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> OBJETIVO DE APRENDIZADO DESTE CURSO ) 000

Este curso destina-se as pessoas que estdo construindo um sistema de servo usando a série MELSERVO-J4 pela
primeira vez, para que aprendam a fazer a instalacdo e conexao elétrica do sistema e a realizar outros
procedimentos, até a operacdo e monitoracao de testes.

Este curso requer conhecimentos basicos dos servos CA.

Recomendamos que os iniciantes facam o seguinte curso:
*Curso "Equipamento FA para iniciantes (Servos)"
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(X DESCRICAO DO CURSO ) e

A secdo abaixo fornece uma descri¢do do conteldo deste curso.
Recomendamos que vocé leia os capitulos pela ordem, comegando pelo Capitulo 1.

Capitulo 1 - Aprendendo sobre a série MELSERVO-J4
Este capitulo descreve os recursos, a configuragdo basica e o alinhamento de produtos da série MELSERVO-J4.

Capitulo 2 - Configuracdo do equipamento e do sistema de amostra

Este capitulo descreve como selecionar um sistema de servo e os nomes das pecas e suas fungdes.

Capitulo 3 - Instalagcdo/Conexdo elétrica do servo amplificador e do servomotor

Este capitulo descreve a instalagdo e conexdo elétrica de um servo amplificador e servomotor.

Capitulo 4 - Configurando/Inicializando o servo amplificador

Este capitulo descreve como configurar parametros e efetuar a operacao de teste usando o MR Configurator2.

Capitulo 5 - Ajustando/mantendo o servo amplificador
Este capitulo descreve como verificar a operacdo em um sistema de amostra com os servomotores instalados.
Capitulo 6 - Fungdes de observacdo de seguranca e poupanca de energia

Este capitulo apresenta as funcdes de observacdo de seguranca e desempenho da poupanca de energia da série
MELSERVO-J4.

TESTE ABRANGENTE

Pontuacdo para aprovacao: 60% ou mais.
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e Como utilizar esta ferramenta de e-Learning

Ir para a proxima pagina
Voltar para a pagina anterior

Mover-se para a pagina
desejada

Para sair do curso

Ir para a proxima pagina.

Voltar para a pagina anterior.

O "indice" sera exibido.
A partir dele, vocé pode navegar até a pagina desejada.

Para sair do curso.
As janelas de "Indice” e do curso serdo fechadas.
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Precaucdes de seguranca

Se estiver realmente usando um dos produtos ao fazer este curso, leia toda a secdo de Precaugées de Seguranga do
manual do produto usado, e tome todas as precaugbes de seguranga necessarias para utiliza-lo corretamente.

Precaucdes neste curso

- A tela real do produto pode ser diferente da tela de exemplo usada na explicacdo do curso, dependendo da
versdo do software que estiver sendo usado.

software e as versdes que vocé vera neste curso sdo enumerados abaixo.
- Software de configuracao MR Configurator2 Ver.1.12N
- Software de selecdo de capacidade MRZJW3-MOTSZ111E Ver.C5

Materiais de referéncia

Veja a seguir uma lista de referéncias relacionadas aos topicos deste curso. (Note que esses materiais de referéncia nao sao
absolutamente necessarios, pois vocé pode concluir este curso sem utiliza-los).
Clique no nome do arquivo de referéncia para fazer o download.

Nome de referéncia Formato do arquivo

Tamanho do arquivo

Arquivo comprimido 9kB
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[ Capitulo 1 Aprendendn sobre a série MELSERVO-J4
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MNeste curso, vocé aprendera a construir um sistema de servo usando o servo CA MELSERVO-J4 multiuso da Mitsubishi
(simplesmente designado "MR-J4" daqui para a frente).
O Capitulo 1 fornece uma descricdo geral de um sistema de servo e exemplos de aplicaces, e vocé aprendera sobre os
servo amplificadores e servomotores da série MR-J4.

m Descricao geral de um sistema de servo

)

Um sistema de servo é composto por um controlador do sistema de servo, um servo amplificador e um servomotor.

Controlador do sistema de servo

Servo amplificador

MR-J4-B MR-J4W2-B

Controlador de Modulo de Simple
movimento Motion

MR-JAW3-B

Sistema de servo

Modulo de
Posicionamento

MR-J4-A

@ O comando de Posigdo & emitido para o servo
amplificador a partir dos dados de
posicionamento definidos pelo usuario.

® Selecione entre o Controlador de movimento,
Modulo de Simple Motion ou Mddulo de
Posicionamento, de acordo com sua aplicacao
especifica.

@ O comando de Posicdo do controlador do
sistema de servo e recebido para acionar o
servomotor.

@ O software de configuragdo MR Configurator2
& usado para configurar e ajustar o servo
amplificador.

) oo
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Servomotor

@ A energia do servo amplificador & recebida
para acionar o eixo do servomotor. E 0s dados
de posigdo detectados pelo Encoder no motor
sdo retransmitidos para o servo amplificador.

Servomotor rotativo Servomotor linear Motor de transmissdo @ Selecione o servomotor mais adequado a sua N
direta aplicacao especifica.
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Exemplos de aplicagdes de um sistema de servo
Os sistemas de servo podem ser aplicados em varios sistemas que requerem posicao, velocidade ou outros tipos de controle.

elinhas de montagem de veiculos ®Sistemas de manuseamento de materiais

As fungdes de observagdo de seguranga As linhas das esteiras transportadoras
garantem a protecdo podem ser facilmente alcangadas
®Dispositivos de fabricagdo de semicondutores ®Dispositivos de fabricagdo de cristal liquido

Os sensores de visdo sdo usados para fazer Os servos lineares adquirem uma
um posicionamento preciso configuragdo de varias cabecgas
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Os servo amplificadores MR-J4 estdo entre os servos mais rapidos e mais precisos da industria. Eles sdo compativeis com uma
ampla gama de motores, desde os servomotores rotativos até os servomotores lineares e os motores de transmissao direta.

@ =X Recursos do MELSERVO-J4 )

Os recursos do MR-J4 sdo os seguintes.

® Alta resposta atingida por um motor de controle de servo baseado em arquitetura patenteada. Isso ajuda a reduzir o
tempo de tato do dispositivo e a melhorar a precisao.

Comparacgdo do tempo de configuragdo com o modelo anterior

MR-J3 Tempo de MR-J4

configuragéo |

s reduzido em 40%* e |

.|";l § e 1 ' — { L1 i I

sl > ’ M |

* O resultado |

1 — baseia-se na — |
ggﬂﬁ'ﬁ s condigéo de nossa - {“;IRE-M
ALl Tempo de avaliagao. Tempo de S

configuragio configuragdo
Pulsos de -
Comando Torque dispersio Em posigido

® Eles estdo equipados com um encoder absoluto de resclucdo como padréo. Isso permite um posicionamento preciso e
uma rotacao suave.

4000000-

Resolucdo 16x encoder de pulso
16 vezes

' I - - :

Resolugdo em comparagido com o modelo anterior J

Série MR-J3 18 bits = 262.144 pulsos,rev Serie MR-J4 22 bits = 4.194.304 pulsos/rev
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* Funcao avancada de tuning com um toque

Os ganhos do servo, incluindo o filtro de supressédo de ressonancia da maquina, o avangado controle de supressédo de
vibragdes II*, e o filtro robusto sdo ajustados ativando-se a fungdo de tuning com um toque. O desempenho da maquina é

aproveitado ao maximo, por meio da fungdo de avancado controle de supressao de vibragdes.
Clique no botdo para verificar o movimento de repeticao.

* 0 avangado controle de supressdo de vibragées Il ajusta automaticamente uma frequéncia.

—: Comando

Operacao real

Quando o movimento da maquina & instavel

Velocidade
F Y

>

Tempo

When timing of movement is delayed

Velocidade

/ | Tempo de¢”

Ajuste do controle de supressao

de vibragdes e do filiro robusto
com um toque.

!

>

Correspondéncia
exata.
Velocidade Posicionamento em
F 3 alta velocidade.

L.

]

i Tempo de

i configurag
[ o

]

: >

Tempo

1/2
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When timing of movement is delayed

Velocidade
F' Y
| Tempo de I"'I—
,configurag,
i do I
| |
| |
»
Tempo
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» Avancado controle de supressao de vibragoes II

Duas vibragdes de baixa frequéncia podem ser suprimidas simultaneamente por meio de um algoritmo de supressdo de vibragdes
compativel com maquinas de sistemas tri-inerciais. Os ajustes também podem ser feitos simplesmente com um toque.

A eficacia desse método pode ser demonstrada na supressédo da vibragdo residual nas extremidades dos bragos ou nas carcagas dos
equipamentos.

Vibragdo na
extremidade™ ]
de um brago

Sistema tri-

. . Sem controle de Avancado controle de Avancado controle de
inercial

supressao de vibraghes supressdo de vibragbes supressdo de vibragbes I

Dois tipos de
vibragbes sdo
suprimidos ao

Pulsos de dispersao

Torque

Comando de
i = mesmo tem . - . ,, . . i
Vibragao em Duas vibragbes Uma vibragéo Duas vibragges ~ Velocidade
uma n}aquma coexistem é suprimida sdo suprimidas

O video a seguir mostra um exemplo onde a vibracdo residual, que ocorre quando um motor é acionado para posicionar uma unidade

com sistema tri-inercial com duas ressonancias de maquina diferentes em uma estrutura e um brago, é suprimida pelo avangado controle
de supressdo de vibragdes IL

(Duration: 01:14)
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Existem dois tipos de servo amplificadores MR-J4, como mostrado a seguir, dependendo da interface de comando.

« MR-J4-B - - - Servo amplificador compativel com a rede "SSCNETR/H" sincronizado com sistema de servo de alto velocidade
« MR-J4-A - - - Servo amplificador compativel com interface multiuso (por exemplo, para trem de pulsos ou entrada analégica)

Caracteristica Configuragdo do sistema

Compativel com » Pode ser conectado a um controlador de movimento, Ct_jntroladﬂr

SSCMET m/H médulo Simple Motion, etc. adequado ao controle 3 :
sincrono multi-eixos.

» A velocidade de transmissdo/recep¢do de dados aumentou
3 vezes em relacdo aos métodos convencionais, para

150Mbps full-duplex (equivalente a 300Mbps half-duplex).
MR-J4-B

Isso aumenta drasticamente a resposta do sistema.

» A comunicagdo sincrona completa melhora o desempenho
do equipamento.

= A comunicagdo excelente melhora drasticamente a Servomaotor _- .

MR-J4-B

imunidade ao ruido.
+ Conexdo elétrica de até 1600m possivel por sistema.
» A eletricidade pode ser consideravelmente economizada.

Compativel com + Pode ser conectado a um gerador de pulsos, controlador Controlador

interface de posicionamento, etc.

multiuso » Compativel com frequéncia de pulsos de comando maxima
de 4Mpps.

» Os comandos de tensdo analogicos também sdo aceitos. O
controle de velocidade ou de torque também sdo possiveis
por meio de comandos de tensdo analdgicos.

MR-J4-A

MR-J4-A

ol Servomotor

O servo amplificador de 2 eixos MR-J4W2-B e o servo amplificador de 3eixos MR-J4W3-B também estao disponiveis para
operar dois e trés servomotores, respectivamente.
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Servo amplificador

m Alinhamento de servo amplificadores

Esta secdo descreve o alinhamento dos servo amplificadores MR-J4.

O: Disponivel futuramente —: Incompativel

Interface de
comando Modo de Controle

Especificagbes 3 2
Ndamero da
de eixos fonte de
alimentacio

g
)

daup-gju zzp -5y

0.1 0.4

1f
100 ‘Tic _ {UbEfE{ID futuramente)

I
3 fases
200 AC

3 fases
400V AC

H/TI L1INDSS 82epau]

3 fases
200 AC

3 fases
200V AC -

OSNI}NL BBHBIU]

0.1
1§af$ic _ {leeradlu futuramente)

'U T
3 fases
200V AC

3 fases
400 W AC

{junho de 2013)
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Existem mais dois tipos de servomotores aléem dos servomotores rotativos, dos servomotores lineares com capacidade de

posicionamento de alta velocidade e alta precisédo, e motores de transmissao direta, ideais para condigdes de baixa
velocidade, e alto torque.

m Alinhamento dos servomotores rotativos

)

rotativos

Série HG-KR

apepioeded ex|eg

Série de servomotores | Velocidade nominal

(velocidade maxima)
[r/min]

alimentacao

3 fases
200V AC

Esta secdo descreve o alinhamento dos servomotores rotativos.

Caracteristicas

Baixa inércia
Perfeito para
maguinas
industriais em
geral.

Poténcia nominal

TKW

10kW

100kW

*Transmissoes por
correia

*Robbos

sMontadores

sMaguinas de
costura

sTabelas X-Y

sMaguinas de
processamento
de alimentos

*Equipamentos de
fabricacio de
semicondutores

sMaguinas de
tricotar e bordar

Séarie HG-MR

3000
(6000)

3 fases
200V AC

Inércia ultra-baixa
Bem adequada
para operagies
de alto
rendimento.

sInserdores
sMontadores

Série HG-SR

1000
(1500)

3 fases
200 AC

2000
(3000)

3 fases
200V AC

Inércia média
E==za série esta
dizsponivel com
duas velocidades
nominais.

*Sistemas de
manuseamento
de matenais
*Robos
sTabelas X-Y
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Serie HG-5R

Inércia media

| | |
I I T
1000 3 fases m ) I 0.5 I 4.2 I I | =Sistemas de
E t I
1500 200V AC S58 SEne esla [ [ manuseamento
g_ ( ) disponivel com | _ | : de materiais
duas velocidades T T T Robés
3 fases inai !
@ 2000 nominais. [ | | | | “Tabelas X
5 (3000) 200V AC 05 70 | |
z 3 fases . |
= 400V AC ! ! .
] ] ]
Série HG-JR 3000 Inércia baixa ! 0.5 ! 90 I | *Maguinas de
g o (6000: 0,5 a 5 kW 3 fases Bem adequada : ' ' : : : embalar alimentos
i) 5000: 7.9 kW para operagtes de _ sMaguinas de
E‘E ) ) 200V AC alto rendimento e : , : :
o 3 fases alta ' ' ' | -
m & 1500 _ I I I *Magquinas
2g (3000: 11, 15k | OOVAC | aceleracoldesace | | ".22 | | injetoras
) eracao. I I P
2500: 22 kW) | | | : renzas
Inércia média : : : ; *Sistemas de
E" E==a série esta | | | ! manuseamento
3 '§ 3000 3 fases disponivel com I 1.0 5.0 I : de materiais com
2o (4500) 200V AC duas velocidades | | - | 1| altissimo
® §: nominais. : | : | rendimento
o I
| | | [
. | | | | .
2000 Tipo achatado i | *Robds
'é) (3000: 0,75a 2 O modelo : : : I | *Maguinas de
8 kw achatado toma | | | ' processamento
3 a 2500: 3,5, 5 kW) essa unidade bem | | I I : de alimentos
E o 3 fases adequada para I 0.75 - I I
3 200V AC situacbes onde o | | |
g espaco de I I I :
) instalacdo é ' | | |
= i | | |
.8 imitado. | | | :
L L L 1
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Esta secdo descreve o alinhamento dos servomotores lineares.

Séries de Velocidad Método de Caracteristicas Empuxo Exemplos de aplicagdo
servomotores e maxima resfriament

lineares e 1000N  10000N 100000N

Série LM-H3 Adequado para [ ! *Sistemas de montagem

I ,
ECOoNomizar espago. de emicondutores
. Resfriam
: ento

Tamanho compacto e
alto empuxo. _: Continuo derwajfer
*Maquinas de ontagem
| de LCD
175 | 2400 Manuseamento de

|
[ gﬁq «Sistemas de limpeza
: |
|
natural : materiais
|
|
T
|
|

sAlimentadores de
prensa
*Ferramentas de
magquina NC
*Manuseamento de
materiais

Tamanho compacto.
O sistema integrado de
Resfriam | resfriamento por liguido
ento duplica o empuxo
natural | continuo.

. Confinvo N
Resfriam

ento por , 1800 18000
liquida

Continuo
18000

oajanu ap odi

«Sistemas de
maontagem de
semicondutores

«Sistemas de
limpeza de wafer

*Maguinas de

montagem de LCD

Alta densidade de
EMmpuxo.

A estrutura de
contraforga de atragéo
magneética prolonga a
vida das guias lineares &
reduz o ruido.

|
|
|
|
t
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
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| materiais

Seérie LM-UZ2 Sem engrenamento e | : | : : «Sistemas de
4 ; = [ [ | [ Fi ao de tel -
: ustacode || g |l )|k |
% . T 20 Resfriam | Nenhuma estrutura com | 1 S (Continuo : exposicdo a
z % M ento | forca de atragdio | | | | 1 | digitalizagao
& f, g natural | magnética prolonga a ' 1150 3200 I || »Sistemas de inspecéo
o ' ' Maxim Fl.
g vida das guias lineares. | 1 | — axinio | | “Manuseamento de
| | | |
| | 1 1
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Esta secdo descreve o alinhamento dos motores de transmissao direta.

Série de motores Velocidade Didmetro Caracteristicas
de transmissdo nominal externo do
direta (velocidade motor
maxima) [mm]
[r/min]

» Adequado para
operagdes de baixa
velocidade e alto
torque.

Operacao suave com
menos ruido.

O modelo de baixo
perfil do motor
contruibui para a
construcdo compacta e
um baixo centro de
gravidade, melhorando
a estabilidade da
maquina.

» Compativel com salas
limpas.

100N-m  1000N=-m

Exemplos de
aplicagédo

» Dispositivos de
fabricagao de
semicondutores

» Dispositivo de
fabricacao de
cristal liquido

= Ferramentas
para maquinas




k& Servo_MELSERVO_Basics(MR-J4)_POR

m Combinacoes de servo amplificador / servomotor

Esta secdo descreve as combinagdes de servo amplificadores e servomotores MR-J4.

@®: Compativel O: Disponivel futuramente —: Incompativel

Motor de
Servomotor rotativo Servomotor linear transmiss3o
direta

i
il
=

Espedificacbes
Servo amplificador -

fonte de 5
alimentacdo T
-

H/II LINDSS 82epau]

(junho de 2013)
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A série MR-J4 utiliza um encoder absoluto para que um sistema de deteccdo de posicdo absoluta possa ser facilmente
construido.

Com os sistemas incrementais convencionais, a posicao e a velocidade de rotacdo nao podiam ser detectadas e
armazenadas na memoria quando a alimentacédo era desligada. Assim, sempre que a alimentacdo do sistema de servo era
ligada, por exemplo, gquando o sistema era iniciado ou em uma recuperacdo de uma falha ou queda de energia, a tarefa de
alinhamento da posicéo inicial (retorno a posicio inicial) era necessaria.

Com o sistema de deteccdo de posicdo absoluta, porém, a posicéo e a velocidade de rotagdo podem ser detectadas e
armazenadas na memaria quando a alimentacéo for desligada. Assim, se a posicao inicial for definida na operacéo inicial, a
operacao podera retomada sem ser necessario fazer o retorno a posigdo inicial. Como resultado, o tempo de recuperagdo
de uma falha e queda de energia pode ser reduzido.

Quando se constroi um sistema de detecgao de posigao absoluta com a serie MR-J4, a unidade de bateria @ necessaria
para armazenar os dados da posicéo absoluta.

Vocé pode verificar como cada um desses "sistemas de deteccdo de posicao absoluta” e "sistemas incrementais”
funcionam, clicando no botéo respectivo, abaixo, para iniciar uma animacao.

el &

T A

4
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m Procedimento de construcao de um sistema de servo

) oo

A secdo abaixo mostra o procedimento de construgdo de um sistema de servo.
Neste curso, vocé aprendera o procedimento que vai desde "(1) Selecao" até "(5) Ajuste”.

[ (1) Selecdo do servo amplificador/servomotor - rceremeeee Cap.2

[ (2) Instalacdo/Conexdo elétrica do servo amplificador/servomotor - - -+ Cap.3

(3) Configurando/Iniciando o servo amplificador ==+« === eevees Cap4
-Configuragdes de parametros
-Verificando a conexdo elétrica do servo amplificador/servomotor
*Operagado de teste

[ (4) Operacdo sem motor conectado ao controlador -+ ------------ Cap.4 ]

[ (5) Ajuste do servo amplificador montado na maquina === - Cap.5 ]
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Neste capitulo vocé aprendeu:

+ Recursos do MELSERVO-J4

* Alinhamento de servo amplificadores
Alinhamento de servomotores
Sistema de detecgdo de posicdo absoluta

Procedimento de construgdo de um sistema de servo

Pontos importantes

Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso leia-os novamente para se familiarizar com seu contetdo.

Recursos do » Um motor com controle de servo baseado em uma arquitetura patenteada é usado para
MELSERVO-J4 alcancar a maior rapidez e precisdo da industria.
= O servomotor rotativo esta equipado com um encoder absoluto de 4.194.304p/rev (22 bits),
que permite o posicionamento de alta precisdo e uma rotagdo suave.

SEEGEGELEETERE T « Com o sistema de deteccdo de posigao absoluta, se a posicao inicial for definida quanto o
posi¢do absoluta equipamento for iniciado, o sistema compensara a mudanca de posigao.
Portanto, o retorno a posicdo inicial apés a alimentagdo ser ligada novamente nio é
necessario.
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Configuracao do equipamento e do sistema de amostra ) 00w

@XE sistema de amostra )

MNeste curso, vocé aprendera como usar a tabela X-Y como sistema de amostra.
Verifique o diagrama de padrdes de operacdo e as especificagdes da maguina, no seguinte arquivo PDF.

Detalhes do sistema de amostra <PDF>
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>E Selecionando a capacidade do servomotor ) 000

Inicialmente, vocé deve selecionar a capacidade ideal do servo amplificador/servomotor a ser utilizado no sistema de
amostra. O Software de Selecdo de Capacidade do Servo CA (freeware) é usado para selecionar a capacidade.

Software de Selecao de Capacidade do Servo CA

+ Quando as especificagdes da maquina e o padrao de operacdo sdo definidos, o servo amplificador, servomotor ideais e a
opcédo de energia regenerativa podem ser selecionados.

* Um menu para selecionar os servomotores lineares e motores de transmissao direta também é fornecido.

* Dez tipos de configuracdes de equipamentos, como fuso de esferas horizontal, fuso de esferas vertical, coroa e pinhdo e
alimentacdo por rolos, sdo aceitas.

Vamos tentar fazer a selecdo usando o Software de Selecdo da Capacidade do Servo CA na préxima tela.

Software de Selegdo da Capacidade MRZJW3-MOTSZ111E Ver.C5
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Contate seu departamento de vendas
local para obter mais detalhes.
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>ﬂ Selecionando a capacidade do servomotor

:'._ﬁ Ball scrw, Hrz. | Running | INIDTO.5YM
File Units Tools Help
Setting Data
|Ball scrw, Hrz. = | |Coupling (+Ext. Red. Gear[n]  ~|
|Pos.cti. mode ~||& caicuiate © setmir 5]
[~ DD Motor
T Arnplifier MR-J4-AB
A plifi
E i
| hotor - HG-KR 3000 wimin
| @&i" | Mo Reduction Gear Option
S o erake Option
r Uniform AcciDec Inclin All Sect. of  ESm=romt
Ef: Pos Ctrl Mode Oper. Pattern Calcu"’fjﬁ
| Icapacity
Data Setting Sizing Result
Maz= of table wiT 2000 kit Miotor :HG-KROS3 [50 ']
Mazsz of load Wil 0.500 ko
Thrustioad Fc 0.000 M Amplifier \MR-J4-1048
Guide tightening force FG 0.000 M Regeneration needless
Coupling inertia Jc o400 kg-cm2 Side-by-side mounting is possible.
Inertia of the athers JO 0.000 kgy-cim2 Load Inertia ; 0470 [ko-cmz) 10.4Times
Lead of ball screw PB 2.000 mm Peak Torgue : 0.323 (-] 201.9%
Dismeter of ball screw DB 200000 Imim RMS Torgue - 0.084 [M-rn] 57 2%
Lencgth of ball screw LB 300,000 mim Regen. Pwr. - 0.000 [ 0.0%
Driwe efficiency eta 0.a00
Coefficient of friction MLt 0135 E—— " —
& SIZING 0TwWware CalculEaie =] - - -
& equations and can only be used &5 & o O resultado do calculo & exibido.
Independantly ensure the designhas s _ . , .
Clique em m para ir até a proxima tela.
Mass of tahle W 2.000 (kg ~|| [EC>Show Graph | __ .
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m Configuragao do equipamento

) oo

Construa o sistema de amostra de acordo com o seguinte procedimento. A secdo seguinte mostra o diagrama e a lista de
configuraces de um equipamento para o sistema de amostra.

Controladar

Dispositivo de entrada

Dispositivo de saida

9 ®

Botdo de

Indicador de Indicador
parada funcionamento de parada
forcada

47 SSCNETII/H
Eixo 1 Eixo 2
Servo
amplificador
MR-J4-10B
Servomotor Servomotor
HG-KRO053 HG-KR053
—
Limite de curso superior
—am
Limite inferior de curso

29®

Dog de proximidade

Botdo de
inicio

Servo
amplificador
MR-J4-10B

—
Limite de curso superior

—a
Limite inferior de curso

2 ®

Dog de proximidade

Modelo Mome do modelo Qid
Controlador
PLC CPU QUO4UDEHCPU 1
M_E}duln dg fonte de Q2P 1
alimentacdo
Unidade base principal Q35DB 1
Madule de entrada QXA 1
Modulo de saida QY41P 1
Controlador do sistema de QD7IMS2
servo 1
(Madulo de Simple Motion)
Servo amplificador ME=J4=10B 2
Servomotor HG-KRO53 2
Cabo de alimentacdo do MR=PW51CELZM=-A2-L 2
servomotor
Cabo do encoder MR=I3EMCBL2ZM-AZ-L 2
Cabo de SSCNET II MR-J3BUSLM 2
Conjunto de conectores MR-CCMN1 2
Bateria MR=BATEV1SET 2
Cabo de comunicagio com o PC MR-J3USBCBL3M 1
{cabo USE)
Software de configuracio MR Configurator2 1

*Um disjuntor de caixa moldada (MCCB) e um contator
magnético (MC) sdo requeridos separadamente.
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m Projeto seguro de um sistema de amostra ) oo0®

Veremos as medidas de seguranca instaladas que foram projetadas para parar impreterivelmente o sistema em casos de
emergéncia, evitando danos e falhas dos dispositivos e acidentes, quando ocorrerem problemas no sistema.

Clique no botdo da opgao sobre a qual deseja obter mais informacées. (Cliqgue no botao "Display all circuits” (Exibir todos
os circuitos) para verificar os dispositivos de medidas de seguranga para todos os circuitos).

Emergency stop circuito Forced stop circuito Wiarkpiece moveable range Display all circuits
(Circuito de parada de emergéncia) (Circutto de parada forgada) (intervalo movel de pegas de trabalho) {Exibir todos os circuitos)

<Fonte de alimentagdo do servo=  <Fonte de alimentagdo do PLC=

Fonte de Fonte de

alimentagdo CA alimentagio CA
2 “Im Controlador

Botio de parada
Entradade  forcada

parada forgada q

Limite inferior Limite de curso

de curso superior
glimentagao do fonte de > P

Digjuni;jr circuito principal | 5jimentacéo do - Peca de trabalho

! -
En%ﬁjﬂ;}ég CC?';.tamr circuito de '2222222222222’ PIIIIIIIT 777
(MCCB) magnetico (MC) controle

o

S

> _ﬁu Fonte de E' * |
) Kid " alimentagao do fonte de
DIS_]unItDF circuito principal alimenta{;ﬁn do
de caixa Contator

circuito de
moldada | magnético (MC
ey g (MC) controle
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»ﬂ Servo amplificador ) oo

1/2
m Introducio aos nomes e fungdes das pegas do servo amplificador )

A titulo de exemplo, vocé aprendera os nomes e as fungées do servo amplificador "MR-J4-10B".

. Nome/Aplicagdo Nome/Aplicagdo
(2) Display Conector do encoder (CN2)
(3) O visor em LED com 3 digitos e sete s} Conecta o encoder do servomotor.
(9)
(1) segmentos mostra o status do servoe o
numero do alarme.
Interior da Conector da bateria (CN4) .
tampa do Chave rotativa de selecéo do eixo (SW1) (10) Usado para mnecltelr a bateria para backup
(2) | Usada para definir o n° do eixo do servo dos dados de posigao absoluta.
amplificador.
Chave de definigio dos eixos de controle (SW2) Suporte de bateria =
A chave de operagdo de teste, a chave de (11) | Instale a bateria para backup dos dados de
(3) definicdo de desativacio do eixo de controle e a posicio absoluta.
(13) chave de definigdo do nimero do eixo auxiliar
estdo disponiveis. (12) Terminal de aterramento de protecéo (PE)
(14) Conector de comunicagio via USB (CNS) Terminal de aterramento
(4) Para conexéo ao PC. : - —
onector da fonte de alimentagdo do circuito
Conector da fonte de al t d b
R Er;r:gigg!‘{ecxglf l:12|:i; fonte de alimentacio de
(15) Conector de sinal de /O {CN3) entrada. 4;.a
(5) | Usado para conectar sinais de |/O digitais. - -
Lateral (14) | Placa de classificacgo
Fonte de alimentacio do circuito d trol
Conector de sinais de entrada STO (CN8) 15 {gﬁﬁz}e Alimeniagan do creulio de controe
(16) 6 Usado para conectar a unidade logica de (19) Para conexao da fonte de alimentagdo do circuito
(6) seguranca e o relé de seguranca externo do de controle e a opgéio de regeneragio.
MR-J3-D05.
(17)
Conector do cabo SSCNET 11l (CN1A) E}og;gt}m de saida de poténcia do servomotor
L!sal:lc: para conectar o c.l::ntrolador d::: seno B .- conexco do servomator.
(7) sistema ou o servo amplificador do eixo -
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»ﬂ Servo amplificador ) oo

2/2

Conector do cabo SSCNET 11l (CN1A) E}or:;;t}m de saida de poténcia do servomotor
LIsado para conectar o controlador do servo (16) Para conaxsn o servomior
) sistema ou o servo amplificador do eixo
anterior. -
Luz de carga |
Quando o circuito principal esta caregado,
Conector do cabo SSCNET 11l (CN1B) (17) |essaluzseacende. )
Usado para conectar o servo amplificador do Enquanto essa |uz estiver acesa, ndo
8) proximo eixo. Para o eixo final, instale uma reconecte os cabos.
tampa.

4
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@XFI vnidade de display do servo amplificador

O display do servo amplificador é apresentado abaixo. (Para o modelo MR-J4-B de servo amplificador)

O display contém sete segmentos para indicar as condigées do servo de eixo e fornecer indicacdes sobre alarmes.

LED de 3 digitos, 7

segmentos
Tampa aberta
M
(1) Display normal (2) Exibicdo de alarmes
Quando n&o ha alarme, o n® do eixo e o valor branco Quando ocorre um alarme, seu numero (dois digitos) e
sao exibidos altemadamente. detalhes (one digito) sao exibidos
alternadamente com o display de status. Por exemplo, a
secAo a seguir mostra quando esta ocorrendo o alarme
[AL. 32 Overcurrent] (sobrecorrente).
Status N do eixo Status N do eixo N® do alarme Detalhes do

{1 digito) {2 digitos) {1 digito) {2 digitos) (2 digitos) alarme

1/2

) oo
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>’m Unidade de display do servo amplificador ) lnzll;ﬂ
/

Status N7 do eixo Status N7 do eixo M° do alarme Detalhes do
(1 digito) (2 digitos) (1 digito) (2 digitos) (2 digitos) alarme
l l (1 digito)
"b": Indica o status pronto/desligado e servo/desligado. "n": Indica que um alarme esta ocorrendo.

"C" Indica o status pronto/ligado e servolligado.
"d": Indica o status pronto/ligado e servo/ligado.
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@ X introducio aos nomes de pecas do servomotor ) oo

A titulo de exemplo, vocé aprendera os nomes das pecas do servomotor "HG-KR053".

Conector de energia
Conector do encoder

Encoder
Eixo do servomotor
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Neste capitulo vocé aprendeu:

Selecionando a capacidade do sistema de servo

Configuracdo do equipamento do sistema de servo

Projeto seguro de um sistema de amostra

Introdugdo aos nomes e fungdes das pecas do servo amplificador

Introducdo aos nomes de pegas do servomotor

Pontos importantes

Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso leia-os novamente para se familiarizar com seu contetdo.

Selecionando a » Selecione uma combinagdo de servo amplificador e servomotor que estejam dentro do

capacidade do sistema de intervalo de capacidade apropriado.
s5ernvo

Configuracio do » Selecione um controlador, servo amplificador, servomotor, cabos, etc. de acordo com as

equipamento do sistema especificagdes do sistema a ser construido e componha o sistema de servo.
de servo

Projeto seguro de um » Iremos implementar medidas de seguranga projetadas para parar impreterivelmente o
sistema de amostra sistema em casos de emergéncia, evitando danos e falhas dos dispositivos e acidentes

Introdugio aos nomes e » Os servo amplificadores sao compostos por um display, uma peca de definigio do eixo,

fungbes das pecas do interface, suporte de bateria e luz de carga
servo amplificador

el e L+ Os servomotores s8o compostos por um conector da fonte de alimentagéo, eixo do
pecas do servomotor servomotor, conector do encoder e encoder.
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e ULEN Instalacao/Conexao elétrica ) 000

Instalacdo dos servo amplificadores )

Verifique a instalacdo direcdo e o espago em torno do MR-J4-10B.

® Instalagdo de um servo amplificador ® Instalagdo de dois ou mais servo amplificadores
Gabinete Gabinete Gabinete
40 mm (1,57 pol) Espaco para os fios elétricos barte o Ui murlr; 100 mm (3,94 pol) ou mais
ou mais (80 mm (3,15 pol) ou mais) fomerior LDapol)..  «. 1mm (0,04 pol)
10 mm - .10 mm I 30 mm 30 mm
(039 pol) & “+4 (0,39 pol) (118 pol) &° "4 (1,18 pol)
ou mais ou mais ou mais ou mais
! ' i L
Parte $
40 mm (1,57 pol) inferior 40 mm (1,57 pol)
+ OU mais , OU mais
Cuidados Cuidados
* Instale o servo amplificador em uma parede vertical, orientando-o corretamente,  » Ao montar os servo amplificadores proximos entre si,
com o topo voltado para cima e a parte inferior voltada para baixo. deixe uma folga de 1 mm entre os servo
« Utilize-o em um ambiente com uma temperatura variando de 0°C a 55°C amplificadores adjacentes, considerando as
(32°F a 131°F). tolerdncias de montagem.
= Utilize uma ventoinha de resfriamento para evitar o superaquecimento do Messe caso, mantenha a temperatura ambiente
sistema. dentro do intervalo de 0 °C a 45 °C (32°F a 113°F)
« Tome cuidado para que nenhum objeto ou material estranho entre no servo ou utilize o servo amplificador com 75% ou menos
amplificador durante a montagem ou proveniente da ventoinha de resfriamento. do indice de carga efetivo.

= Utilize um sistema de purga de ar se instalar servo amplificadores em locais
com fumaca de gas toxico ou muita poeira (force a entrada de ar limpo no
gabinete, a partir do exterior, para que a pressdo interna fique maior que a
externa).
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Antes de conectar a fonte de alimentacdo, aterre o servo amplificador e o servomotor.
Como medida para evitar choques elétricos e ruido, faga o aterramento seguro do servo amplificador e do servomotor.

* Para evitar choques elétricos, conecte o terminal de aterramento de prote¢do do amplificador no aterramento de
protecdo do gabinete.

» Os servo amplificadores sdo afetados pelo ruido de comutacdo dos transistores, dependendo de como os fios estao
orientados e como é feito o aterramento. Por isso, ao fazer o aterramento, consulte o diagrama abaixo.

Gabinete
Servo amplificador

Servomotor

| MCCB

(Mota)
Fonte de
alimenta

eyul| ap on|4

Conecte o fio ao terminal PE do servo
amplificador.

Néo o conecte diretamente ao aterramento
do gabinete.

Nota Para o modelo 1 fase 200 V AC a 240 V AC, conecte a
fonte de alimentacdo a L1 e L3. Deixe L2 aberto.

*Conecte o terminal de aterramento do servomotor ao terminal
de aterramento de protecao do servo amplificador. Para isso,
conecte o terminal de aterramento de protecédo (PE) do servo
amplificador ao aterramento de protegdo (PE) do gabinete.
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m Conexao dos sinais de I/O externos ao servo amplificador

Sinal de alarme

(para o contator
magnetico)

Conectar a
CN3

MR-J4-10B

Limite de curso superior
Limite inferior de curso
Dog de proximidade

Dispositivo de 1O
MN® do pino

20

Simbolo

EMZ

Conecte os dispositivos de [/O externos ao conector de sinais de I[/O (modelo: MR-CCN1).
Conecte o conector de sinais de I/O (ja conectado) ao conector CN3 no servo amplificador.

Um diagrama de conexdo elétrica dos sinais para o conector de sinais de I/O é apresentado abaixo.
A secdo a seguir descreve apenas o dispositivo de I/O externo utilizado neste curso.
Para obter detalhes sobre outros dispositivos, consulte o respectivo manual.

Fungao/aplicagdo

Conecta o botao de parada forgada.

) ﬂﬂﬂ

Esquema dos pinos do
conector de sinais de /O

D

Conecta o botao de limite de curso
superior do equipamento.

12

Di2

Conecta o botao de limite inferior de
curso do equipamento.

19

D13

Conecta o dog de proximidade.

15

ALM

Emite o sinal de alarme.

Conecta uma sequéncia externa para
ligar/desligar o contator magnetico
{MC) com o sinal de alarme.

. CN3
! 11
2 g2
Dl = DI -
4 looconl—2mBR
MO1 ——{MO2 —=
6 | eom 16 a1 M
il I e T
8 | s '8 |\ pr
L 0 LZR o
2 e -2 o3
e EM2 y

Diagrama visto da secio

10

DICOM

Entrada 24VDC (24VDC10% 0,34)
para a interface de 1/0.

A capacidade da fonte de alimentagao
varia de acordo com o nimero de

pontos da interface de /O a ser usada.

Conecte a fonte de alimentagao
externa (+) de 24VDC.
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m Conexao dos sinais de I/0 externos ao servo amplificador

) ﬂﬂﬂ

ME-J4-10B

| I
Diagrama visto da secéo
de fiagao dos conectores

R I

2/2

Compatibilidade da conexao elétrica de MNPM/PMNP

A conexao elétrica de NPN and PNP das entradas e saidas digitais & aceita

mExemplo de entrada digital

Servo amplifier

Cormrente
EM2, etc.
< 1
\BDﬁD
| 0 | picom
I I gt
24V DC

N

Entrada NPM

B DICOM pontos da interface de I/O a ser usada.
= Conecte a fonte de alimentagao
10 externa (+) de 24VDC.
Terminal comum para EM1 e outros
3 DOCOM sinais de entrada
G T Servo amplifier
Comente
NPM/PNP sao EM2, etc.
aceitas — 1
' Botao
\ 7
|, | picom
| l T
24V DC
Entrada da fonte
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m Conexao eléetrica do servo amplificador ao servomotor ) 00c

A titulo de exemplo, vocé aprendera a conectar o cabo de alimentagdo do servomotor e o cabo do encoder ao
"MR-J4-10B" e "HG-KRO53".
Para saber detalhes sobre como selecionar cada cabo, consulte o respectivo manual.

Sinal de alarme

— Limite de curso superior
Limite inferior de curso
Dog de proximidade

Cabo de alimentacdo do
servomotor

Cabo do
encoder

=

HG-KRO53

Cuidados

« Conecte corretamente as fases (U/V/W) da fonte de alimentagao do servo amplificador e do servomotor. A conexao
incorreta das fases causa a falha do servomotor.

* Conecte o servo amplificador ao servomotor usando o cabo dedicado.
Além disso, ndo conecte um capacitor, amortecedor de sobrecargas bruscas, filtro, contator magnético (MC), etc. entre o
amplificador e o motor.

« Conecte o fio de aterramento do servomotor ao terminal de aterramento de protecdo (PE) do servo amplificador.
Para obter detalhes sobre o aterramento, veja o item 3.2.
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m Conexao elétrica da fonte de alimentaciao do servo amplificador

) ﬂﬂﬂ

Conecte a fonte de alimentag¢do ao servo amplificador em dois locais, para o circuito principal e o circuito de controle.

Certifique-se de conectar um disjuntor de caixa moldada (MCCB) a linha de entrada da fonte de alimentacéo.

Alem disso, conecte um contator magnético (MC) entre a fonte de alimentacao do circuito principal e os terminais L1, L2 e
L3 do servo amplificador, e conecte o fio de forma que o contator magnético seja desligado para desligar a fonte de
alimentacdo do circuito principal, quando o sinal de alarme ou o sinal de entrada de parada forcada for ndo-condutor.

O exemplo a seguir mostra a conexao elétrica do MR-J4-10B.

Disjuntor de caixa
moldada (MCCB)

e

Sinal de alarme

% :.-:' € C{}n‘tﬂtﬂr
- I magnético
MmQ
Circuito o | B |
principal "= L |
Circuito de
controle

Cabo de alimentacdo do servomotor E:: N [

=
HG-KR053

— Limite de curso superior
Limite inferior de curso
Dog de proximidade
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Nessa secdo vocé aprendera a conectar varios servo amplificadores juntos.

O servo amplificador MR-J4-B esta equipado com uma interface SSCNET II/H.

Essa interface proporciona comunicagées full-duplex de alta velocidade, com excelente tolerancia ao ruido, utilizando um
sistema de comunicacdo otica.

Cabos dedicados sdo utilizados para esta conexdo. Os cabos estdo equipados com conectores, para que sejam facilmente
conectados e desconectados.

Controlador do sistema
de servo

QD77MS MR-J4-10B (gixo 1) MR-J4-10B (gixo 2)

L7 SSCNETIII/H
| BT SR TR SSATTRLLEN AeTAEeE

Observe cuidadosamente as precaucdes abaixo ao manusear o cabo de = Metodo de conexao

SSCNET .

= Ndo aplique tensio ou pressao lateral no cabo, nem o dobre
acentuadamente, torca ou puxe. Caso contrario, a fibra otica interna
sera deformada ou rompida, causando a falha da transmissao otica.

* Ndp utilize o cabo de fibra dtica préximo a fogo ou em altas
temperaturas, pois ele & feito de uma resina sintética que pode ser
deformada se aguecida, causando a falha das comunicactes dticas.

= Ndo deixe que a sujeira e outros materiais estranhos se acumulem em
nenhuma das extremidades do cabo de fibra ética, para ndo bloquear a
transmisséo de luz e causar a falha dos dispositivos.

= N&o tente olhar diretamente para a luz emitida do conector ou
das extremidades dos terminais do cabo

Lingueta

1/2

@ Conexéo SSCNET I/H ) 008

4
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2/2

RECAI DN I AW W TWs W WrlAW T O T ST UIIJHUGIUUUG.

« Nao tente olhar diretamente para a luz emitida do conector ou
das extremidades dos terminais do cabo.

= Por motivos de protegio e seguranga, cologue as tampas que
acompanham o produto nos conectores nao utilizados (CN1B) no servo
amplificador do eixo final ao bloco de emissao de luz.

4
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Conectando a unidade de bateria do sistema de deteccao de posicao absoluta )

Quando se utiliza um sistema de detecgdo de posigdo absoluta, & necessaria uma bateria para armazenar os dados da posi¢ao
absoluta.

Preste atengdo ao seguinte, para evitar choques elétricos ou perda de dados da posicdo absoluta, ao conectar (ou substituir) a
bateria do servo amplificador.

* Para evitar choques elétricos, afaste-se do servo amplificador pelo menos por 15 minutos depois de desligar a fonte de
alimentacao do circuito principal, e em seguida verifique se a luz de carga esta apagada e verifique a tensdo entre os terminais
P(+) e N(-) com um dispositivo de teste de tensdo ou outra ferramenta antes de conectar a bateria.

- 56 troque a bateria com a fonte de alimentacdo do circuito de controle ligada.

Se a bateria for trocada com a fonte de alimentacéo do circuito de controle desligada, os dados da posicéo absoluta serao
perdidos.

* A desconexdo do cabo do encoder elimina os dados da posicdo absoluta. Apos desconectar o cabo do encoder, efetue o
retorno a posigéo inicial.

Neste exemplo, faca a conexdo com MR-J4-10B.

Instale uma bateria e insira Para o servo amplificador com um suporte
o plugue no conector CN4, de bateria na parte inferior, ndo é possivel
fazer o aterramento com a bateria
instalada. Insira a bateria depois de fazer o
aterramento do servo amplificador.

Bateria

Luz de carga
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Defina o n® do eixo de controle para o servo amplificador. Os nimeros dos eixos de controle sdo atribuidos separadamente
para cada servo amplificador, para identificar os eixos de controle a serem utilizados. Pode ser usado qualquer nimero de
eixos até 16, independentemente da ordem da conexao.

Tome cuidado para nao atribuir o mesmo n° do eixo de controle a varios servo amplificadores no mesmo sistema de servo,

pois isso pode causar a falha da operacdo do sistema.
Com o servo amplificador, defina o n® do eixo do controle de serve usando uma combinacgdo das definicdes da chave

rotativa de selecdo do eixo (SW1) e a chave de definicdo do eixo de controle (SW2), localizadas dentro da tampa do display,
no servo amplificador.

, , . .
Chave rotativa de selecéo QD77MS2 Chave rotativa de selecéo
do eixo (SW1) do eixo (SW1)

ﬁ S5CNE T, .i'.'.i'.fﬂ

Chave de definicdo do eixo BSIGSLO6 MR-J4-108 Chave de definicdo do eixo
de controle (SW2) de controle (SW2)

HG-KRO53 HG-KRO53

* Lembre-se de reiniciar a alimentagao do circuito principal e do circuito de controle do servo amplificador depois de efetuar
alteractes a chave rotativa de selecdo do eixo (SW1) e a chave de definicdo do eixo de controle (SW2).
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»“ Ligando o servo amplificador

Ligue a fonte de alimentacédo do circuito principal e a fonte de alimentacdo do circuito de controle do servo amplificador.
Quando o servo amplificador for iniciado, "Ab" (modo de espera do controlador do sistema de servo) aparecera no display.
Configure e inicialize o servo amplificador nesse estado, uma vez que a alimentagdo do controlador do sistema de servo

nao esta ligada.

) oo

Ligue o servo amplificador. "Ab" aparece no display
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Neste capitulo vocé aprendeu:

Instalando o servo amplificador

Aterrando o servo amplificador

Conexao dos sinais de I/O externos ao servo amplificador

Conexao elétrica do servo amplificador ao servomotor

Conexdo elétrica da fonte de alimentacio do servo amplificador

Conexao SSCNET III/H

Conectando a unidade de bateria do sistema de deteccdo de posicdo absoluta
Definindo o n® do eixo

Ligando o servo amplificador

Pontos importantes
Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso leia-os novamente para se familiarizar com seu contetdo.

Instalando o servo - Conecte o servo amplificador em uma parede vertical, orientando-o corretamente, com
amplificador o topo voltado para cima e a parte inferior voltada para baixo.
- Utilize-o em um ambiente com uma temperatura variando de 0°C a 55°C (32°F a 131°F).
{(variando de 0°C a 45°C (32°F a 113°F) se os servo amplificadores estiverem montados
proximos entre si.)
- Use uma ventoinha de resfriamento para evitar o superaguecimentodo sistema.
- Tome cuidado para que nenhum objeto ou material estranho entre no servo amplificador
durante a montagem ou proveniente da ventoinha de resfriamento.
- Utilize um sistema de purga de ar se instalar servo amplificadores em locais com
fumaca de gas toxico ou muita poeira.
- Se for usar dois ou mais servo amplificadores empilhados, deixe um espaco de 1 mm
entre os amplificadores para facilitar a instalacio.

Aterrando o servo - Como medida para evitar choques elétricos e ruido, faca o aterramento seguro do servo

amplificador amplificador e do servomotor.
de aterramento de protecdo do
ate
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Conexao elétrica da fonte
de alimentacéo do servo
amplificador

A fonte de alimentacio é conectada ao servo amplificador com os conectores para a
alimentagio do circuito principal e do circuito de controle.

Conecte um disjuntor de caixa moldada (MCCB) & linha de entrada da fonte de
alimentacao.

Conexao SSCNET IIIVH

- Essa conexao proporciona comunicagdes full-duplex de alta velocidade, com excelente
tolerdncia ao ruido, utilizando um sistema de comunicagao Gtica.
- Cabos dedicados sao utilizados para esta conexao.

Conectando a bateria do
sistema de detecgo de
posicdo absoluta

« E necessaria uma bateria para armazenar os dados da posicio absoluta. Preste atencéo
as precaucoes de 3.7, para evitar choques elétricos ou perda de dados da posigao
absoluta, ao conectar (ou substituir) a bateria do servo amplificado.

Definigbes do N° do eixo

- E possivel definir até 16 eixos como N° do eixo do servo amplificador usando uma
combinacio das definicdes da chave rotativa de selegdo do eixo e a chave de definigao
do eixo de controle, localizadas dentro da tampa do display, no servo amplificador.

« Tome cuidado para nao atribuir o mesmo n° do eixo de controle a varios servo
amplificadores no mesmo sistema de servo, pois isso pode causar a falha da operacao
do sistema.
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= EER Configurando/Inicializando o servo amplificador

Neste capitulo, vocé aprendera a configurar e iniciar um servo amplificador usando o software de configuragdo "MR
Configurator2".

Software de Configuracao "MR Configurator2” )

Nesta secdo, apresentaremos as funcdes e aplicacdes do software de configuracdo "MR Configurator2" (SW1DNC-MRC2-E).
Vocé pode efetuar ajustes e diagnosticos, exibir monitores, ler/escrever parametros, e executar uma operacao de teste,
simplesmente a partir de um MR Configurator2 instalado em um PC.

Startup E possivel definir varios parametros necessarios para acionar o sistema de servo e escrever os
parametros no servo amplificador. O status da operagdo pode ser monitorado em um grafico, etc.

Ajuste  Todos os ganhos sdo automaticamente ajustados, e o Manutencido O status do sistema de servo e as causas das

desempenho do servo pode ser demonstrado até o falhas podem ser examinadas e diagnosticas, e
a vida (til das pegas pode ser exibida em um
formato de facil compreensio.
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Nesta secdo, iremos criar um novo projeto.

Inicie o MR Configurator2 e selecione [Project (Projeto)] -> [New (Novo)].

A caixa de dialogo [New Project (Novo projeto)] aparecera. Complete as definigbes de comunicacdo com o servo amplificador.
Neste curso, vocé fara as defini¢des de comunicacdo com o servo amplificador MR-J4-B via uma conexdo USB.

Definigbes do sistema

Definicdo neste
curso

MR-J4-B Item definido Definir contetdo

Standard

Definigdo do | Use para selecionar o modelo do servo MR-J4-B
modelo amplificador a ser conectado.

Modo de Use para selecionar o modo de operagdo. | Standard
operagac
Destino do Utilize para selecionar o par com que serd | Conexdo USB do

par feita a comunicagdo. servo amplificador

Connection setting
@ Servo amplifier connection USB

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

| ﬁ I i Cancal
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m Conexao do servo amplificador com um PC ) 00c

Conecte o servo amplificador a um computador usando um cabo USB.
Utilize o "MR-J3USBCBL3M" (comprimento: 3 m) para o cabo USB.

Conexdo com o servo amplificador

Servo amplificador

Cabo USB Computador
MR-J3USBCBL3M

(opcional)

Precaugdes para conexdo por cabo USB

Quando o servo amplificador é conectado pela primeira vez em um PC com Windows XP, o assistente Add New
Hardware (Adicionar novo hardware) sera exibido.

Com um PC executando Windows 2000, Windows Vista e Windows 7, o servo amplificador sera automaticamente
detectado.

Porém nos PCs com Windows 2000 e Windows XP, deve-se instalar um driver para cada porta USB individual.
Quando se conecta o servo amplificador em uma porta USB diferente pela primeira vez, a tela de instalacdo do
driver sera exibida.

Para saber detalhes sobre como instalar o driver USB, consulte o respectivo manual.
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m Explicacao da tela do MR Configurator2 e do assistente do servo

Esta secdo explica os nomes de pegas e fungdes da tela do MR Configurator2.

) oo

O MR Configurator2 possui a fungao "assistente do servo”, que permite concluir a configuracio do servo amplificador simplesmente
seguindo instrugdes na tela. A partir das proximas paginas, o assistente do servo sera usado para configurar o servo amplificador.

Barra do menu
Utilize para selecionar os itens que serdo executados no MR Configurator2.

B MELSOFT Series MR Configurator 7 New project f E|
D Propt  ew Pysmeter  Footonng-dats  Mondbor  Degnows Test Miode  Adpetment Tools  Window  Heip

AR e BRI e cl o s Barra de ferramentas
p— : v o As fungdes frequentemente utilizadas sdo

e — Arvore do projeto agrupadas aqui como botdées. Clique em um
?_::m Defini¢des do sistema, parametros, definicdes de botédo para executar a funcéo atribuida.
= B Ass1 #8348 Randard dispositivos e uma lista de dados de definigdo de uma

= Paramater tabela de pontos séo exibidos na forma de uma arvore.

Assistente do servo
O MR Configurator2 possui uma fungdo de "assistente do
servo” que permite concluir a configuragdo do servo Barra de status
amplificador simplesmente seguindo as instrucdes da tela. Essa barra exibe o status da janela,
informacgdes sobre destino da conexéo e
status das teclas. Os status das teclas sdo os
seguintes:
(1) OVR: Indica que a tecla Insert foi
pressionada.
(2) CAPS: Indica que a tecla Caps Lock foi
pressionada.
(3) NUM: Indica que a tecla Num Lock foi
pressionada.
(4) SCRL: Indica que a tecla Scroll Lock foi
pressionada.

[ﬂm]m-mstmumwmm- [z
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m Etapa 1 Definicao do amplificador - Definicio dos parametros (Modo de operacao)

Selecione o modo de operagao.
No assistente do servo, selecione [Amplifier Setting (Definicdo do amplificador)] -> [Parameter Setting (Definicao do

parametro)], e selecione [Operation mode (Modo de operacdo] em [Function display (Exibicdo da funcdo)], e defina o modo
de operacao.

B MELSOF T Series MR Configurator? Mew project

! Servo Assistant .
u : Eraject  Mew Pl Pogveter Setrgil] Pyowelsr Poboprg-dsts  Mondor  [lsgnoss  TestMode  ddpeiment  Tooks  Sindow  Hen

Assistant List

" Shmm

o g CEn ety el sl the

i s thal e carantly

el
Pt |

T f—

o g cmn wnniy el sl the Filler 3

o arwtan s thal @ e carently Vst con
Ut Iy

G g
* ilus daplay
[ 8
e
I LT Fbanaon
e T W
Sy i s e [Fi—
BAraTeS T e (e T rr——
SR, ol L ey Cotsens ik
. ahech Hha e st wa
sl e Ly pa e reae sl
Lirea B0 mabor —~
Febansien §

Commend) Cmaed  flal >

Bl S abn 00 W0 W0 Sarded Sares avplfe cernecan LEB

Item do parametro Explicagdo da fungdo Valores iniciais Definicdo para o
sistema de amostra

Selecdo do modo Selecione um modo de operagdo. | Modo de controle Modo de controle
de operagao standard standard




k& Servo_MELSERVO_Basics(MR-J4)_POR

m Etapa 1 Definicao do amplificador - Definicao dos parametros (Basica)

Faca as defini¢des basicas.
Continuando da pagina anterior, selecione [Function display (Exibicdo da funcdo)]-[Common (Comum)]-[Basic (Basica)], e

defina a direcdo de rotacgdo e a parada for¢ada.

) oo
1/2

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

: Project 2 X 7 parameter Setting X

4 system Setting Parameter Sefting
[m] st ::I wFead [8) Sat To Defail Joverify [ pacapete:

i Popen [Psave is
(o=

Fiotation drschni"POL) Encoder culpit pulses{'ENRS, "ENR, "ENRD)
Fiotabion directon selection Encoder ouiput puises phase
COW i, during Twvd, pls_ input, £ dir. dring rev. pls, inpud ﬂ Arvance A-phaze 50° by COW | | Phase Setting

Forced stop("A0F ) Encoder culpl pulses numbsar

1. Parametar Setiing Barva forced Hop selection
- ey
i o werily and edk the . Enatied (Use foeced $1op ingal EMA ar EMZ) [Tt OO PUEE |

parametors that see currentty . —
Enabled [Lise forced stop input EM1 or EMGZ)

st
Dizabled orce stom riput EW and EMD are nof esed

Parameder Salling
Wi Sl warily shd adi the

P ATl & thal s cirrantly
et

[F[Faraneis Seing]
ET

ltem do pardmetro Explicagdo da fungad Valores iniciais Definigdo para o sistema
de amostra

Use esta opgio para definir a direco de rotagao do
servomotor, ac ser movido por comandos de rotagdo de
avango. A diregao de rotagao pode ser no sentido anti-horario
{CCW) ou horario (CW), vista do lado da carga (lado acoplado
a maquina).

Selecio da direcio de @ CCW for forward [ CCW for forward rotation
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m Etapa 1 Definicao do amplificador - Definicao dos parametros (Basica)

) ﬂﬂﬂ

Use esta opgio para definir a direcio de rotacao do
servomotor, ao ser movido por comandos de rotagdo de
avango. A diregio de rotagio pode ser no sentido anti-horario
{CCW) ou horario (CW), vista do lado da carga (lado acoplado
a maquina).

Selegio de parada
forgada do servo

O valor inicial & definido como [Enabled (Ativado)] por motivos
de seguranca. No sistema de amostra, o sinal de parada
forcada do controlador & utilizado, e o sinal de parada forgada
do servo ndo é. Porisso, defina esta opgdo como [Disabled
{Desativado))].

(Either forced stop
input EM2 or EM1 is

used.)

Selegao da diregéo de CCW for forward | CCW for forward rotation
rotacao rotation command, command,
CW for reverse CW for reverse
Sentido anti-horario (CCW) Sentido horario (CW) command command
Defina a diregéo de rotagéo considerando as especificagdes da
maguina. Mo sistema de amostra, o servomotor de cada eixo e
configurado para girar no sentido anti-horaric (CCW) para o
comando de rotagdo de avango.
Ative esta opgio para permitir o uso do sinal de entrada da
parada forgada (EMZ ou EM1). .
Enabled Disabled

(Neither forced stop
input EM2 nor EM1 is

used.)

2/2
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m Etapa 1 Definicao do amplificador - Definicio dos parametros (Pecas componentes) ) 000

Defina os componentes.

A partir da pagina anterior, selecione [Function display (Exibicdo da fungdo)]-[Common (Comum)]-[Component parts (Pegas componentes)],
e selecione o sistema de deteccdo de posigdo absoluta e o sistema de comunicagdes com os cabos do encoder.

. MELSOFT Seriea MR Configurator? Mew praject

(bpsmoprapest_]

Fepererative opbon “HES) W adon puipb{ VB )
Regnreralive optian qeltagy
gty oty is raol e

[umen magretic take inferok ()

Electromagnetic brske sequencs cupul
il (0 T

Wiona Sl werly e et e
e et B e Currenlly
et

[ oo Semrg e ;
Yilu oan varly and ol e Abschde pon ebection vyalem el Gwva molor
o b Bl e Gy

Dunabled (Uted 5 ncremental 1yitem) T T R N

Hiomme pos st onabbon sel ! [Ene;csden ¢ abds omataimes sban el 86
I.phatn must o paived | 2owire

Yieus Ch Chate B Baphay oy
Hormal bt F ufaction

Item do pardmetro Explicacio da funcio Valores iniciais Defini¢do para o sistema de
amostra

— . dn_ Lais Defina de acordo com o método de comunicagdo com TW.D'WWE t“.’e Two-wire type
comunicagdo com o (Tipo de dois

cabo do encoder o cabo do encoder. fios) (Tipo de dois fios)

Quando a sele¢do & ativada, o retorno a posigdo inicial
Selegdo do sistema de | ndo & mais necessario depois que a alimentacdo for
deteccdo de posicio ligada novamente, porque os dados de posicdo da
absoluta maquina sdo armazenados e mantidos no servo
amplificador.

Disabled
(Desativado)

Enabled (Ativado)
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m Etapa 2 Execucao do teste - Verificacdo do sistema (Configuracao do sistema) )

Verifique a configuracdo do sistema.
No assistente do servo, selecione [Test Run (Execucao do teste)]->[System Configuration (Configuracdo do sistema)], e
verifique o modelo do motor, etc.

. MELSOFT Serfes MR Confipurator 7 Hew project
2 x B proj

: Servo Assistant
L—_}mmmm

Seme | Samvo
ept Amp | Motor
sepl )
sep3 Mlachine

Step 1: Amplifier Setting

Step 2 Test Run

Step 3 Servo Adustment Hurn o inrush cur. swe trmes [lemes)
LED dezplary

a If & Problem Occurs
lediteatocig,

(9[(=1/3

Resdy [Stataesn (0] MR- M-8 Standard Serve amplifer confection: USE
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Etapa 2 Execucao do teste - Verificacao do sistema (Monitor de I/0) )

As atribuicbes dos sinais de I/O e o status ON/OFF podem ser monitorados no monitor de I/O.

Vamos tentar exibir o monitor de I/O na préxima tela.

[easr [ aton (0] HR- 18 Saredaed Serve anglifer correctin: LB L M |
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(8 MELSOFT Series MR ConfiguratorZ New project |:|E|E|
i Project  VWiew IO Moritor(Z)  Parameter  Postioning-data Monitor  Disgnosis  TestMode  Adjustment  Tools  Window  Help

Anl=1 < AN
i Project 3 .x

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

i Servo Assistant

|Test Run WR-J4-B Standard

1. System Check

Checks the system
configuration and wiring

System Configuration

Check the system configuration
| [Z]System Configuration |
|1 Idonitor

Check the input wiring

l hﬂl |40 honibor

* - Isso conclui a confirmag&o da exibigio do monitor
O3 Forced Qutput g

Chieck the output wiring

|E|DO Forced m ]

Clique em n para ir até a proxima tela.

Ready \[Station 00 MR-14-B Standard Servo amplfier connection: USB |ovR |CaP |NUM [SCRL
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Esta secdo apresenta os modos de operacao de teste que estdo disponiveis no MR Configurator2.
Este curso utiliza "FORCAR saida" para verificacdo da conexdo elétrica e "Modo JOG" e "Modo de posicionamento” para
verificagdo da operagéo.

Nome do modo Fungéo/atribuigio

FORCAR saida (sinal de saida) Os sinais de saida podem ser foradamente ativados/desativados,
independentemente do status do servomotor.
Este modo é util para verificar as conexdes elétricas dos sinais.

Modo JOG O servomotor pode ser operado nas diregdes de avango e reversa, a
velocidade de rotagdo desejada.

Este modo é adequado para verificar a operagdo do servomotor e a diregéo
de rotagdo.

Modo de posicionamento O servomotor gira para uma distancia de movimento especificada, a
velocidade de rotagdo desejada, e em seguida para.

Este modo é adequado para verificar a operacéo e a precisdo da parada no
controle do posicionamento.

Procedimento para usar o modo de operacgao de teste

(1) Desligue a energia.
(2) Defina o botao de selecao da operacgdo de teste (SW2-1) como "ON (ligado - para cima)”.

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

* Ligar SW2-1 durante a fase de Power-on nao inicia o modo de
operagao de teste.
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2/2

(3) Ligue o servo amplificador.

- 4— O ponto decimal pisca

Quando ocorrer um alarme ou aviso durante a operacao de teste

- <+— O ponto decimal pisca.
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m Etapa 2 Execucao do teste - Verificacao do sistema (FORCAR saida) ) ooc

Os sinais de saida podem ser forgadamente ativados/desativados pelo modo FORCAR saida, independentemente do status
do servo.
Isto & usado, for exemplo, para verificar a conexao elétrica do sinal de saida.

Vamos tentar operar o modo DO Forced Output (FORCAR saida) na proxima tela.

B MILSOFT Series MR Configurator? New project
D Prowedt  View  Parametsr  Podbiofandg-dsts  Monor  [asgnods  Tedt Made  Adpetiend  Tool  Window  Halp

By [ Sstucr (0] MR- M-8 Stanwbard Serva amnglifer connection: LUSE BOCAR MUM
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m Etapa 2 Execucao do teste - Verificacao do sistema (FORCAR saida) ) ooc

(8 MELSOFT Series MR ConfiguratorZ New project

! Projeck  Yiew Parameter  Postioning-data  Monikor  Dlagnosis  Test Mode  Adjustment  Tools  Window  Help
NeAa e HAERDEAschasns

: Project T X DO Forced Output X
=[] Mew project .
B 5ystem Setting DOFForced Oatpot

Tan ), ; :
= Unit Conversion : . I/0 signal connector
= E-.ﬁ.xisl:MR—H—B Standard : pin layout

Paramete Faorced output status —__CN3

L J-/
: Servo Assistant -0 I ‘OFF [

Test Run 12

aaa

1. Systein Check

Checks the system
configuration and wiring

System Configuration

Check the system configuration
| [ 7] system Configuration |

110 Mdonitor
Check the input wiring
[ [ ] 10 hanitor

* Isso conclui a ativagio/desativacio do sinal pelo

O3 Forced Qutput modo FORGA.R saida.

Chieck the output wiring
I . DO Forced Output I

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

Clique em u para ir até a proxima tela.
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>m Etapa 2 Execucéo do teste - Modos de teste (Modo JOG) ) oo

* A direcdo de rotacdo é vista a

Item definido
Motor speed (Velocidade do

motor)

No Modo JOG, defina os seguintes itens.

Definir conteddo

Especifique a velocidade de rotacdo do servomotor.
Ao especificar, comece com uma velocidade lenta até que a operagdo normal
possa ser confirmada.

Depois que verificar que nao ha problemas com a conexao elétrica, verifique a operagao (rotacdao de avanco/rotacao
reversa) do sistema de servo no "Modo JOG" dos modos de teste.
Pela rotacdo de avango, o servomotor gira no sentido anti-horario, e pela rotacdo reversa, gira no sentido horario.
partir do lado do eixo do servomaotor.

Definigdo dos valores neste curso

50 r/min

Acceleration/deceleration time
constant (Tempo de aceleracio/
desaceleracio constante)

Especifique o tempo de aceleracio até que a velocidade de rotacdo nominal
seja atingida, a partir do estado estacionario, e o tempo de desaceleracdo até
que a velocidade de rotacdo pare, a partir da velocidade de rotagdo nominal.

Vamos tentar executar o "Modo JOG" na proxima tela.

[([Bremmicon | | Biaewsecn |

o Bkt oy e e

O 08 W Dl @ Deden Paatfesd

T TEIFT ey o e et dr dprged viop
T el o controler @ groesd o e el oper shon

S s 0] ] - - ke apilhe Connechon: RS
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»m Etapa 2 Execucdo do teste - Modos de teste (Modo JOG)

(8 MELSOFT Series MR Configurator? New project
! Project  View Parameter

Positioning-data  Monitor

NEAlLSe .E
i Project 7 x

[= D ey prnjﬂl:t e l
B 5ystem Setting JOG Mode

Diagnosis  Test Mode  Adjustment  Tools

<Imagem da operagdo>

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

! Servo Assistant

Setting

Motor spesd

Accel decel time constant

3. Test Modes

Before connecting motor to
the machine, the servo Stroke end iz sutomsatically turned ON
system can be tested.

Lize the JOG Mode to verify Forward CCVW
that the motor rotates.

l EJOGM I

oning Mode

Reverze O . Stop

Ritation onby while the COW or O button is being pushed

Uz the Positioning Mode to
verify that the motor rotstes.

| [2| Posttioning Mode |

The SHIFT key can be used for forced stop.

Torgue limit from controller is ignored at the test operation.

0 modo Jog foi concluido.
You can use Display All on
the monitar to verify that the

mobor is rotating properly.

Clique em n para ir até a proxima tela.
A Dlzplay Al

Ready

|[Statim 0] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: USE
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m Etapa 2 Execucao do teste - Modos de teste (Modo de posicionamento) ) 000

A seqguir,vocé ira verificar a operacdo do "Modo de posicionamento”.

Com o "Modo de posicionamento”, vocé verificara se a operacao esta sendo efetuada corretamente, a velocidade e a distancia
de movimento especificadas.

Item definido Definir contetdo Definigio dos valores neste curso

Motor speed (Velocidade do | Especifique a velocidade de rotacdo do servomotor. 1000 r/min
motaor) Ao espedificar, comece com uma velocidade lenta até que a operagdo normal
possa ser confirmada.

Acceleration/deceleration time Especifigue o tempo de aceleracio até que a velocidade de rotagio nominal 1000 ms
constant (Tempo de aceleragdo/ | seja atingida, a partir do estado estacionario, e o tempo de desaceleracdo até
desaceleracdo constante) que a velocidade de rotacdo pare, a partir da velocidade de rotagdo nominal.

Move distance (Distancia do | Especifique a distancia de deslocamento do servomotor. Pulso 4194304
movimento)

Vamos tentar executar o "Modo de posicionamento™ na proxima tela.

B marL SO0 T Series Wl Configuratsr F Mew project

P W Pasmeter  Poiborewests  Morter  Cagreds  TearMeds  Advatmert  Toos  Wirdow el
' ' . LG m

L E.] Pusiticreng Hade %

? L Pasiilanieg kads

Inip Comarson

T ) 0 0 S
| Fw e

_ [l mamiin e smpesing cperation vaid
Mot speerd [ R

[ 14600y
Al i fene conalent 1000 35 ma
- S0
lcrew clstaneca -
B e 104304 9 puine
Eaebor s CoPreireg maobe B 00 247 IR T)

e mec e P ey
Biam Car e Balad

T L) ——
Lt e JOO rep— Micoem distarce und sslechion
Tl e rofar rofslley

e ]

EEIETTTTE
Pr—— —— I 5 Forvemd COM | | | Beww e O
e

(Zemtreg |
e

L T L
T ep—————p e ST wey con be wsed Yor forced stoo

Fa g b omes, S e Taram el from conlrolier o grored o $e sl pscalion
=l o POl g pery

C L Dampies &
oy [Satmon (0] MR- B-8 Sancard Jerm smpilfer connecton: LS

| wrwn Avsist and LI

Fast fun -
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m Etapa 2 Execucao do teste - Modos de teste (Modo de posicionamento) ) 000

(8 MELSOFT Series MR Configurator? New project vl

! Project  View Parameter Postioning-data Monitor  Diagnosis  Test Mode  Adjustment  Tools

. - <Imagem da operagédo>
NPAl e ([duEReigch¥®%n o
P"‘]E":t X Positioning Mode X l

= [ New project
B 5ystem Setting Positioning Mode
=3 Unit Conversion -
- . .
= [l Axis1:MR-34-B Standard ||l © (] avist
ﬁ Parameter

A

Motaor speed 1000 12 rimin
Servo Assistant ax P :
_ (1-89007
Test R W - |
un |—I Accel idecel fime constant 1000 ET ms
23 (0-500007)

Mave distance -
(Encoder pudse unit) 4154304 %L Puise
Before connecting motor to (0-2147453647)
the machine, the servo
system can be tested.

[] Z-phase signal movement
Use the JOG Mode to verity Miove E!lstame Limit sele::tlnr_n .
that the matar rotates. Command pulze unit (Electronic g

| [2]J0G Mode ise unit (¢

Posdioning Mode

Uise the Positioning Mode to (@ Reverse o
werfy that the motor rotates.

IEIFasmnﬂ' Iade I
Tigy A operacdo de posicionamento foi concluida.
You can use Display Al on The SHIFT key can be used for forced stop.

the manitar to verify that the Targue limit from cordroller is ignored =t the test operation. Clique em n para ir até a proxima tela.
miotor is rotating properly.

[ TAlDisplay A1
Ready [Station 00] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: LS8
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Solu¢oes quando sao encontrados problemas na operacao do teste ) 000

A secdo seguinte mostra soluges para quando se detectam problemas na operacéo de teste.

Problemas na conex3o elétrica

* Verificando se ha conexdes elétricas incorretas ou com falha.

* Conecte ou reconecte os conectores soltos.

» Substitua os cabos corroidos ou danificados por novos.

« Refaga o isolamento ou a conexdo elétrica, se houver curto-circuito.

Problemas na operagao

« Ligue a fonte de alimentacdo do circuito principal e a fonte de alimentagdo do circuito de controle.

- Se o botdo de entrada de parada forcada for pressionado (EM1 é ndo condutor), solte o botéo (defina EM1 com o estado
condutor).

* Se o motor nao girar com o modo JOG, verifique a causa, usando a fungao "Reason for not operating (Motivo para ndo
operar)", abaixo de "Diagnosis (Diagnostico)”, e aplique a solucao adequada.

Informacdes adicionais

Se o modo JOG for efetuado com a fonte de alimentacio principal desligada, o servomotor néo ird girar, mas podera néo
ser exibido em "Reason for not rotating” (Motivo para ndo girar). Além disso, nesse caso, o servo sistema encerra 0 modo
JOG com um aviso. Contudo, uma vez que ndo se trata de um alarme, o aviso nao € armazenado no historico de alarmes.
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»m Salvando projetos ) oo

A configuracdo foi concluida.
Cligue no icone "Save" (Salvar) para salvar o arquivo de projeto.

Se vocé sair da configuragdo sem salvar as defini¢des, estas ndo poderdo ser lidas na préxima vez que o sistema de servo
for iniciado.

Se quiser salvar um novo projeto, defina o nome do arquivo.

E recomendado selecionar um nome que possa ser usado para identificar o conteido do projeto (usando os detalhes do
controle, o nome do sistema ou outro texto facilmente reconhecivel).

Os arquivos sao salvos com a extensdo ".mrc2". (*Ver.1.19V ou posterior)

Save As Project Pasta para salvar os arquivos *Obrigatorio

Especifique uma pasta onde deseja criar uma area de
trabalho.

Lista de arquivos
Se houver um ou mais arquivos na mesma pasta, eles
serdo indicados na forma de uma lista.

Nome do arquivo *Obrigatorio
edeatning_project Especifique o nome do arquivo.

ME 2 Progact Files(™ mac2]

Titulo

Especifique um titulo.

Isso é (til se vocé quiser usar um nome que ndo caiba
no espago do nome do arquivo. (Vocé pode pular a
secdo do titulo se quiser, pois ela ndo € obrigatoria.)

%=y _Eable

[ Save &5 3 Workspace Format Project..

when you want bo use workspace Format project.

Swikch the window by clicking this button ‘
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Encerrando o modo de operacao do teste

Encerramento do modo de operacéo de teste.
Encerre o modo de operacdo de teste, usando o seguinte procedimento.

Procedimento para sair do modo de operagdo de teste
(1) Desligue o servo amplificador.
(2) Defina o botdo de sele¢do da operagdo de teste (SW2-1) como "OFF (desligado - para baixo)".

Defina SW2-1 como "OFF
(desligado - para baixo)"

(3) Ligue novamente a alimentacéo.
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»m Ligando o controlador ) 00c

Quando a configuragéo e a inicializagdo do servo amplificador estiverem concluidas, conecte o servo amplificador ao controlador e ligue o
controlador.

Inicie as comunicagdes SSCNETRE/H entre o controlador e o servo amplificador como Initialize communication (Inicializar comunicagaa).
Quando Initialize communication (Inicializar comunicagéo) terminar normalmente o status de "b#" (pronto - desligado, servo - desligado)

sera exibido.
Ligado ™==P> i QD77MS
SSL NETI

MR-J4-10B

— -

MR-J4-10B

Eixo 1 Eixo 2

HG-KRO53 HG-KRO53

Para configurar um sistema de amostra, crie um programa de controle de posicionamento para o controlador do sistema de servo.
E possivel apresender a utilizar um controlador do sistema de servo nos seguintes cursos de e-Learning.

» Curso "SIMPLE MOTION MODULE" (MODULO DE SOMPLE MOTION) ;

* Curso "SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (HARDWARE)" (INTRODUCAO ACO CONTROLADOR DE MOVIMENTO DO SERVO -
HARDWARE)

» Curso "SERVO MOTION CONTROLLER BASICS (REAL MODE: SFC)" (INTRODUGAQO AO CONTROLADOR DE MOVIMENTO DO SERVO -
MODO REAL- SFC).

» Curso "SERVO MOTION CONTROLLER APPLICATION (VIRTUAL MODE)" (APLICAGAO DO CONTROLADOR DE MOVIMENTO DO SERVO -
MODO VIRTUAL).
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m Operagao sem motor

) oo

Antes de instalar um controlador do sistema de servo em um sistema real, verifique se o programa de controle de

posicionamento do controlador funciona normalmente.
Verifique a operacdo do programa de controle de posicionamento usando a operagdo sem motor.
Com a operacdo sem motor, embora o servomotor ndo esteja conectado, os sinais de saida podem ser gerados como se o

servomotor estivesse sendo executado em resposta aos comandos do controlador do sistema de servo, e o status pode ser

exibido.

Procedimento para operagao sem motor
(1) Defina o servo amplificador com o status servo-desligado.
(2) selecione a checkbox "Enable motor-less operation” (Ativar operagdo sem motor) nas definigoes de
parametros do servo do controlador do sistema de servo, e volte a ligar a alimentacio.
(Ao definir o Modulo de Simple Motion, utilize MELSOFT GX Works2.)

i Servo Assistant

Azeistant List

C_:)Svewn Startup Procedure

Seno SErdd
stapd
PUY amp Mntal

b lulad'.me

Step 3 Servo .ﬁ.c!us‘hm‘l‘.
Servo Adjustments

Mainfenance of the
Servo Amplifier Parts

[ WELSOF T Series MR Conliguratsr? Mew preject

wm&u-ﬁmﬁﬂ!.mwwmm&mﬁmﬁmm

Vi Oy wely el S
i Tl At Dy
L]

EITDETE
R Ry el S e
i WAL el e DR

Vo can chocss e dapley
Forma st wyor “Fearchion
dapin”, rowhich e
parmretors we goaped iz
Furcions | ard sk dspiay”,
in which % parerelbors are
2orted by pa g e e

(] (Cimia]

g Prder 1 (WCGH BACH |
VRRpeE ERET
Sarvg motor g (00 i ppad]
Criost
0| [

[ 0 padin | FE0-H0)

Mgk U DDDDpase (-

[oton O] PP b b Servs ol cpevmion 0510 am

Tt potion oulpsl #abd SataRaTrEd_ WCiH

A eiior MO0 WICCT)
Sulpat meacROn
Teoos (ofsiman . Soavs)
et

By (e

AL Gelga{ DR
Ouipul dervics Beiection

ALN sl fed changed o ey SOt e

M ded Opetrabs] “LIEU

(] Pk P o S8 e e el

(3) O display mostra a seguinte tela.

1/2
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»m Operagao sem motor ) 00c

2/2

(3) O display mostra a seguinte tela.

- < O ponto decimal pisca.
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Neste capitulo vocé aprendeu:

Configuracéo do servo amplificador

Criando novos projetos

Conexdo do servo amplificador com um PC

Definicdes do amplificador - Definicdes dos pardmetros

Execucdo do teste - Verificacdo do sistema

Execucdo do teste - Operacéo do teste

Solugdes quando sdo encontrados problemas na operagdo do teste
Salvando projetos

Conexdo do controlador com o servo amplificador

Pontos importantes

Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso leia-os novamente para se familiarizar com seu contetdo.

Configuracio do servo » No MR Configurator2, o parametro, operagdo de teste, fungbes avancadas, diagnadsticos,
amplificador monitoragdo e fungbes de alarme podem ser operados dentro das telas de GUI do PC.

Conexdo do servo » Conecte o servo amplificador a um PC usando um cabo USB.
Cly il LT Lo - Jtilize o "MR-J3USBCBL3M" (comprimento: 3 m) para o cabo USB.

pEGIGEEG LETBEE AT - Selecione "Operation mode (Modo de operagdo)”, "Basic (Basica)" e "Component parts
= De;ﬁ""f;ﬁﬁ dos (Pegas componentes)” no MR Configurator2, e defina a direcdo de rotagdo, parada forgada
parametros e o método de comunicagdo com o cabo do encoder.

Execucdo do teste - » Usando o as fungdes "JOG Mode (Modo JOG)" e "Positioning Mode (Modo de
Verificagdo do sistema posicionamento)” do MR Configurator2, verifique se o motor esta funcionando
normalmente.

Solugdes quando séo * Quando forem encontrados problemas na operagdo de teste, verifique a conexdo elétrica e
Eﬂﬁﬂﬂt[ﬂdm problemas na a fonte de alimentacao, e quando ocorrer um alarme, verifique os detalhes indicados por
operaciio do teste ele e como soluciona-lo no manual, e tome as medidas adequadas.

Conexdo do controlador = Antes de instalar em um sistema real, verifique se o programa apresenta problemas,
com o servo amplificador efetuando a operagdo sem motor com o servo amplificador combinado com o controlador.
» Utilize a operagao sem motor com a parada forgada liberada.
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LN Ajustando/mantendo o servo amplificador

Este capitulo descreve como verificar a operagdo em um sistema de amostra com os servomotores instalados.

QD77MS

€7 SSCNETHIH

MR-J4-10B W MR-J4-10B
Eixo 1
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m Ajuste do servo

) ﬂﬂﬂ

Para operar um sistema de servo no estado ideal, o ganho deve ser ajustado de acordo com as caracteristicas da
maquina (indice de momento de inércia da carga) e a resposta do sistema de servo deve ser mantida no nivel apropriado.
Se 0 ganho nao for o ideal, ocorrerdo os seguintes problemas. Experimente clicar no botao para verificar a operacao.

Ajuste ideal do servo Veloc

Posigdo de parada

idade

W E .%JMMWM Z

— Tempo
Resposta muito baixa (ganho = pequeno): Velocidade
As caracteristicas do servo (agilidade) sao perdidas

Posigao de parada
=

0 E.%VM/MM////M/MM 7

— Tempo
Resposta muito alta (ganho = grande): velocidade

vibracao, ruide anormal e excesso ocorrem
Posigao de parada

|

0 E.%JMJEWM 7

Tempo
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Introduzindo o ajuste com um toque ) 00c

A funcao avangada de tuning com um toque (simplesmente denominada "tuning com um toque" daqui para a frente)
permite ajustar os servos facilmente. Com o tuning com um toque, os parametros de ganho sdo automaticamente
ajustados.

O tuning com um toque esta disponivel em trés modos, de acordo com a rigidez da maquina.

O modo de resposta padrao é o "Basic mode (AT.)" (Modo basico). Inicialmente, faga ajustes no modo Basic (AT.) (Basico).
Se ndo for possivel obter resultados satisfatorios com o modo Basic (AT.) (Basico), ajuste com o modo Low (Baixo) ou High
(Alto), de acordo com a resposta e a rigidez da maquina.

A tabela abaixo mostra a resposta e a rigidez da maquina adequadas para cada modo.

Modo de resposta Explicacdo

Modo High (Alto) Para maquinas com alta rigidez
Modo Basic (Basica) Para maquinas padrao
Modo Low (Baixo) Para maquinas com baixa rigidez

Apas o ajuste, o resultado pode ser verificado pelo tempo de configuracdo ou quantia superada.

Se o resultado do ajuste com um toque nao for satisfatorio, o ajuste também pode ser feito manualmente, com as funcdes
de tuning.

O que é "Tempo de configuragao?”

Tempo de configuracdo e o intervalo de tempo desde quando o pulso de comando é emitido até quando o sinal de in-
position (INP) é acionado, depois que o servo amplificador emite os pulsos de disperséo.

Quanto menor o tempo de configuragao, maior se torna a resposta do sistema de servo.

Cuidados
(1) O tuning com um toque nao esta disponivel no modo de controle de torque.
(2) O tuning com um toque nao fica disponivel durante um alarme ou um aviso que impeca que a operacdo continue.
(3) O tuning com um toque n3o esta disponivel durante o seguinte modo de operacio de teste.
(a) Saida forcada do sinal (FORCAR saida)
(b) Operacao sem motor
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m Tuning com um toque no sistema de amostra

Faca o tuning com um toque no sistema de amostra.

Vamos tentar efetuar um tuning com um toque do sistema de amostra na proxima tela.

B MELSOFT Serfes MR Configuralor 2 Hew project

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

Resporse mode

O tigh mode

(% B mooe
Fespones mods for shandsrd macrines

O Low mode

[Station O] MR- M-8 Standard Servo amplifier cornection: LS
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m Tuning com um toque no sistema de amostra

(8 MELSOFT Series MR ConfiguratorZ New project
i Project View One-touch Tuning(Z) Parameter Postioning-data  Monitor  Diagnosis  Test Mode  Adjustment  Tools  Window  Help

NBRAISe k) eish8 e o s

: Project X One-touch Tuning >

= 7] Mew project
B 5ystem Setting Une-touch Tuning

i" Unit Conversion z El Avis
= [l Axis1:MR-34-B Standard | |||
Parameter

™ Retum ko value before adjustment @ Return bo initial value

Start to operate betfore pressing "Star” button,

: R} x
Servo Assistant The ane-touch tuning cannot be performed if the servo motor i2 not operating.

|Servu Acfjustments

11 2—]‘3—] Response mode
(O High mode
1. Simple Acjjustment Execute the response mode for machines with high rigidity
Gain and fitter parameter wil
he adjusted automatically by
connecting the machine and
operating (O Low mode

Execute the response mode for machines with low rigidiy

Response mode for standard machines

One-touch Tuning

It will adjust servo gain Error code
automatically inchading

i Stetus :
m;::nﬁ;;m O ajuste com um togue foi concluido. Quando se

You can check the seffling Acfjustment result conclui um ajuste com um toque, "0000" sera

time and overshoot amaurt exibido no status do codigo de erro. Além disso, o
Settling tims tempo de configuracdo e a quantia superada serdo
|__[2] one-touch Tuning | exibidos no resultado do ajuste.

Overshoot amount
T Clique em m para ir até a proxima tela.

To further improve perfarmance
Click "Start" button during 2
operation status

Fire-adust the model loop gain

Ready |[Stati|:u1 0] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: USE OWVR |CAP |r'-.ILIM SCRL
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»m Funcao de Grafico

) oo

A funcao de grafico permite que as formas de onda de dados analégicos e digitais do servo sejam facilmente medidas.

A funcao de grafico do MR Configurator2 tem os seguintes recursos:

* Os canais de medicdo podem ser expandidos para 7 canais analdgicos e 8 digitais.
* Use "Select History" (Selecionar histérico) para exibir o histérico de dados passados na forma de um grafico

« "Overwrite" (Sobrescrever) os dados do grafico
« Diagrama de caracteristicas de torque (caracteristicas ST)
« Diagrama de exibicdo FFT/dispersao, etc.

9 W61 SOF 1 Series MR Configurator 2 Mew project
D Promct  Wew Fle Graph(l)  Pgrameter  Postopingedsta Montor  [vagnosis  Test Mods  Adwstment  [ools  Wndowe  sip
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] Pagws pr cpect
". Sorslmin Sl tafa)

2 et Corwerson

Graph graph data.gpf?
PAcpen L import [PYsave f6 L5 Inags  (yHtory Managament [#y Parameter Disply | Sebct History 1

S Provious S heat | | Ot

1 2ot ¥R 148 Farctad
- P e wr

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

Cortrol of displayed wwavedom Targed mom: | Axii] L
Settng | Cesplay | Cursor “ a)

| Sapanate Aoaw Sutiing | Ininatizanes| | [T ple mqm Corp. s
" l.w“ 1 (1 pla.)
= Times | (e pulss

Satting math Oiv dubomabian

e asuraman 2000 me ()8 Ell_. Ell: (@]
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bt sh tor Bres Frigger Shileg 1 Command pubia Hai A.440 450 a6 A0° 574D
cerrabires vt meanirad Bnaleg 2 Mlabar spaad
sy analog 3 Curmant cammand -2 180 2490 A5 A5 ~ZZEA0
Fraes S “Shat™ Bufton s Analeg 4 Targqua
perform Analeg 5 o toaci (By 1 - b . . -~ A
acceivalivedineslnalion :ml-'vc. :n;wlvu“ -:: ¥ 1 2,580 2820 1] o A AeD
z - x o x halog ol selecie
wesdion — SnsinnT Mobssiacied 2| | 3g00- 3880 2 - 80
] 500 1,000 1,500 2000
shean | [pedia_] B B EH = &Y m
133ma 14 >
LR [Station 00] MR-14-8 Stardard Sereo amplifier conrection: LUISE R P




k& Servo_MELSERVO_Basics(MR-J4)_POR

>m Explicacao da tela da fungao de Grafico

A secd@o a seguir descreve os diversos elementos da tela de fungao de grafico.

B MELSOFT Series MR Configurator? Mew project

O eixo de destino pode ser selecionado.

Inicia/para a medigao.

[ Para criar as definigdes do grafico. ]

Exibe o grafico. ]

: Propt Wew fie Graph(l) Porometer
q o L
O tipo de grafico a ser exibido pode Exibe as cores das formas de onda '
ser selecionado. do gréafico
E Lk Conveersion S " y -
i Lml:m-ﬂ-ﬂ o 4 Edcpen L import [Ysave A5 [ESave image [ Ly Parameter Display | Selll History 1 Ei’lm ﬁm::t |2 O
" Farameter | = Torque Charact, |BaFFT hiScatterpl:tl ] [Fy5crean Copyl B Scale optimizaton | IE ey Display [ Cursoe | () Zoom -+ Move
Caflral of despliyed wawalorm -ITu’qd Ak | Az V’I
Servo Assstant — d > s |
i LI
i [ *:'llnlnq.l[lmmllub:-n s
Servo Adpstments L = TH el &
1 Safling math Div aulomation
Ml ddidmmoan 2000 Ii"ﬂ I:“ﬂl
oerified T haferg aduestrfeel £ - . =
rom The previous pags Trigger 3800 380 ] 25 25 306,350
Aty A !
* Data Command pulss fe 2380 28201 el 0 31 480
Emmmm . 190 |
Lewl | min 2180 2,190 4 15 15 2310
o G O T Oy BB Canditan Stastup !
£y LA e P agn Famhian "W % 1 440 1 460 | 10 10 15,740
Chesci sucih g he Sesiing Mbada Single 1
B N e CLrsor iNformation ] 70 70 | 5 TETD
- e 1 i 1] it
- e o am]| PR
el tr aioe g, criog Werslerm ]
puises, e80T O Ansieg 1| Evmmand pule frns A 40 A 480 A0 A0- 15740
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prEvElarm Bnalagd Cument cammand 3 {80 =qan ] A% A% 2IEND
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pe b AnalogB | Draap pulsa(iy 1 p .2 880 2820 | 20 20- <31 480
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m Funcoes de Grafico no sistema de amostra ) 00c

As fungbes de grafico sdo usadas para fazer medigées no sistema de amostra. Os seguintes itens sdo medidos.

Item a ser medido

Método de definicdo Automacgao de div

Times (Tempao) —
Tempo de medigdo 2000 ms

Trigger Dados Frequéncia do pulso de comando (por velocidade)
Analogica 1 Frequéncia do pulso de comando (por velocidade)
Analogica 2 Velocidade do motor

Waveform .-

(Forma de onda) Analogica 3 Comando de corrente
Analogica 4 Torque
Analogica 5 Pulsos de disperséo (por 1 pulso)

Vamos tentar executar as fungdes de grafico na proxima tela.

B i1 508 | Series WA Configurater J New projeci

Fegeat  Wes  Fle  Goh(l) FPeswelsr  Pebonng-dsts  Mondor  Disgnoss  Test Mode  ROstment  Took  Window  Helo

1l - 27 ) Iﬂ'*-‘.lu)' il 1T - R

- Pl LR Graph X b -

._‘.-'.L-!'H" g

E.;u-:'.-;l:- L
] Far armetey

el I.;qul: H;‘.n-u IHSm- bnage
S Torgue Charser, (MePPT |7 Scatterpior ] ‘= e Copy i Sosle Gpteirstior, | I ay Complay K Curser (8] Zoom

[ristony Manageimeit

| e Assind s LE. P warewiorms = Target wa: | At |

Sty Duplay | Odree

S AT w
Soiog e ks S et | ininsazat an
L TR A AR
e Aajin wddng OW
- Wi M1} I_-SJ _||$.| (=]
Ansieg smmgnd gl Pas BEQ -] ¥5, 50
ErTEmmmn Aavgiig B Malai apaed
B IS TS Op——— Apaeg wanl s pi el el el
By ) PP ' o
i bl i) 4 Vs 3 A
Pl BAT G FE Sy PR e e e i (B 8 e " L e
i S dor o welicr
Rdleg @ " il 10 i 18 el
- -‘-t e T
sphad 1 g ] a 9 TR
(B Goghal 3 Malaaingind
e Sl el bl 1 % | paiaiad
Elaad e S T Baghai 4 Fwi sulnaind -
rolid o Wl Teld g G S— w Fa 8 4 Lo
B — bt
i 18,
Prain e et puie e s b wd " " -
e il a8 14 i »

sy el e s
wmadir s Bt S
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>m Funcoes de Grafico no sistema de amostra ) oo

(8 MELSOFT Series MR ConfiguratorZ New project
! Project  View Fide Graph(Z) Parameter Poskioning-data Monitor  Disgnosis  Test Mode  Adjustment  Tools  Window  Help

3 0 - Y s
MBEAIS O Dol Beamicl @F oo
| Project S Graph X 1 F -
=1 7] Mew project
ﬁ- System Setting
23 Uit Canversion =
- : Open ¥ Import Save As ok save Image (] History Management 5 Parameter Display | Seleck Histor
— [y Axis1:MR-34-B Standard ||| E20pen ¥Emeor B 2SS * < A ‘*’
B Parameter - Torgque Charact, L!!:FFT ﬂﬁcatterplut | ,,_"||.-..,.._ i Eﬁcraen Copy IﬁS:ale Optimizakion | W= Gray Display LW_Cusur | E—lhum
: * =
: Servo Assistant M |setting WM led waveform - Target axis: |Axist | w ]
Servo Sdjustments v] Setting | Display | Cursor ~—r
11273 iSeparate Az Setting || Initialization | spd. ;;:]'q“e E:rp.lp;s.
P pls.
Yerifies the tuning adustments = Parameter 3'**] [pulse]
from the: previous pase. Auto reading OM
* = Wanceform ] E@ E@ Ei@
Analog 1 Command pulse frec B50 4 25 25 39,350 -
v | ) Analog 2 Motor speed ] 1 ]
ou t:an analyse operalions Analog 3 Current command 420 1 201 20 - 31.480 -
by wsing the graph. | ]
Analog 4 Torque 1
i 4 N80 4 ili5 15 23610
Chieck such as the setling Analag 5 Droap pulses (by w i
time inthe cursar information. . 1 1 1
Analog & Mot selected | 450 - 10 4 10 - 15,740 -
| [A| Graph | Analeg7  Motselected | ]
Digital 1 INF | 7304 5 5 7870
Digital 2 Motselacted | . : , , , —
Set the motar speed, droop Digital Mot selected ] | !
pulses, etc. for the trigger Digital 4 Mot selected ] : :
; [ 730 4 -5 1 =5 - -7, 870 -
Efﬁ;‘;':ri and measured Digital 5 Mot selected »| :
' 450 - - -4 A5.74
Press the "Start" button and TG 50 1 0 0 3,740
perfiorm 1 - |
anA <154 A5- 3
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Ready [Station 00] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: LSE MLIR
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ﬂ Resolucao de problemas - exibicao de alarmes ) 00

Na série MR-J4, os alarmes do servo sdo apresentados com 3 digitos.
A resolucdo de problemas que geram um alarme é facil.

Quando ocorre um alarme, seu nimero (dois digitos) e detalhe (one digito) sao exibidos
alternadamente com o display de status.

N°do Detalhe do
alarme alarme
(2 digitos) (1 digito)

Exemplo de uma janela de alarme

[ Est alapsad (ma (k) Cotabed irormabion
207 AN Co0n 00 0 m

Dwrtail name Cause Check method | Check result Action
Veltage drop [Tha connachen of tha |[Chack the contral ||'| has afailure  [Connecl @ comectly
wn the control contrel cwcust power  [circwit power supply

CarCUl oy supply connecton Connecton It has no failure.  [Chack (2)

HCNP?) has a failure
Tha -rql'l!.pgll- of tha Chack o tha wh!m Tha wl!;gp [ ] Heaavw Tha wlugp af
wontrol circust power ol the control circuit [lower than 160 Y fhe control circud =

upoly i low e e s G owar supply Para o alarme de subtensao, se o alarme
fowar than 160V IThg \oltage i iChack [3) tiver DCUfﬂdQ no circuito PI"IHCIPH' ou no

'ﬁl: & & - ;oo -
:'g’" than 150 circuito de controle, isso é identificado pelo
n® do alarme.

) f&n st antaneous Chack f the power |t has a problem. [Review tha power

Ascboral Frionmabor | Aderm regel erabls |

|| siarm Onset Ceta | | piny coumes agun | | cccured Al faset

Pmer Tame Torrea (1) Detaded nformation | ™
Mew | 01 | Lindtse ol #gs o
[ Linufer s cllags o
“wi Servo molor el o
nai Ercoder normal commurcslion smor 2 o
mi Ercioder norsel commurcstion emor | o
1 Lindervolags o

Clear
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“ Resolucao de problemas - Gravador de acionamento de grande capacidad@ ooc

A causa dos erros que ocorrem pode ser investigada de forma rapida e confiavel pelo registrador de acionamento de
grande capacidade.

Esse registrador salva os dados do servo (por exemplo, corrente do motor, comandos de posicdo) antes e depois da
ocorréncia do alarme, na memaria nao-volatil do servo amplificador.

Na recuperacdo de um alarme, os dados podem ser utilizados para analisar a causa do alarme, lendo os dados no

MR Configurator2.

Verifique a forma de onda ((16 bits analégicos X 7 canais + 8 canais digitais) X 256 pontos) de 16 alarmes no historico de
alarmes e o valor do monitor.

Os dados s3o armazenados na
memdria ndo-volatil, quando
ocorre o alarme.

onda e o valor do monitor
da ocorréncia do alarme sdo
exibidos no MR

_-'..-'.-"j = -
s ==
O n°do alarme, a forma de !
|
I

y ' Configurator2. o e
Os dados de um certo periodo de e e .
tempo sdo armazenados na meméria. Exibicdo da forma de onda | Exibicdo do valor do monitor
| v v

|

: " i
Tens&o de bus reduzida - -
E revelado que a alimentagéo do
circuito principal esta desligada. e e
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@FF Funcio de acionamento dificil ) 00C
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A funcdo de acionamento dificil detecta flutuagdes no ambiente operacional para ajustar automaticamente o estado de
controle dos servos, para que as perdas causadas pela parada da linha possam ser reduzidas.

A funcao de acionamento dificil possui dois modos: "Instantaneous power failure tough drive” (Acionamento dificil por
queda de energia instantanea) e "Vibration tough drive” (Acionamento dificil por vibracéo).

Acionamento dificil por queda de energia instantanea

A possibilidade de um alarme de subtensao é reduzida limitando-se o torque, quando se detecta uma queda
de energia instantanea na fonte de alimentagao do circuito principal.

(Durante uma queda de energia instantanea, é utilizada a energia carregada no capacitor do circuito

Velocidade
A Queda de
E!;.lnE:r; ige energia
instantinea instantanea
detectada

g\\\( Reduz a possibilidade
de um alarme de
subtensao, limitando
o torque.

» Tempo

Acionamento dificil por vibracao

O filtro de supresséao de ressonancia da maquina é reajustado quando a vibragdo causada por uma
mudanca na frequéncia de ressonancia da maquina é detectada pelo comando de corrente dentro do servo
amplificador. As perdas provenientes da parada da maquina por deterioragao relacionada ao tempo de uso
sdo reduzidas.

'd ™y
Suprime a vibragao, reajustando

o filtro de supressao de
Vibracao ressondncia da magquina.
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>“ Funcao de acionamento dificil

) ﬂﬂﬂ

A RAE 1 ek el il el R A

Vibracgao
detectada

Corrente do
motor

-
Suprime a vibragao, reajustando

o filtro de supressao de
ressonancia da magquina.

5,

-,

A

~

2/2




k& Servo_MELSERVO_Basics(MR-J4)_POR N

»ﬂ Manutencao ) oo
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As fungbes de diagnéstico do MR Configurator2 permitem efetuar a manutencdo em um estagio inicial.
Estdo disponiveis: "Life Diagnosis" (Diagnostico de vida atil) e "Machine Diagnosis” (Diagnéstico da maquina).

Fungao de diagnoéstico da vida util
Verifique o tempo de operacado acumulado e os tempos de ativagao/desativacao do rele de partida (inrush).
Essa funcao fornece uma indicagao do tempo de substituigao para as pecgas do servo amplificador, como o
capacitor e os reles.
= Para o capacitor e a ventoinha, o tempo de energizacao é exibido como uma orientacao de substituicao.
= Para os relés, as contagens de ativacao/desativacdo sao exibidas como uma orientagao de substituicao.

A DibgAoare

] st w] ] finad

Dispiery Cumlative control povwes-on lime afier shipment

: N = 2! Apoio & manutencao
Ofw Ap 10 | years i
preventiva do servo
00 | pears Target Hecpan (Coolng 1an) |f' d
Approx. | 10000-30000 | 4, amplificador.

Dy By rurmibsar o it Curment Saliching limes: after thipranl
from o fachony

Pumier of infush current Target Kiespan

arwibchireg lirmes

0 biFes At 100000 | B

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

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

Diagnéstico da maquina

A friccdo do equipamento, 0 momento de inércia da carga, o torque desequilibrado, e a mudanca dos
componentes de vibracdo sdo analisados a partir dos dados internos do servo amplificador

de forma que as mudangas nos componentes da maquina (por exemplo, fusos de esferas, guias,
rolamentos, correias) possam ser detectadas. Isso ajuda a fazer a manutencao atempada das transmissoes.
Comparando os dados da primeira operagao com os dados apos anos de operagao, pode-se perceber a
deterioracao pelo uso da maquina, o que ajuda na manutengao preventiva. Essa funcao calcula e exibe a
friccdo e a vibracao da maquina em modo de operacao normal, sem nenhuma medicdo especial. -
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»ﬂ Manutencao

A frii:i;ﬁa do equipaﬁ‘mntn, o momento de inércia da carga, o torque desequilibrado, e a mudanca dos
componentes de vibracdo sdo analisados a partir dos dados internos do servo amplificador
de forma que as mudangas nos componentes da maquina (por exemplo, fusos de esferas, guias,

rolamentos, correias) possam ser detectadas. Isso ajuda a fazer a manutencao atempada das transmissodes.

Comparando os dados da primeira operagao com os dados apos anos de operacgao, pode-se perceber a
deterioracao pelo uso da maquina, o que ajuda na manutengao preventiva. Essa funcao calcula e exibe a
friccdo e a vibragcao da maquina em modo de operacao normal, sem nenhuma medicao especial.

W] st w|efJRead P Cpen [ save As
Time: 10 gt the irfcemation sbout the machine
230107 0000100

Friction estimalion

The coulomb Triction and visoous riction cosificent of & bl quede simabed ¥%er Hlirg i . i

bbb kel SR TN NSRS R R sesaity Evita a falha da maquina
| Fretentorne com uma manutencao

[Fricton forgus o raled speed in postive deection

preventiva avancada.
Coulomb friction bargus In postive drection
08 %

Rabed Sgand
- 300 | rimin =, Spesd
Faled Speed
000 | rhein

Cosomb Triction torgus In negatve dinecion
-8 %

Fraction forgus af rated speed N negalve drecion
-353 %

Wik o estimation
Deetiscts high-fraquancy mecro vibrations: of & guide, 5 bal screw, 8 bell, so. Caused by debarionation dus o age.

Wolon i ogarating Miotir it Sloppnd
ol Treqpasncy 0 Hx Cracillabion Trequency’ 0 Hx
ilration kervel 30| % Wibraion level o | %

By conmpening b o aved The_ e el irionalinn due 10 Sm con be checked

2/2
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@CEB Resuro

Neste capitulo vocé aprendeu:

« Ajuste do servo

* Ajuste com um toque

* Func@o de Grafico
Resolugao de problemas
Func¢ao de acionamento dificil

Manutencéo

Pontos importantes

Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso leia-os novamente para se familiarizar com seu contetdo.

Ajuste com um toque » Os servos podem ser facilmente ajustados em trés modos de resposta: "High mode" (modo
Alto), "Basic mode" (modo Basico) e "Low mode” (modo Baixo).

Funcdo de Gréfico » A operagdo do servo pode ser verificada pelo gerenciamento do historico, sobregravagao,

diagrama de caracteristicas de torque (caracteristicas ST), exibi¢cdo FFT, diagrama de
dispersdo e outras fungdes.

Resolugio de problemas » Investigar de forma rapida e confiavel a causa dos alarmes quando ocorrerem, e exibir o

alarme de servo na forma de trés digitos facilitam a resolugdo de problemas quando ocorre
um alarme.

Fungdo de acionamento » As flutuagdes no ambiente operacional sdo detectadas para ajustar automaticamente o
dificil estado de controle do servo.
- As perdas causadas pela parada da linha sdo reduzidas.
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Funcoes de observacao de seguranga e poupanca de energia ) 00c

A série MR-J4 esta equipada com fungdes de observacdo de seguranca.
Isso também minimiza o desperdicio, como consumo de energia, espago e conexao elétrica das instalacgdes.

1/2

@E I compatibilidade com STO/SS1

)

A série MR-J4 é compativel com STO (Torque seguro desativado) e SS1*1 (Parada segura 1) como padrdo, o que permite

configurar facilmente o sistema de seguranca do equipamento. (SIL 2)

* O tempo de reinicio pode ser reduzido, uma vez que o servo amplificador n3o precisa ser
desligado.

+ Além disso, ndo & necessario mais um retorno ao ponto original. O contator magnético para evitar a partida
inesperada do motor ndo é necessario.*2

[Desligamento por fungao STO] [Desligamento pelas fungdes STO e SS51]
=7 Sy,
™)
@
Disjuntor de !‘h : Disjuntor de
caixa moldada (MCCB) § |} caixa moldada (MCCB)
B J’Magnetic contactor for o { O contator magnético para
_ preventing unexpected - | evitar a partida inesperada
Circuito de | ‘ start is no longer required do mutt?r_nio € mais
relés de 4 i necessario.
seguranca ==y Contator magnético (MC) i 4 Contator magnético (MC)
— ,;:‘.g_ para alarme do servo *2 LH para alarme do servo *2

Equipamento de seguranca
MR-J3-D05, controlador programavel de \".
seguranca de série MELSEC QS/WS, etc. /

Sinal 551

MR-J4
MR-J4W _
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> Funcoes de observacao de seguranga e poupanca de energia )
| | ) .!

Parao

= Para o
motor Servomotor .3
=

2N
Servomotor ._.1 motor

*1. Equipamento de seguranca (MR-J3-D05, etc.) obrigatorio.

*2. STO nao e a fungao de protecao de seqgurancga elétrica, mas a funcgao que desliga o torque de saida,
desligando a energia dentro do servo amplificador. Para o servo amplificador de série MR-J4, 0os contatores
magneéticos ndo precisam cumprir os requisitos de STO. Contudo, instale um contator magnético para evitar o [« ]
curto-circuito do servo amplificador ou choques elétricos.
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@Z I Combinacio com um controlador de movimento )

A combinagdo com o controlador de movimento Q17nDSCPU esta em conformidade com as seguintes fungbes definidas
como "funcbes do sistema de transmissdo de poténcia” no IEC/EN 61800-5-2.

Fungdo IEC/EN 61800-5-2:2007

STO (Torque seguro desativado)
ST1 (Parada segura 1)
ST2 (Parada segura 2)

SOS (Parada operacional segura)

SLS (Velocidade limitada para seguranca)

SBC (Controle do freio seguro)

SSM (Monitor de velocidade segura)

Funcdo de monitoragdo do sinal de seguranca

NS
S

Controlador de movimento compativel com SSCNET IIl/H

:‘-; Contator magnético
wy o (MQ)

-
=E SS5CNET ng !
:I

Lado do controlador Lado do .
prog ramavel T T T controlador de movimento

Corte de energia (saida de STQ) _y Servomotor

MR-J4-B
MR-JAW_-B

(Entrada)
(Entrada)

Cortina de luz l .I Botdo de
seguranca




k& Servo_MELSERVO_Basics(MR-J4)_POR N

>}m Servo amplificador multieixo ) 005

1/2

m Servo amplificador multieixo - economia de espaco )

A energia pode ser poupada, o equipamento pode se tornar compacto e os custos podem ser reduzidos se um servo
amplificador de 2 ou 3 eixos for utilizado.

O servo amplificador de 2 eixos MR-J4W2-B ocupa um espaco de instalacdo 26% menor que quando se utilizam dois MR-J4-Bs.
O servo amplificador de 3 eixos MR-J4W3-B ocupa um espaco de instalacdo 30% menor que quando se utilizam trés MR-J4-Bs.

[Espago de instalagao]

MR-J4W3-B
(Tipo de 3 eixos) (Profundidade 195 (7.68) mm)
; : 85 : I
s | [ > (< > (< P —
| Redugdo '
(6.61) 100Wx2 | 200Wx1 | 750Wx2 | 4o 30% .
mm 200Wx1 | 400Wx2 ! no espaco,
v e
< >

255 (10.04) mm = 85 (3.35) mm (largura da unidade) = 3

{Tir:::::f:i-fusj A (Profundidade 195 (7 .'ES]_rr:m}
r— 60 85 I
(6.61) | | 100w | 200w | 400w | 750Wx2 Reducao
mm de 26% :
%2 x2 %2 no espaco,
v o de
< >

265 (10.43) mm = 60 (2.36) mm (largura da unidade) * 3 + 85 (3.35) mm
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A
40 60
<4 <4—p
168
(6.61) | |100w|100w [200w[200w [400wW|a00w | 750w | 750W
mm
v
« >

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

Unidade: mm (pol)

360 (14.17) mm = 40 (1.57) mm (largura da unidade) = 6 + 60 (2.36) mm
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No servo amplificador de 3 eixos MR-J4W3-B, os trés eixos utilizam as mesmas conexdes para ligar o circuito principal e o
circuito de controle, os equipamentos periférices, o fio do sinal de controle, etc. Assim, o nimero de conexdes elétricas e
dispositivos & extremamente reduzido.

Comparacao do nimero de conexdes elétricas

\
MR-J4-B % 3 unidades MR-JAW3-B (tipo de 3 eixos) ¥ 1 unidade
e imiml Ndmerodeconexdeselétricas____ | | Q) .
o] [acs] [ 3 Wi :
“H i ' | SSCNET I/H x 3 (nimero de unidades), | (G | | SSCNET II/H x1
i , o : ) ) \
L "" Controlador :zzr:ﬁci?tzh;:i:r:ﬁu * 3 (ndmero de unidades) rz::;‘ij; : Controlador , Fonte de alimentagio do ®x 1,
! I circuito principal |
i Fonte de alimentacdo = 3 (ndmero de unldadesj' 0% ! - = )
, do circuito de controle i Fonte de alimentacdo do x1
; ! circuito de controle ;
| Cunexﬂu do contator % 3 (ndmero de unldades]' I . J
magnet,m i Conexdo do contator x1)
i ] E] ]
| Controle do contator % 3 (ndmero de unidades)’ HERIEEEE !
| magnético : ! Controle do contator x1 |
| Encoder ® 3 (nimero de eixos) ! 1 magnetico I
1 ] ]
: Entrada de poténcia * 3 (ndmero de eixos) , Encoder X3,
:d” mator : | Entrada de poténcia do motor x 3 |
I ]
'Total 21 : T L
R L o M o P A ] o e T, g e e A & i e e e e S e SR e e e &
h -y L >
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m Servo amplificador multieixo - maior economia de energia

) ﬂﬂﬂ

Os servo amplificadores multieixo sdo capazes de utilizar a energia regenerativa de um eixo especificado como energia de

acionamento do motor para outros eixos, o que ajuda a economizar a energia do equipamento.

A energia reutilizavel armazenada no capacitor é aumentada para MR-J4W_ em comparacdo com o modelo anterior. A

opgao de regeneragao ndo € mais obrigatoria.

L
>

A energia regenerativa é

termporariamente

armazenada e utilizada como

energia para acionamento.

Energia reutilizavel

L
i" - .

Energia regenerativa

_ {- -'— Motor do eixo A

Energia para acionamento

_ K -'-— Motor do eixo B

Energia para acionamento

" .
_ Jf\ -'— Motor do eixo C

MR-JAW3 MR-J3
200w 21 9)
400W 30 ) 11)

= Velocidade do motor do eixo A

L]

Desaceleracao

Tempo

= Velocidade do motor do eixo B

Aceleracao \
‘ N

® Velocidade do motor do eixo C

Aceleragdo I

" Tempo

Tempo

O resistor de regeneracdo pode ser necessario, dependendo das condigfes.
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i )

»m Power Monitoracao da energia

) oo

A funcdo de menitoragdo da energia fornecida com a série MR-J4 calcula a energia para acionamento e a energia

regenerativa a partir da velocidade, corrente e outros dados armazenados internamente pelo servo amplificador. O
consumo de energia, etc. podem ser monitorados no MR Configurator2.

Em um sistema SSCNET III/H, os dados sdo enviados ao controlador de movimento para que o consumo de energia possa

ser analisado ou exibido na HML

Controlador de movimento
m/H

compativel com SSCNET

—

»

Servomotor

Computador

Exibe o consumo de energia e o consumo de
energia total.

i

Analise pelo controlador de movimento

> Exame do sistema de
conservacgio de energia

Calcula o consumo de energia no
servo amplificador.

Energia para
H_ acionamento
_r_'_‘ L _,-"\ ol ‘1‘1-! _'l.l"J\_ -_'. -.
\ ' s = i 1 .'.
e Energia
regenerativa

Vil

b T
—d
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Neste capitulo vocé aprendeu:
* Compatibilidade com STO/SS1
* Servo amplificador multieixo
* Monitoracdo da energia

Pontos importantes

Os pontos a seguir sdo muito importantes, por isso leia-os novamente para se familiarizar com seu contetdo.

Compatibilidade com » As fungbes IEC/EN 61800-5-2 sdo aceitas como padréo.
STO/551 » O nivel de seqguran¢a pode ser melhorado, combinando com um controlador de

movimento,

Servo amplificador = O servo amplificador de 3 eixos MR-J4W3-B requer 30% menos espago de instalagio e
multieixo cerca de 50% menos conexdes elétricas, em comparagdo com trés unidades de servo
amplificadores de 1 eixo.
» A energia regenerativa & usada para aumentar a economia de energia do equipamento.

Monitoragsio da energia » A fungdo de monitoragao da energia, oferecida como padréo, calcula a energia para
acionamento e a energia regenerativa a partir da velocidade, corrente e outros dados
armazenados internamente pelo servo amplificador, para que o consumo de energia possa
ser analisado ou exibido na HML
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> Teste Abrangente

) ﬂﬂﬂ

Agora que vocé concluiu todas as ligdes do curso Introducéo ao Servo MELSERVO (MR-J4), esta pronto para fazer
o teste final.

Se tiver qualquer duvida sobre os tépicos abrangidos, aproveite esta oportunidade para revé-los.

O Teste Final € composto por 5 perguntas (13 itens).

Vocé pode fazer o teste final quantas vezes desejar.

Como é feita a pontuacao 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 botdo. (O sistema assumira que essa pergunta nado foi respondida).

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

Respostas corretas: 2

Total de perguntas: 9 Para passar no teste, vocé
precisa responder corretamente
a 60% das perguntas.

Porcentagem: 22%

Continuar ‘ ‘ Rever ‘ ‘ Repetir

+ Clique no botdo Continuar para sair do teste.
» Clique no botdo Rever para rever o teste. (Verificar a resposta correta)
» Clique no botdo Repetir para refazer o teste.
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Teste Abrangente: Secéo 1 ) Lt

Na secdo abaixo, selecione o sistema que pode detectar e armazenar a posicdo de rotacdo e a velocidade na memaoria
quando a fonte de alimentacao é desligada, e pode retomar a operacdo sem ter que efetuar o retorno a posicao inicial,
se a posicao inicial for definida na operacao inicial.

Sistema de deteccdo de posicdo absoluta

Sistema incremental

Gravar Pontuacdo ] ’ Voltar
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> Teste Abrangente: Secéao 2

) ﬂﬂﬂ

Selecione os nomes certos para as pecas componentes do servo amplificador abaixo.

Gravar Pontuacéo ] ’ Voltar ]

=

Termo a selecionar
1.

Conector de comunicagao USB
Conector do encoder

Conector da fonte de alimentagdo do circuito principal

Conector da alimentacdo do servomotor
Conector de sinais de [/O

Conector da fonte de alimentacdo do circuito de controle
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Teste Abrangente: Secéo 3 ) Lt

Selecione a frase correta quanto a instalacdo da bateria para um sistema de deteccdo de posigdo absoluta.

Comute a fonte de alimentacdo do circuito principal da sequinte forma, quando a bateria de um sistema
de deteccdo de posicdo absoluta for instalada.

P | --Select-- v

Em seguida, 15 minutos depois, verifigue se a luz de carga esta apagada e verifique a tensdo entre os
terminais P(+) e N(-) com um dispositivo de teste de tensdo ou outra ferramenta antes de conectar a unidade
da bateria.

@ —Select-- v]

Gravar Pontuacéo ] ’ Voltar
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Teste Abrangente: Secéo 4 ) Lt

Responda as perguntas abaixo quanto a operacdo do sistema de servo.

@ Verifique a operacéo (rotacdo de avanco/rotacéo reversa) do sistema de servo pelo "Modo JOG”
Quando o servomotor gira para a frente, em que direcdo ele gira, visto da lateral do eixo do
servomotor? ~—

D | --Select-- v

/ W,

@ A partir de qual velocidade vocé deve especificar a velocidade do motor, até que a operacéo
normal seja confirmada?

0z --Select-- v

Gravar Pontuacéo ] ’ Voltar
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Teste Abrangente: Secéo 5 ) Lt

Responda as perguntas abaixo referentes ao ajuste com um toque utilizando o MR Configurator2.

@ Selecione o modo de resposta adequado para o equipamento que possui alta rigidez.

D | --Select-- v |

@ Seclecione o modo de operacio de teste que ndo aceita o ajuste com um toque.

0z —-Select-- v

Gravar Pontuacéo ] ’ Voltar
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> Pontuagao No Teste ) 00c

Wocé concluiu o Teste Final. Seus resultados sao os seguintes.
Para terminar o Teste Final, va para a proxima pagina.

Respostas corretas: 0

Total de perguntas: 5

Porcentagem: 0%

Continuar ] [ Rever ] ’ Repetir ]

Voce nao passou no teste.
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Vocé concluiu a Introducao ao Servo MELSERVO (MR-J4).

Esperamos que vocé aperfecoe sua forma de construgao de sistemas,
aproveitando ao maximo os conhecimentos adquiridos com este curso,
e gque tenha aprofundado sua compreensio dos manuais do produto.

Muito obrigado por fazer este curso.

Por favor, refaca o curso quantas vezes quiser, para relembrar.

| Rever | | Fechar |




