ]
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Selecione as precaucdes que ndo se aplicam ao uso de servomotores lineares.

EIP  As pessoas que utilizam dispositivos médicos, como marcapassos, devem ficar afastadas do produto e do
equipamento.

N&o use pecas de metal, como relogios, brincos de orelha furada, colares, etc.
Utilize ferramentas de ferro.

Nao deixe cartbes magnéticos, relogios, celulares, etc. proximos ao motor.
Nao aplique choque ou tensdo sobre as pecas moldadas do produto.

Afixe a mensagem "Cuidado! Ima Forte” ou outras desse tipo, e tome medidas para isolar as imediagées, etc.

Resposta H Volta ]
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A tabela a seguir mostra as combinagdes do movimento de um servomotor linear e a selecdo da polaridade da
contagem de pulsos do encoder linear no MR Configurator2.

Selecione Positiva ou Negativa, a respectiva direcdo da velocidade do motor a ser monitorada no MR Configurator2, em
cada caixa.

Movimento qu
servomotor linear

(Motor da série LM-H3, direcao positiva) | (Motor da série LM-H3, dire¢cao negativa)

= - Direcdo ascendente [Direcao descendente| Direcdo ascendente |Direcdo descendente
ﬁﬁ?%gad%mﬂu'}gggs éja e pulsos do e pulsos do e pulsos do e pulsos do
encod%r lin earpn o MR encoder na direcao | encoder na dire¢do | encoder na diregao | encoder na direcdo
Confiqurator? positiva do positiva do positiva do positiva do

9 servomotor servomotor servomotor servomotor
Positiva ou Negativa, a
respectiva direcdo da
velocidade do motoraser | @D v | @D v | @B v|| @D v |
monitorada no MR
Configurator?2

Resposta H Volta ]
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As frases a seguir descrevem a preparacdo para deteccdo dos polos magnéticos utilizando o MR Configurator2.
Selecione ATIVADO ou DESATIVADO, em cada caixa, para completar as frases.

* Verifique FLS, RLS e EM2.

Verifique se FLS (Limite de curso superior), RLS (Limite de curso inferior) e EM2 (Parada forcada 2) estdo| --Select-- | v
verificando o monitor de I/O do MR Configurator2.

ir

T

* Mude para o modo de operacio de teste.
Mude para o modo de operacao de teste executando as etapas abaixo.

1)|__--Select-- ¥ o servo amplificador.
2) Defina o botdo de selecdo da operacio de teste (SW2-1) como "|__--Select-- | ¥ | (para cima)".
3)|_--Select-- | ¥ o servo amplificador.

04

’ Resposta H Volta ]
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A figura a sequir mostra a relacdo entre o ndmero de pulsos e a distancia de deslocamento do encoder linear.
Selecione AP (numero de pulsos) ou AL (distancia de deslocamento) em cada caixa.

Controlador Servo amplificador
r—-—-——=—=—=-—7—=—7——77% | |
Usuario ' | [
| to I
I u I : L] :
I = ;| I
I | Pl + I
Comando | L |
[mm] , = Lo ’Q_ : Servomator linear
| - 4 | ] 1
| @ b |
| | 1 |
I 1 I
| . i ] I
: o !
| 1
Feedback da : v : : i :
osigio & ]
p[mr?]a] : v 1, | : Encoder linear
I I ;! I
| 04 ! , |
| ;o I
| 1 1 1
I ;| I
1 1 1 |
Feedback da ! to [
velocidade e bl Diferenciagio et :
[mm/s] ! ! i
I.__________.! Ly g g JI

Resposta H Volta ]
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Vocé concluiu o Teste Final. Seus resultados sdo os seguintes.
Para terminar o Teste Final, va para a proxima pagina.

Respostas corretas : 5

Total de perguntas: 5

Porcentagem: 100%

Continuar | ‘ Rever ‘

Parabéns. Voce passou no teste.
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Vocé concluiu o curso MELSERVO Basico (Servomotor linear).

Muito obrigado por fazer este curso.

Esperamos que tenha gostado das ligdes e que as informacdes
adquiridas sejam uteis no futuro.

Vocé pode rever o curso quantas vezes quiser.

Rever ‘ ‘ Fechar ‘




