Servo

Introducao ao MELSERVO (MR-J5)

Este curso foi projetado para ensinar aos novos
usuarios da série MELSERVO-J5 como projetar,
instalar, fazer a conexao elétrica e configurar
parametros, e para conhecer o método de ajuste.

Clique no botao Avancar, no canto superior direito,
para mudar para a pagina seguinte.

L(CTS)00775POR



Objetivo do curso )

Este curso foi projetado para ensinar aos novos usuarios da série MELSERVO-J5 como projetar, instalar, fazer a conexao elétrica
e configurar parametros, e para conhecer o método de ajuste.

Este capitulo descreve as caracteristicas, a

Ajuste do ganha configuracéo basica e a linha de produtos da

série MELSERVO-J5.

Durante a utilizacado do servomotor linear

e do motor com acionamento direto Seérie MELSERWO-J5

Sisterna de deteccdo da posicio absoluta
Instalacdo e conexao elétrica

Operacdo de teste
Configuracio de pardmetros

Este curso exige conhecimentos basicos sobre servos AC.

Para os iniciantes, recomendamos a conclusao do curso "Equipamentos de FA para iniciantes (Servos)".

PLCopen® € uma marca comercial registrada da PLCopen.



Objetivo do curso )

Este curso foi projetado para ensinar aos novos usuarios da série MELSERVO-J5 como projetar, instalar, fazer a conexao elétrica
e configurar parametros, e para conhecer o método de ajuste.

Este capitulo descreve os métodos de fazer a
Ajuste do ganha instalacio e a conexéo elétrica do servo

amplificador e do servomotor.

Durante a utilizacado do servomotor linear

e do motor com acionamento direto Seérie MELSERWO-J5

Sisterna de deteccdo da posicio absoluta
Instalacdo e conexao elétrica

Operacdo de teste
Configuracio de pardmetros

Este curso exige conhecimentos basicos sobre servos AC.

Para os iniciantes, recomendamos a conclusao do curso "Equipamentos de FA para iniciantes (Servos)".

PLCopen® € uma marca comercial registrada da PLCopen.



Objetivo do curso )

Este curso foi projetado para ensinar aos novos usuarios da série MELSERVO-J5 como projetar, instalar, fazer a conexao elétrica
e configurar parametros, e para conhecer o método de ajuste.

Este capitulo descreve como configurar
parametros utilizando o MR Configurator2.

Ajuste do ganha

Durante a utilizacado do servomotor linear

e do motor com acionamento direto Seérie MELSERWO-J5

Sisterna de deteccdo da posicio absoluta
Instalacdo e conexao elétrica

Operacdo de teste
Configuracio de parametros

Este curso exige conhecimentos basicos sobre servos AC.

Para os iniciantes, recomendamos a conclusao do curso "Equipamentos de FA para iniciantes (Servos)".

PLCopen® € uma marca comercial registrada da PLCopen.



Objetivo do curso )

Este curso foi projetado para ensinar aos novos usuarios da série MELSERVO-J5 como projetar, instalar, fazer a conexao elétrica
e configurar parametros, e para conhecer o método de ajuste.

Este capitulo descreve como executar a operacao
de teste utilizando o MR Configurator?.

Ajuste do ganha

Durante a utilizacado do servomotor linear

e do motor com acionamento direto Seérie MELSERWO-J5

Sisterna de deteccdo da posicio absoluta
Instalacdo e conexao elétrica

Operacdo de teste

Configuracio de pardmetros

Este curso exige conhecimentos basicos sobre servos AC.

Para os iniciantes, recomendamos a conclusao do curso "Equipamentos de FA para iniciantes (Servos)".

PLCopen® € uma marca comercial registrada da PLCopen.



Objetivo do curso )

Este curso foi projetado para ensinar aos novos usuarios da série MELSERVO-J5 como projetar, instalar, fazer a conexao elétrica
e configurar parametros, e para conhecer o método de ajuste.

Este capitulo fornece uma visao geral do sistema
Ajuste do ganha de deteccdo da posicdo absoluta & descreve

como iniciar o sistema.

Durante a utilizacado do servomotor linear

e do motor com acionamento direto Seérie MELSERWO-J5

Sisterna de deteccéo da posicio absoluta
Instalacdo e conexao elétrica

Operacdo de teste
Configuracio de pardmetros

Este curso exige conhecimentos basicos sobre servos AC.

Para os iniciantes, recomendamos a conclusao do curso "Equipamentos de FA para iniciantes (Servos)".

PLCopen® € uma marca comercial registrada da PLCopen.



Objetivo do curso )

Este curso foi projetado para ensinar aos novos usuarios da série MELSERVO-J5 como projetar, instalar, fazer a conexao elétrica
e configurar parametros, e para conhecer o método de ajuste.

Este capitulo descreve as precaucdes para
Ajuste do ganha utilizagdo do servomaotor linear e do mator com

acionamento direto.

Durante a utilizacao do servomotor linear

& do motor com acionamento direto Seérie MELSERWO-J5

Sisterna de deteccdo da posicio absoluta
Instalacdo e conexao elétrica

Operacdo de teste
Configuracio de pardmetros

Este curso exige conhecimentos basicos sobre servos AC.

Para os iniciantes, recomendamos a conclusao do curso "Equipamentos de FA para iniciantes (Servos)".

PLCopen® € uma marca comercial registrada da PLCopen.



Objetivo do curso )

Este curso foi projetado para ensinar aos novos usuarios da série MELSERVO-J5 como projetar, instalar, fazer a conexao elétrica
e configurar parametros, e para conhecer o método de ajuste.

Ajuste do ganho % Este capitulo descreve como ajustar o ganho.

Durante a utilizacado do servomotor linear

e do motor com acionamento direto Seérie MELSERWO-J5

Sisterna de deteccdo da posicio absoluta
Instalacdo e conexao elétrica

Operacdo de teste
Configuracio de pardmetros

Este curso exige conhecimentos basicos sobre servos AC.

Para os iniciantes, recomendamos a conclusdo do curso "Equipamentos de FA para iniciantes (Servos)".

PLCopen® € uma marca comercial registrada da PLCopen.



NG [T Estrutura do curso )

O conteldo deste curso é fornecido a seguir.
Recomendamos que vocé comece pelo Capitulo 1.

Capitulo 1 Série MELSERVO-J5

Este capitulo descreve as caracteristicas, a configuracdo basica e a linha de produtos da série MELSERVO-J5.
Capitulo 2 Instalacdo e conexao elétrica

Este capitulo descreve os métodos de fazer a instalagdo e a conexdo elétrica do servo amplificador e do servomotor.
Capitulo 3 Configuracao de parametros

Este capitulo descreve como configurar parametros utilizando o MR Configurator?2.
Capitulo 4 Operacao de teste

Este capitulo descreve como executar a operacao de teste utilizando o MR Configurator2.
Capitulo 5 Sistema de detecgédo da posicdo absoluta

Este capitulo fornece uma visédo geral do sistema de deteccao da posicdo absoluta e descreve como iniciar o sistema.
Capitulo 6 Durante a utilizacdo do servomotor linear e do motor com acionamento direto

Este capitulo descreve as precaucdes para utilizacdo do servomotor linear e do motor com acionamento direto.
Capitulo 7 Ajuste do ganho

Este capitulo descreve como ajustar o ganho.
Teste Final

6 secBes no total (12 perguntas) Porcentagem de aprovacao: 60% ou superior



Como utilizar esta ferramenta de e-Learning )

Ir para a proxima péagina.

Ir para a proxima pagina

Voltar para a pagina anterior Voltar para a pagina anterior.

Mover-se para a pagina desejada 0O "indice" sera exibido, permitindo que vocé navegue até a pagina desejada.

TO

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

Rl




Precaucoées para utilizacao )

HPrecaucoes de seguranca

Quando estiver aprendendo a operar os produtos reais, leia cuidadosamente as precau¢des de seguranca dos respectivos
manuais, e manuseie o produto corretamente ao aplica-las.

HEPrecaugoes neste curso

As telas exibidas da versdo de software que vocé utiliza podem ser diferentes das apresentadas neste curso.
Este curso destina-se as seguintes versdes de software.
Para saber a Ultima versdo de cada software, visite o site da Mitsubishi Electric FA.

MELSOFT MR Configurator2 Ver.1.125F

O icone D indica o manual de referéncia.

Consulte os manuais correspondentes aos tipos de servo amplificador e servomotor utilizados.

O conteldo dos manuais descritos neste curso corresponde as seguintes versoes.

Se as versdes forem diferentes, o local da descricdo e do contelido podem ser ligeiramente diferentes.
Para saber a Ultima versdo dos manuais, visite o site da Mitsubishi Electric FA.

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




Série MELSERVO-J5 )

_ Visao geral do curso )

A série MELSERVO-J5 constitui o servo AC de mais alto nivel do setor, desenvolvido a partir de nosso motor dedicado original.

Neste curso, vocé aprendera como construir um sistema de servo utilizando o MELSERVO-J5, sua configuracdo de parametros e
seu método de ajuste.

Este curso descreve o conteldo comum ao MR-J5-A (daqui para a frente designado Tipo A) compativel com a interface de
aplicacdo geral e 0 MR-J5-G/MR-J5W-G/MR-J5D-G (daqui para a frente designado Tipo G) compativel com CC-Link IE TSN.

Para o Tipo G, descrevemos a conexao de um controlador compativel com CC-Link IE TSN.

Esse caso também é descrito no curso Introducdo ao Médulo de Movimento da Série MELSEC iQ-R. Conclua esse curso
também.

- R-V1 14 +
MR-15-104 MR-15-10G MR-J5W3-222G MR-J5D-100G4



_ Configuracao do sistema de servo )

O sistema de servo é composto por um controlador do sistema de servo, um servo amplificador e um servomotor.
O servomotor esta equipado com um encoder, que retorna a posicao de rotacao para o servo amplificador.
Quando um valor alvo (como posicdo ou velocidade) é indicado pelo controlador, o sistema de servo detecta o valor atual

(como posicdo ou velocidade), compara-o com o valor alvo e controla constantemente a rotacao do servomotor para reduzir a
diferenca.

<Controlador do sistema de servo> <5ervo amplificador> <Servomotor>

—

Comando
(posigao,
velocidade,
etc.)

—

Corrente

Madulo Motion,
Maodulo de posicionamento,
etc.

Sinal de retorno



_ Tipos de servo amplificador MR-J5 )

O servo amplificador da série MR-J5 possui os seguintes tipos, dependendo da interface de comando (método de conexdo com
o controlador).

Interface de L.
Modelo Caracteristica
comando

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

CC-Link IE TSN e Compativel com CC-Link IE TSN, uma comunicacao
baseada em Ethernet, de alta velocidade e alta
capacidade (1 Gbps).

e Aliado a um modulo Motion e a um software de
motion control, realiza movimentos precisamente
sincronizados entre eixos e dispositivos, com alta
velocidade e uma sincronizacédo temporal de alta
precisao.

B} =

e Também estdo disponiveis servo amplificadores
MR-J5W_de 2 e 3 eixos.

e A unidade de acionamento separada do conversor
de classe 400 V MR-J5D_ foi recentemente
adicionada.

MR-J5-_A Trem de pulsos, e Pode ser conectado a uma grande variedade de
Tensdo analdgica, controladores, como um gerador de pulsos e um

etc. modulo de posicionamento.

e E compativel com uma frequéncia de pulsos de
comando maxima de 4 Mpps.

e O comando de tensdo analdgica também possibilita
fazer o controle da velocidade e o controle do
torque.




_ Caracteristicas do servo amplificador da série MR-J5 )

A secdo a seguir descreve os itens que foram aprimorados ou recentemente adicionados desde o servo amplificador da série
MR-J4.

1. Melhoria do desempenho basico

Alta capacidade de resposta- * -Resposta em frequéncia de velocidade 3,5 kHz
Comunicacdo em alta velocidade * - Ciclo minimo de comunicagdo 31,25 ps (para CC-Link IE TSN)

Resposta em frequéncia
de velocidade 3,5 kHz

2. Inameras funcoes de ajuste
eAjuste rapido

Esta funcdo faz um ajuste automatico de facil utilizacdo, que controla a vibracéo e a ultrapassagem do limite, simplesmente
usando o comando de ativacdo do servo.

Antes da operacdo normal, o servo amplificador define o ganho de controle e os filtros de supressdo de ressonancia da
maquina como 0,3 segundo, inserindo o torque para o servomotor automaticamente. Depois de concluir a configuragéo, o

servo amplificador inicia a operacdo normalmente.

Ativagdo do servo

Inicio

...... - -
= ™
Ajuste automatico D
I = ™ -

P Ajuste concluida

v
A\

-y Y
Y .,
Ajuste rapido / \ / \
| N . ™ -

= Ajuste concluido
-

Ajuste 0,3 s antes da operagao Controla a ultrapassagem do limite

eAjuste por um toque

Esta funcdo faz o ajuste automaticamente de acordo com as caracteristicas mecanicas e reduz o tempo de estabilizacao,

simplesmente acionando o ajuste por um toque.

Essa opcao faz o ajuste do ganho do servo, incluindo o filtro de supressdo de ressonancia da maquina, o controle avancado de
supressado de vibracao Il e o filtro robusto.

O controle de vibracdo e a supressdo da ultrapassagem do limite sdo aprimorados, para melhorar ainda mais o desempenho

da maquina.



Ajuste com um togque
durante a operagao Tempo de configuragdo menor

: Comando : Operagao real

-
-
-

= - = =
% e % R B g Tormpn de |4 E‘ I % e
2. S s Y estebiizacin S b | Tempo e
E B Y E __I.J' N . § & b, || ausbitzacss
® W ® (4 \‘\]\ =p» Ly K\‘
| — " e sl A e i -
Tempo Tempo Tempao
A operagio é instavel & operacdo nao esta A capacidade de controlar a ultrapassagem
' abedecendo ao comandao. do limite e a vibracio melhora,

A diferenca entre o ajuste rapido e o ajuste por um toque é descrita na secdo 7.1.



_ Caracteristicas do servo amplificador da série MR-J5 )

3. Manutencgao preditiva, manutencao preventiva, manutencao corretiva

Para continuar a producdo em uma fabrica, é necessario realizar o seguinte:

1) Manutencao preditiva para diagnosticar indicios de problemas em todos os equipamentos, dispositivos e linhas,
2) Manutencao preventiva periddica, e

3) Manutencao corretiva para fazer a recuperagdo imediata em casos de falha ou parada.

Manutencao Manutencao Manutencao
preditiva preventiva corretiva

Preve os indicios de falha ou Executada quando as horas de servico Executada em caso de falha
paralisagao para manutencao e as condigoes de operagao atingem ou parada do equipamento,
os valores especificados identificando prontamente

as causas para retomar a operagdo

Fungdo de diagndstico da Fungdo de diagndstico da vida .
- i Gravador do acionamento
maquina itil do servo amplificador

Previsiao de falha da distinda Gravador de
de deslocamento total da registrofvideo/sistema da
madquina maquina




_ Caracteristicas de servomotor da série HK

A secdo a seguir descreve os itens que foram aprimorados a partir do modelo convencional.

1. Combinacdo ampliada com servo amplificadores

O torque maximo pode ser aumentando, por meio da combinagdo do servomotor com um servo amplificador com capacidade
maior, além de outro com a mesma capacidade do servomotor.

O torque maximo & aumentado, utilizando-se

Combinado com um servo amplificador com capacidade maior.

um servo amplificador
de capacidade padrdo

Combinado com
um serva amplificador
de capacidade maior

Tarque
F'y

| Serve amplificador

| Servo amplificador

>
Faixa de operacio de curta duragio
. Servomotor ;. i Servomotor ——\\___
: Cperagao continua
- s -
Torgue maximo Torgue maximo

350%

450 %

Ll
Velocidade

2. Compativel com 200 V e 400 V

Um servomotor compativel com 400 V de série pode ser acionado por um servo amplificador de 200 V.
Se for possivel alcancar uma operacao satisfatéria com as caracteristicas de torque da combinagdo com um servo amplificador

de 200V, a capacidade do servo amplificador pode ser reduzida.

200 V 200 V Tl
| Servo amplificadar Serva amplificadar HE-KT1034W
MR-J5-100 ! MR-J5-60 120 HK-KT103W
L &0 mm L= 40 mm N -
i A 172 mm i A 172 mm
P 185 mm P2 170 mm §
P P Faixa de
operacio de
49 | curta duracio
Operagio
continua
L
Servomaotor Servomator 1500 3000 5500
HK-KT103W HK-KT1034W Velocidade [rfmin]

Caracteristicas de torque dos servomotores,
quando combinados com um serve amplificador de 200V




_ Caracteristicas de servomotor da série HK )

3. Equipado com um encoder de posi¢do absoluta sem bateria, com resolucdo de 26 bits

A resolucao foi aumentada para 26 bits (67.108.864 pulsos por rotagéo).

A adocdo de um encoder de posicdo absoluta sem bateria eliminou a necessidade de uma bateria para armazenar os dados
sobre a posi¢do absoluta.

N&o é necessario fazer a substituicdo da bateria ou o controle do estoque.

O sistema de posi¢do absoluta é descrito no Capitulo 5.

s
-

Sy

~ Ay

Equipado com um encoder de
posicao absoluta sem bateria, de série

-
MNao requer bateria

4. Conector Unico

A série HK-KT/MT e uma parte da série HK-RT utilizam o conector Unico, que combina a alimentagdo do servomotor, o
encoder e o freio eletromagnético no mesmo cabo.

O bloqueio por um toque torna mais facil fazer a conexao elétrica.

Dependendo do estado da conexao elétrica, pode-se selecionar o cabo Unico ou duplo.

Cabo Unico com montagem horizontal, com bloqueio por um toque Cabo unico com montagem vertical, com bloqueio por um toque

Blogqueio

Ma direcio do lado da carga Ma diregdo oposta ao lado da carga

Cabo duplo com moentagem herizental, com blequeie par um toque Cabo duplo com montagem vertical, com blogueio per um toque

— _,--u__: Blogueio

Ma direcio do lado da carga Ma diregio oposta ao lado da carga



Software de engenharia )

m Software Motorizer de dimensionamento do sistema de acionamento )

O MELSOFT Motorizer é um software que fornece as op¢des de motores disponiveis, de acordo com as informagdes inseridas
na configuracdo, nas especificacdes e nos padrdes de operacdo da maquina.

Além do servo AC, é possivel selecionar o inversor e o servo sem sensor.

Esse software também é compativel com a selecdo de varios eixos, permitindo que vocé selecione os recursos do conversor
simples e do conversor comum regenerativo de energia.

E possivel fazer o download do software e das instrucdes no site da Mitsubishi Electric FA.

o

.
. S

a

ot MELSOFT -

Motorizer —

ersion 1 Th - SSSIT - ==

B33 WTSURBISHI ELECTRIC CORPCRATION ALL RIGHTS RESERVED



m MR Configurator2 )

O MELSOFT MR Configurator2 é um software compativel com todas as fases do servo amplificador, desde a inicializacdo até a
manutencgao.

Ele facilita os processos de configuragdo de parametros, exibicdo no monitor, operacdo de teste, ajuste do servo e outras
operacgoes.

A funcao servo assistida permite que mesmo os usuarios iniciantes apliquem as fun¢des mais adequadas a sua operacao.

Neste curso, esse software é utilizado para descrever a configuracdo de parametros e o ajuste do ganho.

O MR Configurator2 é fornecido juntamente com o MELSOFT GX Works3.
Qualquer pessoa que tenha adquirido o MELSOFT iQ Works, o GX Works2, o MT Works2, o EM Software Development Kit ou o
CW Configurator pode fazer o download gratuito do MR Configurator2.

ot M MELSOFT

St selup software

MR Configurator2

Wersion 1

BT0% TSRS ELECTRIC CORPORATION ALL RIGHTS RESERVED




1.7 Resumo deste capitulo )

Neste capitulo, vocé aprendeu o seguinte:

e Configuracdo do sistema de servo

e Tipos de servo amplificador MR-J5

e Caracteristicas do servo amplificador da série MR-J5
e Caracteristicas de servomotor da série HK

e Software de engenharia

Pontos importantes

Configuraggo do sistema e O sistema de servo é composto por um controlador do sistema de servo, um servo amplificador e um servomotor.
de servo
e A posicao de rotagao do servomotor é retornada ao servo amplificador por meio do encoder.

e Esse dispositivo controla o servomotor para reduzir a diferenca entre o valor do comando e o valor atual.

Tipos de servo e Tipo G para CC-Link IE TSN
amplificador MR-J5

e O tipo MR-J5W_ de varios eixos e o tipo MR-J5D_ separado com conversor de classe de 400 V também estdo

disponiveis.

e Tipo A para a interface de aplicacdo geral, como um trem de pulsos.

Caracteristicas do servo e A resposta em frequéncia de velocidade é de 3,5 kHz.
amplificador da série MR-

J5 e Varias fungdes de ajuste sdo fornecidas.

e Muitas fungoes Uteis sdo fornecidas para fazer a manutencao preventiva, manutencédo preditiva e manutencao

corretiva.

Caracteristicas de e Combinacdo ampliada com servo amplificadores

servomotor da série HK

e Compativel com 200 V e 400 V

e Equipado com um encoder de posicdo absoluta sem bateria, com resolucdo de 26 bits

e Conector Unico

Software de engenharia e O software Motorizer de dimensionamento do sistema de acionamento permite que vocé selecione os recursos,

incluindo o motor acionado pelo inversor, bem como o servo.

e O MELSOFT MR Configurator2 é um software compativel com todas as fases do servo amplificador, desde a

inicializacdo até a manutencao.




m Instalagcdo e conexao elétrica )

Este capitulo descreve como fazer a conexao elétrica. Por uma questao de simplificacdo, algumas conexdes elétricas podem ser
omitidas em cada diagrama elétrico.
Leia o manual do usuario do modelo utilizado, para fazer a conexao elétrica corretamente.

_ Instalacdao do servo amplificador )

Instale o servo amplificador no quadro elétrico.
As seguintes dimensdes e precaucdes devem ser observadas.

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

HMinstalagdo de um servo amplificador HMinstalagdo de dois ou mais servo amplificadores
Quadro elétrico Quadro elétrico Quadro elétrico Quadro elétrico
..... | Inler.%'llulci.a. da
St-gr,m conexdn elétrica 2’3 rl_::-lls 100 mm QU 19 rm 100 mim ou mais *1
arnplificador &0 mm ou mais Parte . mais *1 oy mals | 1 1mm Parte
10 mim ! = Wmm superion i - | 4 - - superior
oumais L L oumals . T 30 mm 30 mm
1 2 ou mais - L + - oumais ou mais ¢
: |': I
b
d
i -
iy nfeio rarte
40 mim inferior
U mais i I 40 mm
SN T ———————————————— ol mais | o mais
Espago livre Montagem proxima
*1 Deixe um espago livre de 100 mm ou mais acima das unidades de ventilagao.
<Precaucbes>

e Instale o servo amplificador com o lado correto para cima.

e Mantenha a temperatura ambiente na faixa de 0 °C a 60 °C. Quando a temperatura ultrapassar 55 °C, providencie a circulagdo
do ar, para que este ndo fique estagnado nas partes superior e inferior do servo amplificador.

o Utilize os servo amplificadores nas condi¢cdes ambientais especificadas, como em termos de vibracdo e altitude.

e Providencie uma protecdo adequada para evitar que os seguintes materiais entrem no servo amplificador: materiais
condutores, como parafusos e fragmentos metalicos; e materiais combustiveis, como dleo.

e Quando o quadro elétrico for instalado em um local onde existam gases toxicos, sujeira e poeira, faca uma purga de ar
(entrada forcada de ar puro externo no quadro elétrico, para que a pressdo interna fique maior que a pressdo externa), para
impedir a entrada desses materiais no quadro elétrico.

e Para saber a possibilidade da instalacdo préxima ao servo amplificador, verifique as especificagdes do servo amplificador.

e Quando os servo amplificadores forem instalados préximos entre si, deixe um espaco livre de T mm entre os servo
amplificadores adjacentes, considerando as tolerancias de instalacao.
Quando os servo amplificadores forem instalados dessa forma, mantenha a temperatura ambiente na faixa de 0 °C a 45 °C,
ou utilize os servo amplificadores com no maximo 75% da razédo de carga efetiva.

e Quando os servo amplificadores forem instalados préximos entre si, o servo amplificador a direita deve ter profundidade
maior que o da esquerda. Caso contrario, os conectores CNP1, CNP2 e CNP3 ndo poderdo ser removidos.



_ Instalacdao do servo amplificador

(2) MR-J5W-G

HMinstalacdo de um servo amplificador

Serva
amplificador
10 mim
au mais L o
40 mm
,ou mais
<Precaucbes>

Quadro elétrico

Quadro elétrico

Tolerapcia da

conexac slatrica Parte
80 mm ou mais superior
b
~10 mm 1
ou mais b 30 mm
{i ou mais
V¥
. *
Farte
inferior

Quadro elétrico

100 mmou 10 mm
mais *1 Lo ou mais

= Oumais

au mais
'

Espaco livre

HMinstalacdo de dois ou mais servo amplificadores

Quadro elétrico

—30 mm -

i
PN
100 mim ou mais *1 Parte
Tmm L dmm superior
30 mm *
«  ou mais
.
Parte
40 mm e
X inferior
,ou mais

Montagem proxima

*1 Deixe um espago livre de 100 mm ou mais acima das unidades de ventilagia,

e Instale o servo amplificador com o lado correto para cima.

¢ Mantenha a temperatura ambiente na faixa de 0 °C a 60 °C. Quando a temperatura ultrapassar 55 °C, providencie a circulagdo
do ar, para que este ndo fique estagnado nas partes superior e inferior do servo amplificador.

e Utilize os servo amplificadores nas condi¢cbes ambientais especificadas, como em termos de vibragdo e altitude.

e Providencie uma protecdo adequada para evitar que os seguintes materiais entrem no servo amplificador: materiais

condutores, como parafusos e fragmentos metdlicos; e materiais combustiveis, como 6leo.

e Quando o quadro elétrico for instalado em um local onde existam gases toxicos, sujeira e poeira, faca uma purga de ar
(entrada forgada de ar puro externo no quadro elétrico, para que a pressao interna fique maior que a pressdo externa), para
impedir a entrada desses materiais no quadro elétrico.

e Quando os servo amplificadores forem instalados préximos entre si, deixe um espaco livre de T mm entre os servo
amplificadores adjacentes, considerando as tolerancias de instalacao.
Quando os servo amplificadores forem instalados dessa forma, mantenha a temperatura ambiente na faixa de 0 °C a 45 °C,
ou utilize os servo amplificadores com no maximo 75% da razdo de carga efetiva.



_ Instalacdo do servo amplificador )

(3) MR-J5D-G

Conecte a unidade de acionamento a direita da unidade do conversor regenerativo de energia MR-CV_K4.

Tolerancia da
conexao elétrica
100 mm ou mais

Parte superior
Tolerancia da I
conexdo elétrica
40 mm ou mais -

30 mm ou mais ~ 30 mm ou mais

Tolerdncia da Parte inferior

conexdo elétrica
120 mm ou mais' !

<Precaucdes>

e Instale a unidade do conversor e a unidade de acionamento na direcdo correta.

e Para evitar falhas, mantenha os espacos livres especificados entre a unidade do conversor/unidade de acionamento e as
paredes do quadro elétrico ou outros equipamentos.

e Providencie a circulacdo do ar para que o ar ndo fique estagnado nas partes superior e inferior da unidade do conversor e da
unidade de acionamento.

e Durante a utilizacdo de equipamentos que geram calor, faca a instalacdo sempre considerando esse fator, para que a unidade
do conversor e a unidade de acionamento nado sejam afetadas.

e |Instale a unidade do conversor e a unidade de acionamento com o lado certo para cima, em uma parede perpendicular.
e Utilize os servo amplificadores nas condi¢cbes ambientais especificadas, como em termos de vibragao e altitude.

e Providencie uma protecdo adequada para evitar que os seguintes materiais entrem na unidade do conversor e na unidade de
acionamento: materiais condutores, como parafusos e fragmentos metdlicos; e materiais combustiveis, como 6leo.

e Quando o quadro elétrico for instalado em um local onde existam gases toxicos, sujeira e poeira, faca uma purga de ar
(entrada forgada de ar puro externo no quadro elétrico, para que a pressdo interna fique maior que a pressdo externa), para
impedir a entrada desses materiais no quadro elétrico.



_ Conexao do servo amplificador e do servomotor )

Conecte o servo amplificador e o servomotor.
E necessario fazer o roteamento do cabo de alimentacdo do servomotor e do cabo do encoder. (Nota)
Para um servomotor com freio eletromagnético, faga também a conexao elétrica do freio.

Este curso fornece um exemplo de como usar um conjunto de conectores ou um cabo de alimentagédo opcional do servomotor,
bem como o cabo do encoder.

Vocé pode selecionar as opcdes corretas utilizando a ferramenta de selecdo integrada FA, no site da Mitsubishi Electric FA.
Clique aqui para ver a ferramenta de selecdo integrada FA.

(Nota) Dependendo do tipo de servomotor, a opgdo com cabo Unico esta disponivel, integrando o cabo de alimentacdo do
servomotor, o cabo do encoder e o cabo do freio eletromagnético.



_ Conexao do servo amplificador e do servomotor )

(1) Tipo com conector Unico, como a série HK-KT
A opcéo e o método de conexdo elétrica usados variam, dependendo se o comprimento da conexao ultrapassa 10 m ou nao.

<10 m ou menos=> MR-J5-G/MR-J5-A

(Nota 1)

(Mota 2)

MR-15D

(Nota 3)
|[CNP3A/B/C

o (Nota 3)

Preto: W
Branco: V
Vermelho: U
Verde:
aterramento

CN2A/B/C 5;‘_{1 | CNP3A/B/C

<Mais de 10 m=

(Nota 1)

|
] E / Para 0 CNP3 A conexdo do amplificador & a

mesma, para 10 m ou menos.

LAY
[ T e s R —
|: (Mota 5)

(Nota)

1. Selecione a direcdo do cabo entre o lado da carga, o lado oposto ao da carga e a direcao vertical. A figura acima mostra o
lado oposto ao da carga.

2. Para os casos em que o comprimento da conexdo ndo ultrapassa 10 m, a opcao de cabo Unico esta disponivel.

3. Faca a conexao elétrica de forma que a combinacao entre os eixos A/B/C fique correta. A figura acima mostra a conexdo
para o eixo A.

4. Utilize conectores e blocos de terminais de acordo com a classificacdo IP necessaria. Os cabos de extensdo da alimentacédo
devem ser fabricados pelo cliente.
O tamanho do cabo varia de acordo com a capacidade do servomotor. Consulte sempre o Rotary Servo Motor User's
Manual (For MR-J5) para fazer a conexao elétrica correta.

5. Existem duas op¢des de classificacdo IP do conector do relé do encoder: IP20 e IP65.
Dependendo da opcéo utilizada, o nome do modelo do cabo de extensdo do encoder varia.

[Pontos importantes]

Para servomotores com conector Unico, a op¢do com cabo Unico pode ser utilizada quando o comprimento da
conexao nao ultrapassa 10 m. Uma vez que o diametro externo do cabo dessa opcdo é maior que o da opgao
com cabo duplo, utilize a opcdo com cabo duplo quando precisar de um raio de curvatura menor.




_ Conexao do servo amplificador e do servomotor

(2) Tipo de conector separado, como a série HK-ST

O cabo de alimentacao deve ser fabricado pelo cliente utilizando o conjunto de conectores opcional.

— ]

(Nota 2,3)

I
-

Verde:
aterramento

(Nota 4)
|CNP3A/B/C

Vermelho: U
Branco: V

(Nota)

SL AL i

i
-]

MR-J5-G/MR-J5-A

MR-15D

(Mota 4)

CNP3A/B/C

Preto: W
Branco: V
Vermelho: U
Verde:
aterramento

1. O tamanho do cabo a ser utilizado varia de acordo com a capacidade do servomotor. Consulte sempre o Rotary Servo

Motor User's Manual (For MR-J5) para fazer a conexao elétrica correta.

2. Recomendamos o uso de um cabo do encoder opcional. Durante a fabricacdo do cabo do encoder, utilize o produto

recomendado descrito no Rotary Servo Motor User's Manual (For MR-J5).

3. Para fabricar o cabo do encoder, existe um conector com opc¢do angular disponivel.
4. Faca a conexdo elétrica de forma que a combinacdo entre os eixos A/B/C fique correta. A figura acima mostra a conexao

para o eixo A.



_ Conexao elétrica da alimentacao

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

Conecte a alimentagdo ao circuito principal (L1, L2, L3) e ao circuito de controle (L11, L21) do servo amplificador.

A figura a seguir mostra o desenho esquematico para os casos em que a tensdo de entrada de energia é da classe de 200 V. O
tamanho da conexao elétrica real e do cabo aplicavel variam de acordo com a capacidade. Para saber detalhes, consulte o
manual do usuario (hardware) do servo amplificador.

Utilize um disjuntor de caixa moldada (MCCB) com os cabos de entrada da alimentacdo do circuito principal.

Sempre conecte um contator magnético (MC) entre a alimentacdo do circuito principal e o terminal L1/L2/L3 do servo
amplificador, e faca a conexdo elétrica de forma a desligar a alimentagéo do circuito principal, desligando o contator
magnético quando a saida do alarme (ALM) ou entrada da parada forcada (EM2) for aberta.

MR-J5-G/MR-J5-A

CNP1

200V AC a 240V AC
g
Disjuntor de
' caixa moldada
{(MCCB)

Contator
magnético
(MC)

(Nota)
CMNP2

(Nota)

MR-15W-G

mERE
CHARGE

CNP1

(Nota)
CNP2

Exceto quando for usada a opg¢do regenerativa, nunca desconecte o cabo de ligagdo entre P+ e D.

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



_ Conexao elétrica da alimentacao )

(2) MR-J5D-G

Conecte a alimentacdo da unidade do conversor regenerativo de energia MR-CV_K4, e conecte-a a unidade de acionamento
MR-J5D_-G4 utilizando o barramento opcional.

O barramento varia de acordo com a combinacao da unidade do conversor regenerativo de energia e a unidade de
acionamento.

Além disso, faca a conexao elétrica do MC e conecte o cabo de coordenagdo da protecao.

Para saber detalhes, consulte o manual do usuéario.

380 V ACa 480V AC

Cabo de coordenacdo da protecao

MCCB

MCCB ‘ Reator AC

MC

Conecte-os dentro
do invalucro.

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



_ Conexao com controlador )

A conexao com o controlador varia de acordo com a interface de comando do servo amplificador.

(1) MR-J5-G/MR-J5W-G/MR-J5D-G (Nota)
O controlador é conectado via CC-Link IE TSN.
Conecte o controlador e o servo amplificador utilizando um cabo Ethernet que cumpra os requisitos abaixo.
Além disso, configure o endereco da estacdo utilizando os botdes giratorios dentro da cobertura do display.

Dentro do involucro do display
MR-15-G/MR-J5W-G

Para outra estacdo de dispositivo
Cabo Ethernet

Velocidade

de Cabo Ethernet Conector Requisito
comunicagao

Cabo que cumpra os seguintes
requisitos.

Categoria 5e ou superior, cabo direto

RJ4 e |EEE802.3(1000BASE-T)
(blindagem dupla/STP) Conector RJ45

e ANSI/TIA/EIA-568-B
(Category5e)

1Gbps

(Nota) Os conectores CN1A e CN1B da unidade de acionamento MR-J5D-G estdo localizados na superficie superior da
unidade.



_ Conexao com controlador )

(2) MR-J5-A
O comando do controlador é indicado pela entrada do trem de pulsos (controle de posicédo) ou pela entrada da tensado
analdgica (controle de velocidade/torque).
A conexdo elétrica necessaria varia de acordo com as especificagdes do controlador.
Verifique o manual e as especificagdes de conexao elétrica do controlador.

<Entrada do trem de pulsos> MR-I5-A <Entrada da tensdo analdgica> (Mota 1)

CM3 CMN32

Entrad . i PP Comando de velocidade I | WC
nirada maxima PG 10 Vyvelocidade nominal LG

do trem de " P J
pulsos 4 Mpps | MG Limite de torgue (MNota 2) I | S TLA

<ON +10 Vtorgue maximo

Sinais de 1/0 RD
etc. Sinais de I/0 SROE?I
etc,

(Nota)

1. E o diagrama elétrico de controle da velocidade.
2. Pode ser usado quando o limite de torque externo é ativado na configuracdo de parametros.



_ Conexao elétrica do circuito externo )

(1) Sinais de I/O externos
Conecte o sinal de limite de curso do hardware, a entrada da parada forcada e outros sinais, conforme necessario.

A figura a seguir mostra um exemplo do Tipo A. Para ver a conexdo elétrica real, leia atentamente o manual do usuario
(hardware).
Antes de utilizar o equipamento, leia suas instrucdes, informagdes de seguranga e precaugdes.

Interruptor de parada forqada

Limite de Alimentagao [+ |
rotacao de 24V DC

(O sinal DOG é conectado ao controlador.)

(Nota) Projete o circuito de forma que o MC seja desligado quando ALM for desativado.

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



_ Conexao elétrica do circuito externo )

(2) Quando for usada a fungdo de desativacao segura do torque, ou STO (circuito para seguranca funcional)
Conecte um circuito de seguranga externo ao CN8.
Para saber detalhes sobre a seguranca funcional, consulte o manual do usuario (fungéo).

P e

CNE

;
- e e

Circuito de seguranca

[Pontos importantes]
Quando nao houver um circuito de seguranca externo conectado, ndo remova o conector de curto-circuito CN8
fornecido com o servo amplificador.

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




_ Resumo deste capitulo )

Neste capitulo, vocé aprendeu o seguinte:

e Instalacdo do servo amplificador

e Conexao do servomotor e do servo amplificador
e Conexao elétrica da alimentacao

e Conexao com controlador

e Conexao elétrica dos sinais de 1/0

Pontos importantes

Instalacdo do servo e Observe sempre a orientacdo vertical e as dimensdes de tolerancia da conexao elétrica do servo amplificador.
amplificador
e As especificacoes podem ser limitadas pela temperatura e pelas condi¢cdes ambientais.

Conexdo do servomotor e e O método de conexdo elétrica do cabo com conector Unico varia, dependendo se o comprimento da conexao
do servo amplificador

ultrapassa 10 m ou n&o.

e Para servomotores onde o conector de alimentacdo e o conector do encoder sdo separados, fabrique vocé mesmo o
cabo de alimentacao.

Recomendamos o uso de um cabo do encoder opcional.

Conexao elétrica da e Conecte a alimentagao ao circuito principal e ao circuito de controle do servo amplificador.

alimentacao

e Utilize um disjuntor de caixa moldada (MCCB) com os cabos de entrada da alimentagdo do circuito principal.

e Sempre conecte um contator magnético (MC) entre a alimentacédo do circuito principal e o terminal L1/L2/L3 do servo
amplificador, e faca a conexao elétrica de forma a desligar a alimentagao do circuito principal, desligando o contator

magnético em caso de ocorréncia de alarme ou parada forcada.

Conexao com controlador e Conecte o servo amplificador do tipo G ao controlador, usando um cabo Ethernet que cumpra os requisitos do CC-
Link IE TSN.

e Para o servo amplificador do tipo A, a conexdo elétrica necessaria varia de acordo com o método de comando do

controlador.

Conexdo elétrica dos sinais e Conecte o limite de curso do hardware e a entrada da parada forcada ao servo amplificador, conforme necessario.
de I/O
e Conecte um circuito de seguranca ao CN8. Quando a seguranca funcional ndo for utilizada, ndo remova o conector de

curto-circuito acoplado com o servo amplificador.




m Configuracao de parametros )

Neste capitulo e nos capitulos posteriores, descreveremos o MR-J5-G/MR-J5-A, a ndo ser que se indique outra coisa.
Para o MR-J5W-G e o MR-J5D-G, alguns parametros podem variar.
Para saber detalhes, consulte o manual do usuéario.

_ Método de configuracao de parametros do servo )

O parametro do servo amplificador é denominado parametro do servo.
O método de configuragdo do parametro do servo varia de acordo com o tipo de servo amplificador.

Tipo A ... Defina o parametro do servo utilizando os botdes de pressdo na parte dianteira do servo amplificador ou do MR
Configurator2.

Tipo G ... Defina o parametro do servo no lado do controlador através de uma rede, ou utilizando o MR Configurator2.

Este curso descreve o método de configuragdo utilizando o MR Configurator2.

[Pontos importantes]

e Para saber como definir o parametro do servo do Tipo G no lado do controlador, consulte "MELSEC iQ-R Series Motion
Module Basics (RD78G(H)/Startup)".

e Os parametros associados a seguranca funcional s6 podem ser gravados a partir do MR Configurator2.




_ Iniciando o MR Configurator2 )

@ MELSOFT MR Configurater2

| roject Vew Faametsr Ssfely Postowngdsta Mowin Diagnoss  TemMode  Ad e =
: 10 B PasC 2 n

M

Clique no botao Executar, na area inferior esquerda da janela.




_ Iniciando o MR Configurator2 )

@ME@HMR@@M

o R

T AL R L o

Este video descreve como criar um novo projeto no MR Configurator2.



_ Iniciando o MR Configurator2 )

£1] MELSOFT MR Configurator2

Ao iniciar o MR Configurator2 em seu PC, vocé vera uma janela como
esta.
Cligue em [New], em "Servo Assistant".



_ Iniciando o MR Configurator2 )

Moninr Diagnosis  TestMode Adpstment Took  Window  Help

) Netnorkjcontroles

That last-used project will be opened whenever
apphiation b nestarted

e J( cmen |
[_Swtch 1o Mustrwas ragect... |

Swntrh the wandow by diciang B button when you want
0 Create mull A corfig raton.

A janela New Project aparecera.
Na lista suspensa de modelos, selecione o modelo do servo
amplificador utilizado.

Neste exemplo, utilizamos o MR-J5-G(-RJ).



_ Iniciando o MR Configurator2 )

EE] MELSOFT MR Configuratoe
i Project WView Parameter Safety Postonngdats  Monioe Disgross  TestMode Adustrent Took  Windom  Help

mmmnhm-ﬂm
= e acphiaton o resta et

=)

Seatrh the: wandow by dicang B button when you want
o Create M- configranon.

Cligue no botao OK para criar um projeto.



_ Iniciando o MR Configurator2 )

£1] MELSOFT MR Configurator2 New project

Monitr Diagnoss  TestMode Adjstment Took Windowm | Help

o :

& [ New project |
7

TR v A I

e |l AsisMR-15-G{-R)

MNetwork Parame
Safety Parametes
Paint Table

Assistant List %]

e

o e m?
e g

Step 11 Ampifer Seting

Step 2: Test Run

Step 3; Servo Adustments

;gm;.-'.

1F & Problem Oceurs

MR-J5-G(-RJ) sera adicionado a arvore do projeto.




_ Iniciando o MR Configurator2 )

QMEmﬁuumemmﬂ
mmmmmmmmuu—:m“@

Parameter
Network Parame

E Safety Parametes
Paint Table

Step 2! TestRun

Step 1: Servo Adustments

;«m&‘.'.

1F & Problem Octurs

Vocé acabou de criar um novo projeto.



_ Iniciando o MR Configurator2 )

£3. System Setting
= hhhﬂﬂrﬂ-ﬂ-ﬂj.

Parameter
Network Parame
Safety Parametes

Paint Table

Li | 1]

.ﬁw [ i |
Gitep 2! Test Aun

[ Pasem 1 Serpd B0
Step 3: Servo Adustments S w2 bpe- S Provech Flest® mec?) E

Suatch Bhe wardiom by e Button when
[ ave 5.0 onkopace FomatProsect... | oy want 1 use morkspace format project

Selecione [Project] — [Save As...] para salvar o projeto criado.



_ Iniciando o MR Configurator2 )

Qmemunm@mcm #Dleckinp¥sampie¥ls Sample.mac?
mmmmmmmf-umm—hw

£3. System Setting
=] y Bj

Parameter
- —ame
Safety Parametes

Paint Table

Em seguida, clique duas vezes em [Parameter], na arvore do projeto.




_ Iniciando o MR Configurator2 )

£1] MELSOFT MR Configurator2 C:¥Users¥ ¥lesktnpfampled)S_Sample.mec? - [Parameter Setfing]
i Project View Fle  Parameter Setng(Z] Paameter  Safety Postonng-dats  Moritr Dagnoss  TestMode Adusmment Took  Window  Heip

DBRAS B bR man

. .ot ] .~

L S e
I 'Eﬂ 15 _Sample 7 Axrsi v 4-!‘_-:5 ah'lnlhhl h\hﬂr FEETeEr LoDy e Pararme sy Bhoo
£ System Setting . @ q —
= [ Axis MR- I5-GL-RY) ! | & q; Eism-l-
Em = igk Funchon drspla: s
B MNetwork Parame| Comman
E Safety Parameter Positon/ speed
[ Paint Table Servo adjustme
I Positsoning
< | m [ s
:i ﬁlﬁow % Servo amplifier
Assigtant List [ne] MCp o SO
= Linear control
: DD Mator cont Reeperer stve opSon seiechon
L’_)s'”usw“ _ Fully closed loc. | [PCO2 | MBR Becromagnetc brae seguence outout ] 0- 1000
f r, ™ iz ] List cispay ALY | = Encoder cable commundation method selection
i o | Barve | e .
! e I Basic [Pratecnor coor draton seveg _
=y l¥ Gainyfilter PO |* Cormot e 3500 Sinthe et Bor . . -1 0 ¢ Shut off corverte w
— — iljm“‘m pc®2 |* Protection coordnation - Mulliple Conrectons seiect | 0-1/0 : Connect convertr »
Step 1; Ampifier Setting i - (ah ke Protection coordnation - Final end settng 0-4/0 + End seting deat »
| e twark protoical seting
Entengion 3 o= i ETS
Step 2: Tent Run Option PHLEO-D Fartwork protocol se1ing | 000-000- 0000 : CC4Lnk -
Specil e | Control mode
Step 3: Servo Adustments e E PADLD | == Control mode selecton 05 0 : Network standare »
8T VO AQjE Imenis =
s, (L
X‘m [Pr. PAD1_Operation mode (**STY)]
1F & Problem Ocours Initial value 1 £ ! “ﬂ Ver. =
a 00003000n Rater 1o the relevant detail No Each ans Rater 1o the rélevant datall No
- - ,
= A janela [Parameter Setting] aparecera.

Nessa janela, insira os parametros do servo amplificador.
Va para a proxima pagina.




_ Exemplo de configuracao de parametros )

N° do parametro
[Pr.PA01.0] indica o primeiro digito do parametro N° PAQ1.
[Pr.PA02.0-1] indica o primeiro e o segundo digito do parametro N° PAQ2.

Na Definicao do valor
PAOT 0000 0000
t t £ 10 digite
2° fjfgim
a° ::Il'gito

m Parametros que precisam ser especialmente verificados )

Comuns aos tipos Ae G

[Pr.PA02.0-1] Selecdo da opcao regenerativa Necesséaria quando se utiliza a opcdo regenerativa.

Usada para definir a dire¢do de rotacdo do motor quando se

[Pr.PA14] Selecdo da direcao de deslocamento . -
emite o comando de rotagdo de avanco.

Somente Tipo A

Selecdo do modo de controle

Pr.PA01.0 . . Usad defini dod trole.
[Pr | [Posicio/Velocidade/Torque] sada para definir o modo de controle
Selecao da forma do trem de pulsos | Usada para definir a forma do trem de pulsos de comando sob
[Pr.PA13.0] .
na entrada do comando o controle da posicéo.
. Usad definir a l6gica do t d Isos d d
[(PrPAT3.1] Selecdo da lgica do trem de pulsos sada para definir a I6gica do trem de pulsos de acordo com as

especificagdes do controlador.

Numero de pulsos de entrada do
[Pr.PA.05 a 07] comando por rotacdo/engrenagem
eletronica

Usado para definir a engrenagem eletronica. Para saber
detalhes, consulte a secao 3.3.2.

Somente Tipo G (Nota)

. Defi amet "1: Enabled only for homi
Selecio do status ativado do efina esse parametro como nabled only for homing

[Pr.PD41.2] . o mode" quando utilizar um mddulo Motion fabricado pela
interruptor de limite . . .
Mitsubishi Electric.
(Pr.PD41.3] Sele¢do do método de entrada do Usada para definir se o interruptor de limite sera conectado ou
r. .

sensor nao ao controlador ou servo amplificador.

Usado para definir o método de retorno a posicao inicial.
Alguns outros parametros (como [Pr.PTO5] Velocidade de
[Pr.PT45] Método de retorno a posicdo inicial |retorno a posicdo inicial) precisam ser definidos de acordo com
0 método de retorno a posicao inicial definido neste
parametro.

(Nota) Esta tabela deve ser usada quando o controlador for um médulo Motion fabricado pela Mitsubishi Electric, e quando for

utilizado o modo PLCopen® Motion Control FB.

Quando o tipo de controlador for diferente ou 0 modo de Simple Motion for utilizado, os parametros a serem definidos
serao outros.

Para saber detalhes, consulte o manual do controlador utilizado.



Parametros que devem ser definidos ou verificados, dependendo do tipo de servomotor

Comuns aos tipos A e G

[Pr.PAOT.1]

Selecdo do modo de operacao

Usada para definir o tipo de servomotor utilizado (servomotor
giratorio/servomotor linear/motor com acionamento direto).

[Pr.PA17,18]

Configuracdo da série do
servomotor/
Configuracdo do tipo de servomotor

[Pr.PC04.3] Quando for utilizar um servomotor, defina esses parametros de
(Tipo G) Sele¢do do método de comunicacdo |acordo com o modelo de servomotor linear e as especificagbes
[Pr.pC22.3] do cabo do encoder do encoder utilizado. (Nota)
(Tipo A)
[Pr.PL02,03] Conﬁgurégao da resolucao do
encoder linear

[Pr.PC0O2] , . . Durante a utilizacdo de servomotores com freio

. Saida da sequéncia do freio i )
(Tipo G) cletromadnético eletromagnético, defina o tempo de atraso entre o
[Pr.PC16] g . desligamento do sinal de saida do MBR (intertravamento do

. (para motores com freio) . . . .
(Tipo A) freio eletromagnético) e o desligamento do circuito base.

(Nota) Além disso, os parametros associados a detec¢do do polo magnético devem ser definidos quando se utiliza um

servomotor linear ou um motor com acionamento direto.




m Engrenagem eletronica )

A engrenagem eletrénica € uma funcdo que multiplica um comando de posi¢do por uma relacdo de engrenagem para definir a
rotagdo do servomotor ou a distancia de deslocamento como a rotacédo ou distancia de deslocamento da unidade de comando,
conforme se desejar.

Defina a engrenagem eletronica de forma que a saida do valor do comando de posi¢do do controlador corresponda a distancia
de deslocamento da méaquina.

{(Numerador da engrenagem eletrdnica)

(Valor do comando de posigdo) X = (Disténcia de deslocamento da magquina)
(Denominador da engrenagem eletrénica)




m Engrenagem eletronica )

[Tipo G]
A engrenagem eletrénica é obtida pela seguinte formula.

(Mumerador da engrenagem eletrénica) Resclugao do encoder [pulso/rot]

(Denominador da engrenagem eletrénica) Distancia de deslocamento por rotagio do servomotor [Comando de posigdo unidade,rof]

Quando o controlador é RD78G(H) ou FX5-0SSC-G, o controlador também possui a fungdo de engrenagem eletronica.

No RD78G(H) e no FX5-0SSC-G, essa fungdo é designada como relagdo numerador/denominador de conversdo da unidade de
acionamento nos parametros do eixo.

Nesse caso, defina a relagdo numerador/denominador de conversdo da unidade de acionamento para o controlador.

(Ela pode ser definida por meio do assistente, na ferramenta de engenharia.)

Para os controladores sem a funcdo de engrenagem eletronica, como o modulo mestre/local RD71GN11-T2, defina-a nos
parametros [Pr.PA06/07] do servo amplificador.

[Tipo A]
Defina a engrenagem eletronica de forma que a frequéncia de saida maxima do controlador e a frequéncia de entrada maxima
do servo amplificador (4 Mpps para o acionamento linear diferencial) ndo sejam ultrapassadas.

Para ver um exemplo de método de ajuste e calculo da engrenagem eletrénica para o Tipo A, consulte o documento PDF
separado.

Ele esta disponivel para download através do seguinte link.

Exemplo de calculo da engrenagem eletronica

[Pontos importantes]
A configuracéo é diferente para o servomotor linear.
Para saber detalhes, consulte o Capitulo 6 e o PDF.
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Este video descreve como configurar parametros no MR Configurator2.
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Neste exemplo, os parametros apresentados acima sao definidos para o
servo amplificador MR-J5-G.
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Na janela Parameter Setting do MR Configurator2, existem: Function
display e List display.
Function display mostra os parametros associados a cada fungao,
coletivamente.
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List display mostra os parametros pela ordem de seus nimeros.
As duas exibicbes podem ser usadas para definir os parametros.
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Em Function display, "[Pr.PA02.0-1] Regenerative option selection’ v
encontra-se sob Common — Basic = Component parts.

Sempre defina esse parametro ao utilizar a opcao regenerativa.
Para alterar o parametro, selecione uma opcao da lista suspensa.
Neste exemplo, deixe o valor inicial como "00".
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Em Function display, "[Pr.PA14] Travel direction selection" encontra-se |
sob Common — Basic — Rotation direction.
Selecione a direcao de rotacao do servomotor para o comando de
rotacao de avanco.
Neste exemplo, deixe o valor inicial como "0".
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Defina "[Pr.PD41.2] Limit switch enabled status selection" e "[Pr.PD41.3]

Sensor input method selection” em List display, pois essas op¢des nao
aparecem em Function display.
Clique em List display — I/O para ver os grupos de PD.
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Navegue até [Pr.PD41].
Para alterar cada valor de [Pr.PD41.2] e [Pr.PD41.3] para 1, insira "0000
1100".
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Em Function display, "[Pr.PT45] Homing method" encontra-se sob v

Positioning = Homing — Homing method.
Neste exemplo, a opgao “-1:Dog type (Rear end detection - Z-phase
reference)#Forward (CCW) or positive direction” é selecionada na lista

suspensa.
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Em seguida, grave os parametros definidos aqui no servo amplificador.
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Conecte o PC e o CN5 do servo amplificador usando um cabo USB.
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Ligue a alimentacao do servo amplificador.
Ao gravar os parametros, vocé s pode ligar a alimentagao do circuito
de controle.
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Quando a comunicagdo com o servo amplificador for ativada, os botdes
[Selected Items Write] e [Axis Writing] ficarao ativados.
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Para gravar todos os parametros de uma vez, clique no botao [Axis
Writing].

Quando a mensagem "Execute writing. Continue?"
[Yes].

aparecer, clique em
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wverfy h-s:‘rze Loy w P e Sock
—eee
(o e

Servo amplifier
Machine diagn
Linear control
DD Motor cont o | Writing it compieted. Please switch the power iupply of the
Fully closed loc PTS7 |Hn 1erve amplifier off snd on sgain
= ﬁ]hﬁt display PTO6 |ORF "
Basic hmh Heed to switch power on again: Axi
Galn/filer :” | e
= | =
0 ! :
Extension 2 Lt 14 {HMOEC P T e Pl L
Extengion 3 et e
[+] ?
s::;: PTo? |I8T | Home positon shift detance | | -DAMENAT
o ’I"' PO |DCT Trave detance after prowmy dog M3 02147 AT
| Deckich e, i
e
[Pr. PTOS_Homing speed (ZRF)] |
L

A gravacao dos parametros é iniciada.
Quando o processo for concluido normalmente, a mensagem "Writing is
completed." aparecera.

Clique no botao [OK] para eliminar a mensagem.




_ Operacao do MR Configurator2

figurator2 C:\Usess\, "Desktopsample\J5_Sample.mrc? - [Parameter Setting]
mmmmw“mmmmmﬁmm

g muw-x|

2 1o PT45__ [ Homing method
7 x Servo amplifier | |MOmng operaton basic settngs 1 frjmin, mmis)
_ﬂ Machine diagn| | |[PTOS | ZRF Haming speed | 0.00167772.15
Linear control PSS | HMA Homing acosleraton me constant | | 020000
DD Motar cont PTES.0 .- Foming decslerabon Bme comstant selecton
iedure Fully closed loc | |PT57 |H Homng deceleration tme conptant ] 0-20000
(& ] List display P06 | CRF Creep speed 0.00- 16777215
Basic | Homing aperation bas: settngs 2 (command)s]
Gain/filer Pl |ZRFE | Homing speed extension seting DATIETIN
e 2 Extention Latt (HMACC  HORIng BcOsier aon TS
s | Vo PT55.0 [« | Moming deceleration trme Conetant selection
Extension 2 P17 |MMDEC | roming decsleraton | 0-46THS
il Extension 3 P13 |CRFE | Creep meed extension seting D42HETI9%
Option [———p—
- Special Pro? 28T Home postion shift detance | | o-earemar
i o ; ¥ lemos ooy Travvel distance sfter prowmty dog 0-2147483647
E ol —dl . |
| Desking fisip 9 x
(el

[Pr. PTO5_Homing speed (ZRF)]

£ Le*

Quando for necessario reiniciar o servo amplificador para ativar os
parametros, a mensagem "Please switch the power supply of the servo
amplifier off and on again." aparecera.
Nesse caso, desligue e ligue a alimentacao do servo amplificador.




_ Operacao do MR Configurator2 )

figurater? C:\Users\, "\Desktop!sample\fi_Sample.mrc? - [Parameter Setting] - 0 b4
Parameter Settng(Z) Parameter Safety Positoningdsts  Monitr  Diagnoss TestMods  Adpement  Tool  Window  Help =8 X

-Gi-RIpY|
.|
Parame|
IIII'IIHH:
ale |
L]
B x Servo amplifier
""E‘i" Machine diagn| | [PTOS__ |mF | Homing speed | | 0.00-67772.15
Linasr control PTSE  |HMA HOMING BCCElerEbON. e ConEtant ] | 0-20000
DD Motor cont PTS5.0 .- HMoming decsiersbon Tme comstant selecton |
edure Fully closed lod | |PTS7 [ HomIng deceleraton tme constant | | 0-20000
& [ List display PTOE |CRF Creep speed 0.00- 16777215
Basie | Haming ape tion bask: settngn 2 (commmancs)
Gaindfiltes LR ] g Eeed £ lermon Lettng 0479494 7295
| Eitsekon PY1S  |MMACC  meming scoelerston | 04294987295
e Vo PTES.0 .' _mdﬂxﬂmumw
Extension 2 ™17 |HMDEC  Homing deceleration L AT
a Extansion 3 Y13 CRFE Creep mpeed extension sitng Q429874
Option h‘mm
- Special o |PTO7___ 28T _mome poston shit detance | | s-2140ee3aT
5 — = P8  |DCT Travel distance after prowmty dog ] | 0-2147E6AT
- Mﬁ-— S —
wis
- ~
B [Pr. PTO5_Homing speed (ZRF)]
i

O processo de gravacao dos parametros esta concluido.
Va para a proxima pagina.




_ Resumo deste capitulo )

Neste capitulo, vocé aprendeu o seguinte:

e Método de configuracado de parametros do servo

Pontos importantes

Método de configuragdo
de parametros do servo

Iniciando o MR
Configurator2

Exemplo de configuragdo
de parametros

Operagédo do MR
Configurator2

Iniciando o MR Configurator2
Exemplo de configuragdo de parametros

Operacao do MR Configurator2

Para o servo amplificador do tipo G, defina o pardmetro do servo no lado do controlador via rede, ou utilizando o MR

Configurator2.

Para o servo amplificador do tipo A, defina o parametro utilizando o MR Configurator2 ou os botdes de presséo na

parte dianteira.

Altere os parametros associados a seguranca funcional utilizando o MR Configurator2.

Inicie o MR Configurator2 e crie um novo projeto. Em seguida, selecione o modelo a ser utilizado.

Em primeiro lugar, verifique os parametros que devem ser definidos e aqueles cuja definicdo depende do tipo de
servomotor.
Ajuste a relacdo entre o valor do comando do controlador e a distancia de deslocamento real da maquina, utilizando

os parametros da engrenagem eletronica.

Na janela Parameter Setting do MR Configurator2, existe uma exibi¢do da Fungdo e uma exibicao da Lista.As duas

exibicbes podem ser usadas para definir os parametros.
Quando for gravar os parametros no servo amplificador, ative o circuito de controle do servo amplificador.

Alguns parametros sao aplicados quando o circuito de controle do servo amplificador é desligado e ligado.




(T N1TLY B Operacao de teste )

Este capitulo descreve como fazer a operacgdo de teste para verificar a direcdo de rotacgdo, a distancia de deslocamento e outros
itens.

<Restri¢cbes>

Quando um sistema de deteccdo da posicdo absoluta por entrada/saida digital é configurado com o Tipo A, néo é possivel
executar a operacao de teste.

Para executar a operagdo de teste, mude para o sistema incremental.

O sistema de detecgdo da posicdo absoluta é descrito no Capitulo 5.

_ Procedimento para operacao de teste )

Preparagéo
Verificagdo da conexdo elétrica
Defina o0 modo da operagio de

teste (somente G)
(Operacédo do interruptor DIP)
Conectar ao PC

Operacédo de teste utilizando o
MR Conﬁguratorz ...................... Consulte a Segéo 42,
Verificagdo dos sinais de I/O

Operacio de teste utilizando um
controlador

...................... Consulte a secio 4.3.

FIM

[Pontos importantes]

Quando se utiliza um servomotor linear ou um motor com acionamento direto, a operagéo de teste é
realizada ap0s a deteccdo do polo magnético.

Para saber detalhes, consulte o Capitulo 6.




_ Operacao de teste utilizando o MR Configurator2 )

[Somente Tipo G ]
Antes de utilizar a funcdo de operacao de teste do MR Configurator2, altere a posicado do interruptor DIO.
Defina SW3-1 como "ON" (lado superior), e em seguida ligue a alimentacdo do servo amplificador.

Dentre do invdlucro do display

"
124, 239, -
et St
A - LFTY
Frgs®  Crgdt

5W1  swa2 SW3

Quando a inicializagdo é concluida apds o fornecimento de alimentagdo, o display se altera, como mostra a figura abaixo.

m Operacao JOG )

[Comum aos Tipos A e G]
Execute a operacao JOG utilizando a funcao de operacao de teste do MR Configurator2.
Para saber detalhes, veja o video apresentado na proxima pagina.




m Operacao JOG )

hmHMRMqumzﬂ\Usﬂs‘\ \\Desktophsample’)5_Sample.mnc2 s u] X

Rl min &y R0

‘S_-,r:lnnsdﬁng J
= [l Ak MR=15-GE-RU) ¢

E‘:S;’ZMJ Clique no botdo Executar.
Safety Parameter

Peint Tabile |

@l

| [Station 00] MR- 15-G(-RT) Standard Servo ampifer conrecton: LSB



m Operacao JOG )

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

- Faca a operacao JOG.
{ Clique em [Test Run].

| [station 00] MR-15-GI-R.1) Standard Servo ampirfier connecton: LSS



m Operacao JOG )

= P9 J5_Sample
. System Setting J
= [l AsishMR-I5-GC-RI) |

Parameter

| Istation 00] MR-15-GI-R.1) Standard Servo ampirfier connecton: USB.




m Operacao JOG )

L] MELSOFT MR Configuratos2 C\Usersh \Deskinp!samplel)5_Sample.mrc - u] X
:mmmmwmmmuﬂwmm%

q

Rl nn 8y R

= [ 15 Sample
€. System Setting J
= [ Axish:MR-J5-GL-AD ¢
Parameter
[3 Metwark Para
Safﬂ'yF‘urumde{T

Yﬂnmuﬂrﬂ on the
moniter 1o verify that the
motar 8 rotating properly,

(sheam | (Ldexz ]

Ready | [5tation DO] MAL-15-GI-R.1) Standard Servo ampitfier connecton: LS8 o [ [w [scaL




m Operacao JOG )

£l) MELSOFT MR Configurates? CilLisers Desitoptsamplel)5_Sampbemec o

'mhmﬂqwmmmuwmmmmh

curatory

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

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

Ce

Clique em [OK].

veﬁﬂl mthmwrm

Yol Gan use Display Al on the

Ready | [Station 00] MR-15-G(-R.1) Standard Servo ampitfier connecton: USS



m Operacao JOG )

£l) MELSOFT MR Configurates? CilLisers Desitoptsamplel)5_Sampbemec

i Project  Wiew Darameber  Safety PosSoning-dsts  Monitor  Disgrosis  TestMode  Adjustment Toois  Window  Hel

Brol i &y R S

Clique em [OK].

werify that the maler relates,
[To:

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

(b (e

Ready

| [5tation 00] MA-15-GI-R.1) Standard Servo ampirfier connecton: LSS



m Operacao JOG

£1] MELSOFT MR Configuratoe ChUsersh, \\Desktophsample’.)5_Sample.mrc2 - [JOG Mode] ®
Emﬁmhmmmwmihwrmmwrﬂmw -8 X
: Pt BX . socwede x| av -
& [ J5_Sample i) Axiai o=
. System Setting "E . .
= [l AxishMR-IS-GERI ¢ | Setting
[3 Parameter 200 =1
[3 Metwark Pararme S o
[®] Safety Paramete; (1570)
[ Point Table | Aceed. fdecel, bme constant 1000 1 ms
(sl L | ] i
i %Eﬁ'm [} ﬁ [ it swatch automatic ON
[ Test fun ¥
g0 . L@quocw | [ Bireverse cw o a
 ERETETN | (Iqctaton oy whie the COW or O button s A janela JOG Mode é aberta.
Before comnecting mator
o e maschine | this servo
birtichprnd-bn Rt The SHIFT key can be used for forosd stop.
T
Use the J0G Mode to verify

Lise the Positioring Mode to
werify that the mater rolates,

ey e

¥ioa can use Display Al on the
maniter te werify that the
Mot i rotating propesly.

Lshewm | [ pextz j

Ready [Station 001 MR-15-G(-R7) Standard Servo amplfier connecton: L3




m Operacao JOG

11] MELSOFT MR Configuratoe ChUsersh, \Desktoph sample’.)5_Sample.mrc2 - [JOG Mode]

4
i Project Wiew Darameter Safely  Possoningdats  Monitor  Diagress  TestMode  Adjustment  Tooks  Window  Heb -FX
NBAL e MED R RAeEh8Sm e
E F%’ o 2 oG Mode X | 4 F =
| = m 15_Sarmple ] i = |
'.S’ys:l:midting - 2, . - ; i
l-%f“:ff’-" ‘| =% Quando ndo for feita uma conexdo elétrica
B nework paame || €xterna (LSP/LSN), selecione a caixa de verificagdo
(%] Safety Paramete; H H o H
o o Limit switch automatic ON.
&l | iz
{ Servo A 2 x [#] Lt swtch automatic O
Test Aun -
——— [ Biromerdccn | | Blreemecw | T E -
BET"EE | [Rotston erly viie the COW or OW button & being pushed
Before connecting mator

Use the J0G Mode to verify
that the motor rotases.

Lise the Positioning Mode to
werify ihat the mater ralates,

ou can use Display Al on the
maniter te werify that the
Mot 8 rotating propesly.

The SHEFT key can be used for forced stop.

Ready

[Station 00] MR-15-G(-R7) Standard Servo amplfier connecton; L3




m Operacao JOG

£1] MELSOFT MR Configuratoe ChUsersh, \\Deskiophsample’.)5_Sample.mrc2 - [JOG Mode]

i Project Wiew Paramete  Safely Posfoningdats  Monitor  Diagness  TestMede  Adjustment Tosls  Windew  Heb

P 2% 7 J0GMode x |
= B9 J5_Sample ] st Tael
. 5ystem Setting I .
= [l AxishMRIS-GERA | | Settng
B Parameter g
[3 Metwark Pararme Mt wpees & rimin
[#] Safety Paramete: {1-6700)
) Point Table el ecel. time constant 1000 2 ms
[F2E | x| {0-50000)
;i Servo Assistant 4 x [&] Uit swatch automatic ON
[ Sroreteon | [ Blreeecn | @ a
[FRets

mese| Clique em [Forward CCW]. ‘

Lise the Positioring Mode to
werify that the mater ralates,

([P ooy oce |

T
¥ioul Can use Display Al on the
manitor to verify that the
Mok i rotating propesly.

<Imagem da operacho> =

Limite de curso inferiar Limite de curso superior

- = -
3 e
4

Sinal de dog

L.

Ready [Station 00] MRL-15-G(-R.1) Standard Servo amplfier connecton: USB |CAF MU




m Operacao JOG

L] MELSOFT MR Configuratos2 C\Usersh

\Desktophsample’.)5_Sample.mrc2 - [JOG Mode]

i Project Wiew Paramete  Safely Posfoningdats  Monitor  Diagness  TestMede  Adjustment Tosls  Windew  Heb

e o e

X

= B9 J5_Sample
£ System Setting
= M Atis1:MR-J5-GE-RI) ¢
[%) Parameter
[3 Metwark Pararme
[#] Safety Paramete
[ Peint Table

_i1-_|. L |

:mgaﬂ B ox
| TestAun i~
Lt 34|

Before comnecting mator

o e maschine the servo
system can be tested.

[ oGiode

Use the 306 Mode to verify
that the motor rotates,

*|

Lse the Positioring Mode o
werify that the mater ralates,

¥ioul Can use Display Al on the
manitor to verify that the
Mok i rotating propesly.

L] esplay a1
Cshenm] (Lhesz ]

Ready

“ J0GHode x|

<Imagem da operacho>

m

Bethng

Mlitor speed

Acced. fdecel. ime constant

o
]

e ]

Limite de curso inferior Limite de curso superior

- = 1l
-_a.mmmmé-m
4

Sinal de dog

{16700}

{0-50000)

| [ mrsrceasm |

-

The SHEFT key can be used for forced siop.

A operacdo de avango sera executada enquanto
o botdo do mouse for pressionado.

[Station 00] MR-15-G(-R1) Standard Servo amplfier connecton: LS3



m Operacao JOG

1] MELSOFT MR Configuratos2 C\Users) \Desktop\samplel)5_Sample.mrc - [J0G Mode] - a ®
i Project Wiew Paramste  Safely  PosSoningdats  Monitor  Disgness  TestMede  Adjustment  Tosks  Windew  Heb E
= FEE-EE 8 x /Jﬂ— " le =Imagem da operacho> =
=M l'i-SampI! g ‘@ Jaist C[
= g Axis:MR-J5-G{-RT) ¢ Sethng Limite de curso infeniar Limite de curso superior
[%) Parameter ) -—-- 4 = —-
[3 Metwark Pararme ooy tieh '—'-_j-'
[#] Safety Paramete: {15700
[#] Point Table Aceel jdecel, lime constant 1000 2 ms mmmmm-m
%l " 1 Y {0-50000) _—
: i oox [#] Limit. swwich automatic ON . -
i Sinal de dog
[ Test fun i~
17734 |EWHHOCWILEM!§'§ J . - o
IR | st oy e e O o
Before comnecting mator .
o i, s he ST ey cmte e fir it Cliquie em [Reverse CW).
[ioGreds
LUse fhe 306 Mode to verify
that the motor rotates,
| “oatonng Mode NN
Lise the Positioning Mode o
werify that the mater rolates,
ou can use Display Al on the
maniter 1o verify that the
Mok i rotating properly.
ez ]
Ready [Station 00] MR-15-G(-R) Standard Servo amplfier connecton; USB ]




m Operacao JOG )

£1] MELSOFT MR Configuratoe ChUsersh, \Desktophsample’.)5_Sample.mrc2 - [JOG Mode]
H Project  Wiew Paramster  Safety  Posfornng-dats  Monitor  Disgross  TestMods  Adjustment  Tools  Window  Heb
; o e E———— -
& P 15 Sarmple i T E
L :E il :l Ll

= B AxsEMRIS-GERN | | Setting Limite de curso inferior Limite de curso superior

B Parameter P paalle b
[3 Metwark Pararme Mt pess G rimin - g -
[#] Safety Paramete: {1-6700)
; -
A} Peint Table ikt e it 500 7 e -
1% L | > {0-50000) L SRR
§ Servo Assstant 8 x [ it swtch automatic N . F
Sinal de dog

| Test Aun 1~

e | [ mrocedsin | 4

BET"EE | [Rotston ey vile the COW or OW buthon & being pushed

Before comnecting mator
ot maschine | the serva
it lchornbe Bl The SHIFT key can be used for forced siop.

[oGreds = .
Use the 166 Mode to verfy A operagao de recuo sera executada enquanto o
botdo do mouse for pressionado.

=Imagem da operacho>

that the motor rotates,

Lse the Positioring Mode o
werify that the mater ralates,

¥ioul Can use Display Al on the
manitor to verify that the
Mok i rotating propesly.

L] esplay a1
(senn ] (pexz ]

Ready [5tation 00] MR-15-GI-R1) Standard Servo amplfer connecson: USB T




m Operacao JOG

1] MELSOFT MR Configurator2 C\Users)

\Desktophsample)5_Samphe.mrcZ - [JOG Mode]

i Project Miew Parameter  Safely  Posfoningdats  Monitor  Diagness  TestMede  Adjustment  Tosls  Windew  Helb

.

8% 7 J6GHede x|

<Imagem da operacho>

| = m 15_Sarmple [ At Tl

£ System Setting

= M Astis1:MR-15-GE-RJ) ¢
[E] Parameter

[3 Metwark Pararme

[®] Safety Paramete
[ Peint Table

Setbng

Mlitor speed
Acced. fdecel. Bme constant

[ imit swatch automatic ON

B Formard vt l Ekﬂmuﬁ

The SHIFT key can be used for forced siop.

Use the Positioning Mode to
werify hat the mater ralates,

Yioul Gan wse Display Al on the
monitor o verify that the
mokar s rotating properly.

Limite de curso infeniar

200 2 riwin
{1-6700)

1000 3 ms
{0-50000)

Limite de curso superior

Sinal de dog

[FIRatation orly while the COW or CW butan is being pushed

A operacéo JOG foi concluida.

Va para a proxima pagina.

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



m Verificacao dos sinais de 1/0 )

[Comum aos Tipos A e G]
Vocé pode verificar se os sinais de 1/0O externos conectados ao servo amplificador estdo funcionando corretamente.

A verificagdo do sinal de entrada permite que vocé verifique se o limite de curso e outros sinais sdo corretamente ligados e

desligados.
A verificacdo do sinal de saida permite que vocé verifique se o circuito externo opera corretamente quando se utiliza um

dispositivo de teste ou outro meio, ligando obrigatoriamente o sinal externo.

Nas duas paginas seguintes, vocé aprendera o método de verificacdo através de videos.



a Verificacao dos sinais de 1/0 )

(1) Sinal de entrada
hMEmencm!wrzcmn ¥Deskiop¥sampled)s_Sample.mnc2

Clique no botdo Executar.

S Erel ol . Al e BRI

|mmmm—:m«nmamwhmu



a Verificacao dos sinais de 1/0 )

(1) Sinal de entrada
1] MELSOFT MR Configurator? C¥lisers¥  ¥Deskiop¥sample¥)s_Sample.mnc2 - O b4
o [ =y W - -

2] A e i Ty

Verifique o display do monitor de |/0O.
— Clique em [Test Run].

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



a Verificacao dos sinais de 1/0 )

(1) Sinal de entrada
1] MELSOFT MR Configurator C¥lsers¥  ¥Deskiop¥sample¥)s_Sample.mnc2 - O b4

L, = AT
A0 O T WY A T T

cestet Clique em [I/O Monitor].
Pl

|M10lllﬁ—ll€t-ltnmds'wwﬁmtﬂ G o T = T



m Verificacao dos sinais de 1/0 )

(1) Sinal de entrada
ﬂ MELSOFT MR Configurator? Ci¥lisers# ¥Dwskiop¥sampled)s_Sample.mnc2 - [0 Monitor] = a x
 Promct  Wew 1O Monior () Safety F gdata Monitor [Diagnosis  TestMode Adustment Took  Window Help -8 x

= [ 15_Sample
& System Setfing

o [, Asist:MR-15-Gi-R

[ Parameter

3 Metwork Parame

B safety Parametes

(A Point Table

7 ——




m Verificacao dos sinais de 1/0 )

(1) Sinal de entrada

1] MELSOFT MR Configurator2 Ciéisers¥

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

- a X
i Promct Wew [OMonior (Z) Perameter Safety FPositonngdata Morkior [Diagnoss  TestMode  Adustment Took  Window  Help -8 %
nen e BEplomAeEh Yo e
mi i ""| <Imagem da operacho> =
oM JOFF Limite de curso inferiar Limite de curso superior
1 1
MR-15-GIRT)
Inguit sig, g Dulput sig, =7 W\m-—{m
% _& et —
! - - -
o Sinal de d
- e inal de dog
=i : ﬁ y
2
]
12 a
13 ] r
20 18 LZAZR

Este € um exemplo de verificacdo dos sinais de entrada de LSP, LSN e DOG.
Quando a pega de trabalho apresentada na imagem da operacéo alcancar o
limite de curso superior, o limite de curso inferior ou o sensor de dog, o
sinal de I/O sera ativado/desativado.

* O sistema real para imediatamente, quando LSP ou LSN é desativado.




m Verificacao dos sinais de 1/0

(1) Sinal de entrada
£l MELSOFT MR Configurator2 CifUsersé

B o

¥Deskiop¥sampled)s_Sample.mnc2 - [0 Monitor]
I Project  Vew (O Montor (7] Parameter  Safety

= [, ActstiMR-I5-GI-RA ! Clon []cw
[ Parameter
1 Metwork Paame g
B safety Parametes -
(A Point Table Trest sig.
q,
5
1
F
i
iz
13
|
0.00
0.00

esta concluida.

Va para a proxima pagina.

A veriﬁcaféo do display do monitor de I/O

| staton 00] MR-15-G() Standard Servo ampifer cannection: LS8

-



a Verificacao dos sinais de 1/0 )

(2) Sinal de saida

) MELSOFT MR Confiqurator? CiiUsersy \DesktopisampielI5 Sample mec? - o x
i Project  Vew Pacameter  Safety PosSoringdats Monitor  Disgooss  TestMode  Adustment Tooks  Window  Hel

= [ 15_Sample
£ System Seating
=l A tiMR: 15 G{-RI)

m Parameter T o
%ka Paramne Cligue no botdo Executar.
Safety Pararmete:

[ Peint Table
<] 2 |

&

= B

u 1f & Pratdem Donurs:

Ready | Etation o] MRL-15G{A.1) Standard Serva amplfier connecion: Usa [ [CaF [l [l



a Verificacao dos sinais de 1/0 )

(2) Sinal de saida

] MELSOFT MR Confiquratod? CiiUsersh \Desktopisampiel 5 Sample mac? - a ®
I Project  Wew Parameter  Safety.  PosSoringdats Monitor  Diagnoss TestMode  Adpsiment  Took  Window  Help

= 9 15_Sample
8 System Sesting |
1= s AT MR-15-GERY
B Parameter
@ Netwark Parame,
[B) Safety Parameter
[ Peint Table

| Etation o] MAL-15GI-.1) Standard Serve amplfer connection: Usa [owm [ea [ [ScaL



a Verificacao dos sinais de 1/0 )

(2) Sinal de saida

) MELSOFT MR Confiqurator? CiUsersh \DesktopisampielJ5_Sample mac? = o x
! Projct  Wew Parameter  Safety. PosSoringdats  Monitor  Diagnoss TestMode  Adusiment  Took  Window  Help

= 9 15_Sample
€ System Sesting |
= B A MR- J5-GE-R
Parameter
@ Metwork Pararme,
[B) Safety Parameted
[ Peint Table

| [Station 0o MR-15G{ 1) Standard Serve amplfer connecton: LS8



a Verificacao dos sinais de 1/0 )

(2) Sinal de saida

) MELSOFT MR Configuraton? CoiUsersy Desitoptsamplel)s_Sample.mac2

=] -

N L) S =0 de i iy T TR

"fE_ﬁE i

& B 15_Sample
8. System Sesting |
1= s AnishMR-I5-GER
a Parameter
@ MNetwork Pararme,
[B) Safety Pararmetet

MELSOFT MR Configurator?
Onee you stant test mode, nommal cperstion by extemnal nput
signad will be snvalid. )
Unstable communication may cause the safety funcion of the

semo amplifier to react to cancel the test mode.
Canceilation of test mode may result in .. motor stop,

e

Cligue em [OK].

| [Station 0] MR-15 G{ 1) Standard Servo amplfier connecton: LS8



m Verificacao dos sinais de 1/0 )

(2) Sinal de saida

1) MELSOFT MR Confiqurates? Ciilkerst,  \Desktopsampiel)5_Sample.mac? - [0 Forced Output] o

:ﬁwhmmﬁfeﬂwhhh Test Mods Took Wndow Help

neALe EEpoR:

£l [ 15 Sample iE Axial f:i“”‘ J 1. Upsraton Mode Cancel

. System Setting
= Qo AxisEMRIS-GERAT | Forced cutput stans

:j Parameter l ~
@ Network Pararne ) e

| Safety Pararmiete:
%Pm:yhblc 2 i g T SR
CN3
A —— _—
1 THD
2 2|2 15
. - L~ ) SN
A janela DO Forced Output é aberta. s =i
1

* st for safety sub-funchon
| DO Forced Duinult *Set PSADL,0 &y 1and PSADL Las 2

mmeiea] | [ [ o2

Ready [Station 00] MRL-15-G( A1) Standard Serve amplfier connecton: USa BT




m Verificacao dos sinais de 1/0

(2) Sinal de saida

) MELSOFT MR Confiqurator? CiUsersh

I Project  Wew  Parameter

&

= 9 15_Sample
. System Setting
1= (o Pt MR- 15-G-RI) |
:'j Parameter
@ Network Pararne
) Safety Pararmicted
[ Peint Table

Cheste e input wrng,

[ 2]

b4
[0 Forced oummt =S

Chesch the oufput wermg.

\DesktophsampielJ5_Sample mac - [0 Forced Output]

Tooks  Window  Help

Safety. Postoning-dats  Monitor D

H ol
L | 51 o abon Mode Caneel
;L i1 o b= uon 1

Forced output stabus

I— O ,— OFF

Este & um exemplo de verificagdo de CN3-9.
Clique em [ON].

st for safety sub-funchon
*Set PSADL D & Land PSADL. Las 2

[(Flmiacdope ]
Chenm] (o]

Ready

[ [

<Estrutura d pinos do conector com simbaolo de VOs

N3
e
A o ——
1 1 |
z 12 |
- TPA2 |— LG
! : .
L e N oy
s 4
pocou| 14| MR

ADIRD ADANT |
il ]

) | 17

! LE 1L LBR

Lz 5 LIR 9

[ I NP 2 1 DG
TPR1 EMAZ

[Station 00] MRL-15-G(A.1) Standard Serve ampifier coonecoon: LSS




m Verificacao dos sinais de 1/0

(2) Sinal de saida

) MELSOFT MR Confiqurator? CiUsersh

I Project  Wew  Parameter

= 9 15_Sample
. System Setting
1= (o Pt MR- 15-G-RI) |
:'j Parameter
@ Network Pararne
) Safety Pararmicted
[ Peint Table

Test Flun b

1[2{afs

Checiis the system
configur stion and wiring

Cheste e input wrng,

[ 2]

b4
[0 Forced oumt =

\DesktophsampielJ5_Sample mac - [0 Forced Output] o *
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Forced tutput % | b -
o ™1
2w Asia | 32 | P! Feest Operation Mode Cancel
Forced output status

=
o 2
m}la/T::Tl

st for safety sub-funchon
*Set PSADL D& Land PSADL. Las 2

Chesch the oufput wermg.

[(Flmiaedope ]
Chenm] (o]

Ready

=R

<Estrutura de pinos do conector com smbolo de O
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'f—_ E e —
1 1
2 tere ] i
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B hid BT
4 14
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] 16
——ioa—— ALM

|

(4| [

| jgade b | MBR
[

‘ LA 7 1 LAR

[Station 00] MRL-15-G(A.1) Standard Serve ampifier coonecoon: LSS




m Verificacao dos sinais de 1/0 )

(2) Sinal de saida

1] MELSOFT MR Confiqurator? Ciillserst,  \Desktop! sampéelJ5_Sampie-macZ - [0 Forced Output] ul "
-8 X
i Project Bx. T pa tutpat % | b -
: 2
aln E;;;P" » (w1 || 981 st Operation pode Cancel.
em Setting

= g A MRISGERNT | Forced output stats

:'j Parameter ~
@ Network Pararne ) e

Safety Pararmiete:
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I | -~
fe k2 f;a CNY
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|nw:.’.~! s | ADHN [
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. L . G 20 |
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Chess: e oitput whing. utilizando um dispositivo de teste ou outro meio, e se o circuito externoesta | .~
Cieainmid | [ funcionando corretamente. il
[chenan | [Lpens |

Ready [5tation 00] MRL-15-G{ A1) Standard Servo amplfier monnecion: USB AT




m Verificacao dos sinais de 1/0

(2) Sinal de saida

] MELSOFT MR Confiquratod? CiiUsersh \DesktophsampielJ5_Sample mac? - [0 Forced Output]

i Project Wew DParamster Safety Possoringdats Momtor  On Test Mede Tooks Window  Heb

DeALLe MEPaRaeshIsa s
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] ’ 16

——iit .'wu._._.i ALM
LA 1 LAR 1
’7 - -

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




m Verificacao dos sinais de 1/0

(2) Sinal de saida

) MELSOFT MR Confiqurator? CiiUsersh
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€3 System Setting
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m Verificacao dos sinais de 1/0 )

(2) Sinal de saida
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Va para a proxima pagina.

Ready [Station 00] MRL-15-G( A1) Standard Servo ampfier connecion: LS8 FarT




m Resolucao de problemas com a operacao de teste )

A secdo abaixo descreve exemplos de resolu¢do de problemas com a operacdo de teste.

<Problemas de conexao elétrica>

e \Verifique se todos os cabos estdo corretamente conectados.
e Se houver algum conector solto, volte a conecta-lo.
e Se houver um cabo que apresente corrosao ou danos, substitua-o por um cabo novo.

e Se houver um curto-circuito na conexdo elétrica, isole a conexdo ou refaca-a.
<Problemas de operacao>

e Certifique-se de que a alimentagdo do circuito principal e do circuito de controle estejam ligadas.
e Se o interruptor de entrada da parada forcada for pressionado (EM2 aberto), solte esse interruptor (feche o EM2).

e Quando o motor ndo funcionar no modo de operacao JOG, verifique a causa com a funcao "No Motor Rotation" em
“"Diagnosis", e tome uma medida apropriada.

[Pontos importantes]

Embora o servomotor ndo gire quando a operacao JOG for iniciada sem que a alimentacdo do circuito principal seja
ligada, isto pode néao ser indicado em "No Motor Rotation".

Nesse caso, serd emitido um aviso, e 0 modo de operacdo JOG sera desativado. Porém, esse evento néo é registrado no
histérico de alarmes, ja que ndo se trata de um alarme.




_ Operacao de teste utilizando um controlador

Execute a funcdo de operacdo JOG do controlador em baixa velocidade, e verifique a operacdo da maquina.

Para a funcao de operacédo JOG do controlador, consulte o manual do controlador utilizado.

[Pontos importantes]
Quando um dos seguintes controladores fabricados pela Mitsubishi Electric for utilizado, o uso do bloco de
fungdes para a operacao JOG facilita a operagdo de teste.

Controlador Nome do bloco de
funcoes (FB)
Série MELSEC iQ-R Modulo Motion RD78G(H) Motion control FB
(Modo PLCopen® Motion Control FB) "MCv_Jog"
Mdédulo Motion RD78G(H) Médulo FB
(modo de Simple Motion) "M+RD78GS_JOG"
Médulo de posicionamento RD750 Moddulo FB
"M+RD75_JOG"
Série MELSEC iQ-F Modulo Motion FX5-o0SSC-G Modulo FB
(modo de Simple Motion) "M+FX5SSC_JOG"
Série MELSEC-Q Médulo de posicionamento QD750(N) Biblioteca de FB (Nota)
, . , .. "M+D75_JOG"
Série MELSEC-L Modulo de posicionamento LD750

(Nota) A biblioteca de FB precisa ser instalada separadamente do GX Works2.
Faca o download da biblioteca de FB aqui.




_ Resumo deste capitulo )

Neste capitulo, vocé aprendeu o seguinte:

e Procedimento para operacdo de teste

e Operagao de teste utilizando o MR Configurator2

e Verificagcdo dos sinais de I/0

e Operacao de teste utilizando um controlador

Pontos importantes

Operacéao de teste
utilizando o MR
Configurator2

Verificagdo dos sinais de
I/0

Operagao de teste
utilizando um controlador

Somente para o Tipo G, mude a posicdo do interruptor DIP antes de ligar a alimentacéo.

Verifique a direcdo de rotagdo do servomotor com a operacdo JOG da funcdo de operagéo de teste do MR

Configurator2.

Verifique se o circuito externo do servo amplificador esta funcionando corretamente.

Execute a funcéo de operagao JOG do controlador em baixa velocidade, e certifique-se de que a operacéo seja

executada pelo comando do controlador.




m Sistema de deteccao da posicao absoluta )

Este capitulo fornece uma visao geral do sistema de deteccdo da posicdo absoluta e descreve como iniciar o sistema.

_ O que é o sistema de deteccao da posicao absoluta? )

O sistema de deteccdo da posicdo absoluta é uma funcdo que armazena a posicdo absoluta da maquina, independentemente
do status ligado/desligado da alimentagédo do controlador ou servo amplificador.

Assim, depois que o retorno a posicao inicial for feito no momento de instalacdo da maquina, ele ndo precisara ser feito mais
tarde, quando a alimentacao for ligada.

Mesmo se houver uma queda de energia ou uma falha, o sistema pode ser facilmente restaurado.

<Restricoes>
O sistema de deteccao da posicao absoluta ndo pode ser utilizado nos seguintes casos.

[Tipo G]
e Quando for utilizado um encoder incremental

e Sistema de coordenadas sem curso para um posicionamento infinito e outras configuragdes, em combinagdo com um
controlador que ndo seja um mddulo Motion Mitsubishi Electric

[Tipo A]

e Quando for utilizado um encoder incremental

e Modo de controle de velocidade e modo de controle de torque

e Sistema de coordenadas sem curso para um posicionamento infinito

e Quando a engrenagem eletrdnica é trocada, apds o retorno a posi¢ao inicial

e Quando se utiliza o sistema de deteccdo da posicdo absoluta por entrada/saida digital, o modo de mudanca do controle
(posicao/velocidade, velocidade/torque e torque/posi¢do) ndo pode ser utilizado.

e No sistema de deteccdo da posicdo absoluta por DIO, ndo é possivel executar a operagéo de teste.
Para executar a operacgdo de teste, selecione o sistema incremental em [Pr.PA03].



_ Conexao elétrica do sistema de deteccao da posicao absoluta )

O Tipo G envia dados sobre a posi¢do absoluta ao controlador por uma rede.
O Tipo A envia dados sobre a posi¢do absoluta ao controlador utilizando o sinal DI ou a fungdo de comunicacdo do servo
amplificador.

[Tipe G] [Tipo A (Controle de posicionamento por comando do trem de pulsos)]

CC-Link IE TSN
(cabo Ethernet)

Sinal para transferir o comando |
do trem de pulsos e os dados
sobre a posigdo absoluta

(Nota) Para um motor que ndo tenha um encoder sem bateria, como o motor com acionamento direto, a bateria sera
necessaria.



_ Inicializacao do sistema de deteccao da posicao absoluta

A secdo abaixo mostra o procedimento de inicializagdo do sistema de deteccdo da posicdo absoluta.

INICIO

Configuragdo de parametros
Altere [Pr.PA03.0] para 1h
(1h ou 2h somente
para o Tipo A)

Alimentacéo desligada — ligada

O alarme do servo amplificador
[AL025 Absolute position
erased] serd emitido

Alimentacdo desligada — ligada
(Apague AL0O25)

Retorno a posigdo inicial a partir
do controlador

FIM



_ Restauracao dos dados sobre a posicao absoluta

)

As figuras a seguir mostram o procedimento (descri¢do) para restaurar o dados sobre a posicdo absoluta pela transferéncia
desses dados ao controlador quando a alimentacdo for desligada e ligada, apds a inicializacdo do sistema de deteccdo da

posicao absoluta.

O Tipo G ndo requer nenhum procedimento especifico do usuario.
O Tipo A requer um programa para transferir os dados sobre a posicdo absoluta antes da execucao do controle da posicao.

[Tipo G]

[Tipo A]

1) Transferéncia por DIO ([Pr.PA03.0] = 1h)

Alimentagdo ligada

Alimentagdo ligada

Posigdo absoluta restaurada na
comunicacao inicial

FIM

(Nota)

1. Para saber detalhes sobre o procedimento, consulte o seguinte manual.

Defina o modo de transferéncia da
posicdo absoluta antes da ativagao
do servo (Ative ABSM a partir do
controladaor)

Ativagio do servo
(Ative SON a partir do controlador)

Transferir dados sobre a posigdo
absoluta por 2 bits

Transferr dados com soma de
verificagdo

Execute a soma de verificagdo dos

dados sobre a posigio absoluta e

certifique-se de que ndo existam
erros

Altere a posigdo atual no lado do
controlador

Apague o modo de transferéncia
da posigio absoluta (Desative
ABSM a partir do controlador)

-

m MR-J5 User's Manual (Hardware)
7 ABSOLUTE POSITION DETECTION SYSTEM
7.3 Absolute position detection system by DIO [A]
2. Quando o controlador é RD750 ou FX5-20PG-o, um FB é preparado para restaurar a posicdo absoluta.

3. Para saber detalhes sobre o procedimento, consulte o seguinte manual.

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

'~ (Nota1,2)

2) Transferéncia pela funcdo de comunicagéo

([Pr.PA03.0] = 2h)

Alimentagdo ligada

Ativagdo do servo
{Ative SON a partir do
controladaor)

Verificagdo de prontidao
(o servo amplificador ativa RD)

Envie o comando de leitura dos
dados sobre a posigdo absoluta
a partir do lado do controlador

Depois gue a posigao absoluta
for obtida pelo lado do
controlador, altere a posigdo

atual

-

= (Nota 3)




_ Quando a posicao absoluta é apagada )

Mesmo quando se utiliza um servomotor com encoder de posicdo absoluta sem bateria, os dados sobre a posicdo absoluta sdo

apagados nas seguintes condicoes.
Se os dados sobre a posicao absoluta forem apagados, faca novamente o retorno a posicao inicial.

e O servomotor ou servo amplificador foi substituido.

e O sistema incremental foi ativado.

e [Pr.PAO1 Operation mode] foi alterado.

Se algum servomotor for conectado que nao seja o conectado durante a inicializa¢do do sistema de detec¢do da posicéo
absoluta, ocorrera um [AL.OTA Servo motor combination error].

Nesse caso, a operacdo pode ser executada sem apagar os dados sobre a posi¢do absoluta, por meio da conexao do
servomotor que estava conectado durante a inicializa¢do do sistema de deteccdo da posicao absoluta.



_ Monitoracao dos dados sobre a posicao absoluta )

Os dados sobre a posicdo absoluta podem ser monitorado pela selecdo de [Monitor] — [ABS Data Display..] no MR
Configurator2.

ABS Data Display X ]
D Axist v

Absolute position data (ABS position)

Display the current position of home position used as 0.

Motor edge pulse unit value Command pulse unit value
-1657335829832 -1657335829875
=ABS x Enc. counts Mo. per rot. + (CYC-CYCO) =({COV/CMX) x Motor edge pulse unit value

Enceder data

Amp. val Home position
Absolute encoder data Absolute encoder data at home position
CYC (Motor edge pulse unit) CYCO (Motor edge pulse unit)
51734387 | pulse 0| pulse
Motor rotations Mo. Motor rotations Mo. at home position
ABS ABSO

-24697 | rey 0| rew




5.7

Resumo deste capitulo )

Neste capitulo, vocé aprendeu o seguinte:

e O que é o sistema de detecgdo da posicao absoluta?

Conexao elétrica do sistema de deteccdo da posicdo absoluta

Inicializagdo do sistema de deteccdo da posicdo absoluta

Restauracdo dos dados sobre a posi¢do absoluta

Monitoracdo dos dados sobre a posicdo absoluta

Pontos importantes

O que é o sistema de
deteccdo da posicao
absoluta?

Conexdo elétrica do
sistema de deteccao da
posicdo absoluta

Inicializacdo do sistema de

deteccdo da posicao
absoluta

Restauragdo dos dados
sobre a posicdo absoluta

Monitoragdo dos dados
sobre a posicao absoluta

O sistema de deteccdo da posicao absoluta é uma fungdo que sempre detecta e armazena a posicado absoluta da

magquina, independentemente do status ligado/desligado da alimentacdo do controlador ou servo amplificador.

Quando se utiliza um servomotor com encoder sem bateria, ndo é necessaria uma bateria para armazenar os dados

sobre a posigao absoluta.

O Tipo A requer uma conexao elétrica e uma programagao para transferir os dados sobre a posicao absoluta.

Altere o parametro [Pr.PA03.0].

ApOs a alteracdo do parametro, o alarme [AL.25 Absolute position erased] é emitido quando o ciclo de alimentacéo

estiver concluido. Em seguida, repita o ciclo de alimentacao.

Para o Tipo G, os dados sobre a posicdo absoluta sdo restaurados com a comunicacéo inicial da rede CC-Link IE TSN.

Para o Tipo A, os dados sobre a posicao absoluta sdo restaurados por meio da fungdo de comunicagao ou do sinal DO.

Os dados sobre a posicdo absoluta podem ser monitorados no MR Configurator2.




(e 1. X3 Durante a utilizacao do servomotor linear e do motor com acionamento direto )

Durante a utilizacdo de um servomotor linear e um motor com acionamento direto, é necessario fazer mais uma configuracao
de parametros e uma detec¢do do polo magnético.

Essencialmente, este capitulo descreve as diferencas em relagdo ao motor giratério, em termos de visdo geral, instalacao e
configuragdo de parametros do servomotor linear e do motor com acionamento direto.

_ Caracteristicas do servomotor linear e do motor com acionamento direto )

(1) Servomotor linear
O servomotor linear é um servomotor que realiza um movimento linear, cujo lado primario é composto por uma bobina e um
nucleo de ferro (Nota), e cujo lado secundario é composto por imas permanentes.
(Nota) Exceto para servomotores lineares sem nucleo

O servomotor linear apresenta as seguintes caracteristicas.

e Uma vez que os mecanismos de movimento linear, como fusos de esfera, ndo sdo mais necessarios, as maquinas podem
ser menores e mais rigidas.

e Por ndo haver mecanismos de transmissado, a operacdo é suave e silenciosa. Um sistema limpo, onde ndo existem salpicos
de graxa.

e Posicionando os imas dos lados secundarios um ao lado do outro, torna-se facilmente possivel fazer com que a parte
moével realize cursos longos.



_ Caracteristicas do servomotor linear e do motor com acionamento direto )

(2) Motor com acionamento direto
O motor com acionamento direto é um servomotor que gira diretamente a unidade de acionamento de uma maquina sem
utilizar um redutor de engrenagens.

i
>

|
I I

O motor com acionamento direto apresenta as seguintes caracteristicas.

e Uma vez que ndo utiliza um redutor de engrenagens, as maquinas podem ser menores e mais rigidas.

e Por ndo haver perda por vibragdo, deformagdo, torcdo ou reagdo contraria, obtém-se uma precisdo mais alta.
e O motor possui um rotor interno com eixo oco que permite a passagem de cabos e tubos.



_ Precaucoes com o servomotor linear e o motor com acionamento direto )

(1) Servomotor linear

Fortes imas permanentes sdo utilizados no lado secundario do servomotor linear.

O manuseio incorreto pode ser muito perigoso, pois pode causar acidentes graves.

Quando for manusear o produto, leia 0 manual do usuario do servomotor linear na integra, para entender
bem seu contelido e manusear o produto com cuidado.

Fortes imas permanentes sdo utilizados no lado secundario do servomotor linear,
gerando uma forca de atracdo magnética constante, quer a alimentacdo esteja

Iigada ou nao. Lado doimd - -+ O fluxo magnético se dispersa
~ L. ;i Atracdo magneética gerada
Essa forca de atragdo magnética é tdo forte que, se uma chapa de metal de I
tamanho A4 fosse totalmente adsorvida, a forca magnética seria de 2,5 toneladas. Fiura
im3 magnétlic:- .

~ FOTa . permanents v \"\. rd 'nl l_."
A forca de atragdo magnética é inversamente proporcional ao quadrado da W e W e e
distancia do objeto magnético, aumentando rapidamente a medida que a distancia 4 oo none]—s] Poiosu |«—[Poio nort= |-b

diminui. Durante a utilizacdo do lado secundario de um servomotor linear,
portanto, mantenha afastados os materiais como ferro e outros materiais

L. Darte de montagem Lado da parte de montagern - - -
magnethOS. P g O fluxe magnético ndo se dispersa
yoRE M2o e gerada uma atracio magnética

O lado da parte de montagem (yoke) foi projetado para evitar o vazamento de
fluxo magnético.



_ Precaucoes com o servomotor linear e o motor com acionamento direto )

(2) Motor com acionamento direto

1) Montagem

Prenda o motor com acionamento direto firmemente sobre uma superficie de montagem altamente rigida.

Prenda firmemente os parafusos de montagem do motor com acionamento direto para obter uma rigidez suficiente. Os
parafusos mal fixados podem se soltar ou causar vibragao.

Para garantir a dissipagdo de calor e a exatidao, faca a montagem do motor com acionamento direto sobre uma
superficie de montagem alta e rigida que tenha uma area suficiente de dissipacdo de calor, sem lacunas, entre a parte
inferior do motor e a superficie de montagem.

Ao acoplar uma carga, ndo exerca impactos, como ao golpear a parte giratéria com um martelo.

2) Operacao

Se 0 motor com acionamento direto oscilar em um pequeno angulo (70° ou menos), gire-o pelo menos 90° uma vez
por dia para evitar a falta de lubrificacdo dos rolamentos internos.

Depois de ligada a alimentacdo, a marca de fase Z do motor com acionamento direto deve passar uma vez pela area do
conector. (Nota)

Em um sistema que impede o motor com acionamento direto de realizar uma rotacdo completa ou mais, instale o
motor com acionamento direto em uma posi¢do onde a marca de fase Z possa passar pela area do conector.

Para garantir que a marca de fase Z passe pela area do conector, gire a marca de fase Z +15° ou mais, em relagdo ao
centro da parte de montagem do conector.

(Nota) Quando o sistema de deteccdo da posicdo absoluta for utilizado e a deteccdo do polo magnético for feita antes que a

alimentagdo seja ligada, a passagem da fase Z ndo sera necessaria.



_ Instalacdo do servomotor linear e do motor com acionamento direto

(1) Servomotor linear

Um servomotor linear é utilizado com um encoder linear e uma guia linear, como apresentado abaixo.
Para o encoder linear, selecione um produto de nossos fabricantes parceiros.

Batente Servomotor linear Lado secundario

Guia linear /
Peca de trabalho

Mesa

Base

Encoder linear Cabeca

Servomotor linear Lado priméario Encoder linear Escala



_ Instalacao do servomotor linear e do motor com acionamento direto

)

(1) Servomotor linear (continuacao)

Instale os lados primario e secundario pela ordem a seguir.
Tome cuidado especial ao instalar o lado secundario, pois ele possui uma grande forca de atragdo magnética.

1) Instale o lado secundério (exceto na area onde o lado primario serd instalado)
Placa

Para reduzir as lacunas no lado secundario, execute as etapas abaixo para fazer a instalacéo.

1) Fize firmemente o lado secundario que sera utilizade como referéncia de
instalagdo, utilizando parafusos.

2) Posicione o outro lado secundario na superficie de instalagio e fixe-o
ternporariamente, utilizando parafusos.

3) Pressione o lado secundario temperariamente fixade no lade secundario
que sera utilizado come referéncia de instalacdo.

Lado secundéric

4) Fixe firmemente o lado secundario temporariamente fixado, como referénciz

utilizando parafusos, deingslagio

2) Depois de instalar o lado primario, instale o Ultimo lado secundario.



_ Instalacao do servomotor linear e do motor com acionamento direto

)

(1) Servomotor linear (continuacao)

Instale os lados primario e secundario pela ordem a seguir.
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1) Fize firmemente o lado secundario que sera utilizade como referéncia de
instalagdo, utilizando parafusos.

2) Posicione o outro lado secundario na superficie de instalagdo e fixe-o
temporariamente, utilizando parafusos.

3) Pressione o lado secundario temperariamente fixade no lade secundario

que sera utilizado come referéncia de instalacdo.
Lado secundarnio
4) Fixe firmemente o lado secundario temporariamente fixado, PRt T

utilizando parafusos, de instalzcdo

2) Depois de instalar o lado primario, instale o Ultimo lado secundario.



_ Instalacao do servomotor linear e do motor com acionamento direto

)

(1) Servomotor linear (continuacao)
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_ Instalacao do servomotor linear e do motor com acionamento direto

)

(1) Servomotor linear (continuacao)
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1) Instale algumas partes do lado secundario.
2) Instale o lado primario acima da drea onde ndo existirdo imds no lado secundario.

3) Mova o lado primario acima da area onde o im3 do lado secundario esta instalado.

Certifique-se de que o lado primario e o lado secundario nde interfiram entre si,

4) Instale as partes restantes do lado secundario,

Certifique-se de que o lado primario e o lado secundario nae interfiram entre si.

Ao instalar o lado primario, preste atencdo aos seguintes aspectos.

e Para evitar o perigo causado pela forca de atragdo entre os lados primario e secundario, gerada pelos imas
permanentes, recomenda-se que o lado primario seja instalado acima da area onde ndo existam imas do lado
secundario.

e Se for inevitavel instalar o lado primério acima do lado secundario, utilize um guindaste ou outro equipamento que
suporte adequadamente a forca de atragdo ou outras cargas.

e Mesmo durante o deslizamento do lado primario para a area acima do lado secundario ap6s a instalagdo, continue
tomando cuidado com a forca de atracao.
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Ao instalar o lado primario, preste atencdo aos seguintes aspectos.
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_ Instalacao do servomotor linear e do motor com acionamento direto )

(2) Motor com acionamento direto

Para o motor com acionamento direto, conecte uma mesa e outras cargas a peca giratoria (eixo de saida), como ilustrado na
figura a sequir.

Uma vez que é necessario verificar a posi¢do da fase Z para fazer a deteccdo do polo magnético, certifique-se de que a
posicdo da fase Z fique visivel mesmo apds a conexdo das cargas.

O pulso da fase Z é ativado quando a marcacdo da fase Z se aproxima do conector.

Prenda o motor com acionamento direto firmemente sobre uma superficie de montagem altamente rigida.

Para o tipo flangeado, utilize o piloto de montagem (saliéncia na parte inferior) para fazer a centralizagao.

Para o tipo com mesa, utilize os pinos de posicionamento para fazer a centralizagao.

«Tipo flangeado (piloto)
Carga

¥ ¥ | Panaluso

de montagem

Superficie
- de montagem

: Motor com acionamento
i [ direto da serie TM-RGZM  tilize a unido piloto para mantar o motar

com acionamento direto sobre a superficie
de montagem.

»Tipo com mesa (orificio para pino de posicionamento)

Marcacio da fase Z « Carga

| L | L | Parafuso

de montagem

Superficie

*- de montagem

or

Motor com acionamento

Certifique-se de que a poSiet direto da série TM-RUZM  yjlize o pino de posiciohamento para mantar
da fase Z fique visivel mesmo o motor com acionamento direto sobre

apds a conexao das cargas. a superficie de montagem.



_ Conexao elétrica )

(1) Servomotor linear

A conexao elétrica varia de acordo com o encoder linear utilizado.
As opcOes a serem utilizadas e os cabos a serem fabricados variam. Para saber detalhes, consulte o manual do usuario.

1) Ao fazer a conexdo com um encoder serial
Bloco de
terminais ou
conector

Lado primario

|
Y= =/ Termistor

Encoder serial

E— m—— a
)

P

__ Ly aterramento

(Nota)
1. A figura acima mostra o caso em que se utiliza um cabo de derivagédo opcional.
2. No sistema de deteccdo da posi¢do absoluta, os dados sobre a posicdo absoluta sdo rearmazenados no encoder linear.
Assim, ndo é necessario acoplar uma bateria para o encoder do servo amplificador.

2) Ao fazer a conexdo com um encoder de saida diferencial de fase A/B/Z

* Para o servo amplificador, utiliza-se o MR-J5-0-RJ.

Bloco de
terminais ou
conector
Lado primério Lo om

&
0
0
Q

L= =/ Termistor

Encoder de salda diferencial
de fase A/B/Z R

1
Ii—;'l 0 Verde:
I

L aterramento

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



_ Conexao elétrica )

(2) Motor com acionamento direto

A conexao elétrica varia, dependendo da utilizagdo ou ndo do sistema de detecgdo da posicao absoluta.
O cabo de alimentacdo e o cabo do encoder devem ser fabricados pelo cliente, utilizando o conjunto de conectores opcional.

1) Quando se utiliza o sistema de deteccao da posicao absoluta

Unidade de armazenamento
da posicdo absoluta
MR-BTASOT

aterramento

2) Quando ndo se utiliza o sistema de deteccdo da posi¢do absoluta

Vermelho: U
Branco: V

Verde:
alerramento




Configuracao de parametros

Parametros necessarios

Quando se utiliza um servomotor linear ou um motor com acionamento direto, é necessario configurar os seguintes
parametros, além daqueles descritos na secdo 3.3.

Comuns ao servomotor linear e ao motor com acionamento direto

Defina-o como "4" (modo de controle do servomotor
[Pr.PAO1.1] Sele¢do do modo de operagéo linear) ou "6" (modo de controle do motor com
acionamento direto).
lecs a | ot
[Pr.PLOT.0] Sele¢do da detecgdo do polo magnético do
servomotor
- , - Defina os parametros associados a deteccdo do polo
Selecao do método de detecgdo do polo L.
[Pr.PLO8.0] madnético magneético.
9 Para saber detalhes, consulte a secdo 6.6.
lecs - | tico - limi
[Pr-PLO8.2] Selecdo da .detecc_;ao d<? polo magnético - limite
de curso ativado/desativado

* Além disso, alguns outros parametros precisam ser definidos, dependendo do método de deteccdo do polo magnético.

Servomotor linear

[Pr.PA17] Configuracdo da série do servomotor
Defina o modelo do servomotor linear.
[Pr.PA18] Configuracdo do tipo de servomotor
[Pr.PC04.3]
(Tipo G) ~ , L
[Pr.PC22.3] Sele¢do do método de comunicagdo do cabo do encoder
(Tipo A)
leca funca fase Z ari
[(Pr.PC17.1] Selecao d.a uncao de entrada de fase Z em varios pontos do
encoder linear
Defina-o de acordo com as
Selecdo da polaridade da contagem de pulsos do encoder (selecdo | acpecificacdes do encoder linear
[Pr.PC27.0] S - . p G .
da diregdo de deslocamento em um comando de direcdo positiva)
[Pr.PC27.2] Selecao da funcdo de avaliagdo da conexdo da fase ABZ do encoder
’ ' com interface de entrada de fase ABZ
[Pr.PLO2] Configuracdo da resolucdo do encoder linear - numerador
[Pr.PLO3] Configuracdo da resolucado do encoder linear - denominador




m Engrenagem eletronica )

(1) Servomotor linear

No caso de um servomotor linear, defina a resolugédo e a engrenagem eletrénica do encoder linear utilizado.

[Tipo G]
A engrenagem eletronica é obtida pela seguinte férmula.

(Numerador da engrenagem eletrdnica) 1
(Denominador da engrenagem eletrdnica) Resolucdo do encoder linear

Quando o controlador for RD78G(H) ou FX5-0SSC-G, defina a relacdo numerador/denominador de conversdo da unidade de
acionamento nos parametros do eixo.

(Ela pode ser definida por meio do assistente, na ferramenta de engenharia.)

Os parametros do servo amplificador [Pr. PA06/07] ndo precisam ser definidos. Deixe os valores iniciais definidos como 1/1.
Para os controladores sem funcdo de engrenagem eletrénica, como o médulo mestre/local RD71GN11-T2, defina-a nos
parametros [Pr.PA06/07] (Electronic gear numerator/denominator) do servo amplificador.

[Tipo A]
Exemplos de célculos sdo fornecidos no PDF separado, do qual é possivel fazer download conforme descrito na se¢éo 3.3.2.
Consulte o PDF.



m Engrenagem eletronica )

(2) Motor com acionamento direto

Normalmente, a unidade utilizada é [graus].

{Numerador da engrenagem eletrénica) Resolugdo do encoder [pulso/rot]

(Denominador da engrenagem eletrénica) 360 [graus/rot] X amplia¢do

Defina a ampliacdo de acordo com a unidade de comando, como mostra a tabela a seguir.

Unidade de

comando 1 [grau] 0,1 [grau] 0,01 [grau] 0,001 [grau] 0,0001 [grau] 0,00001 [grau]
Ampliacdo 1 10 100 1000 10000 100000

[Tipo G]

Quando o controlador for RD78G(H) no modo PLCopen® Motion Control FB, defina a [Relagdo numerador/denominador de
conversdo da unidade de acionamento] nos parametros do eixo.

Nesse caso, defina a ampliacdo como 1. (Defina o valor do comando como um nimero real com dupla precisdo.)

Os parametros do servo amplificador [Pr. PA06/07] ndo precisam ser definidos. Deixe os valores iniciais como estao.

Para os controladores sem funcdo de engrenagem eletrénica, como o médulo mestre/local RD71GN11-T2, defina-a nos
parametros [Pr.PA06/07] (Electronic gear numerator/denominator) do servo amplificador.

[Tipo A]
Exemplos de célculos séo fornecidos no PDF separado, do qual é possivel fazer download conforme descrito na se¢éo 3.3.2.
Consulte o PDF.

(Exemplo de configuracdo)
Quando se utiliza TM-RG2M-004E30 e o controle é feito em unidades de 0,001 [grau], a resolugdo do encoder é de 4.194.304
[pulsos/rot], e a ampliacdo é de 1.000. Assim, o célculo é o seguinte.

. 4.194.304 [pulsos/rot] 65.536
Engrenagem eletrénica =
360 [graus/rot] X 1.000 5.625




m Exemplo de configuracao de parametros )

A tabela a seguir mostra um exemplo de configuracdo de parametros quando se utilizam os seguintes modelos.

Direcdo positiva do servomotor inear

Controlador: RD78Go(Nota)

Servo amplificador: MR-J5-0G (modo PLCopen® Motion Control FB)

Lado primario do servomotor linear: LM-H3P2A-07P-BSSO

Lado secundario do servomotor linear: LM-H3S20-768-BSS0

Encoder linear: encoder serial de posicao absoluta com 0,01 [um] de resolucdo

Encoder linear
direcao de

(A fase Z representa apenas um pulso, e é utilizado um cabo de dois fios) aumento do
endereco
N° d . —
parém:cro Nome do parametro Definicdo do valor
[Pr.PA01.1] Selecao do modo de operacao 4 (Modo de controle do servomotor linear)
Configuracao da série do
[Pr.PA17] 000000BBh
servomotor
[Pr.PA18] Configuracao do tipo de servomotor |00002101h
Selegéo d étodo d icaca -
[Pr.PC04.3] elecao do metodo de comunicacao 0h (Cabo com dois fios)
do cabo do encoder
Selecdo da funcdo de entrada de
[Pr.PC17.1] fase Z em varios pontos do encoder |0h (Desativado)
linear
Selecdo da polaridade da contagem
[Pr.PC27.0] de pulsos do encoder (sele¢éo da Oh (Direcdo de aumento do pulso do encoder na dire¢do
’ ' direcao de deslocamento em um positiva do servomotor linear)
comando de direcdo positiva)
Selecdo da funcdo de avaliacéo da
(Pr.PC272] conexdo da fase ABZ do encoder Oh (Valor inicial: desativado, pois seréa utilizado o encoder
' ' com interface de entrada de fase serial)
ABZ
[Pr.PLO2] Conflgura.gao da resolucao do 1
encoder linear - numerador
Configuracdo da resolugéo do
[Pr.PLO3] . . 100
encoder linear - denominador

(Nota) Defina a engrenagem eletronica (conversao da unidade de acionamento) no lado do controlador (médulo Motion
RD78G) como 100/1.



_ Inicializacao <Deteccao do polo magnético> )

Durante a utilizacdo de um servomotor linear e um motor com acionamento direto, é necessario um procedimento para
detectar a posicédo relativa do iméa e do enrolamento, ou para detec¢do do polo magnético.

Em um sistema incremental, a deteccdo do polo magnético é feita sempre que se liga a alimentacao.

Em um sistema de deteccdo da posicdo absoluta, a detec¢do do polo magnético é feita na primeira ativagdo do servo.
Esta secdo descreve o procedimento de inicializacdo, incluindo a detec¢do do polo magnético.

m Inicializacao de um servomotor linear )

A figura a seguir mostra o procedimento de inicializacdo de um servomotor linear.

[Comum aos Tipos A e G]

[ INico )

Instalacdo e conexdo elétrica do
servomotor linear

Configuragdo de pardmetros

Tipo de

encoder

...................... Consulte as Segaes 6“3 a 6.4.

> Consulte a secdo 6.5.

Configuragio da resolugédo do encoder

Execucdo da deteccdo do polo magnético

Esse processo € descrito na secdo 6.6.3.

Desativar a deteccio
do polo magnético

< FIM (Para a operacdo de teste)

) --------- Consulte o Capitulo 4.




m Inicializacao de um motor com acionamento direto )

O procedimento de inicializagdo do motor com acionamento direto varia de acordo com o tipo de servo amplificador.

[Tipo G] [Tipo A]

INICIO

Instalacdo e conexdo elétrica do motor com
acionamento direto

...................... Consulte as Segées 6“3 a 6.4.

Configuracdo da engrenagem eletrénica | -wowereeeresmessees Consulte a se¢do 6.5.

T T

T -\_\__"“‘-‘—-._
" Sistema ABS T
T ou ndo —

—.__oundo -

—

INC ABS

I
Defina [Pr.PA03.0]

como 1h

Apague [ALD25]

Execugao da detecgao dD PDIO magnético ................................ ESSE processo é dE‘SCI’itO na SE‘QéD 6.6.3
Ultrapassar a fase Z com a Ultrapassar a fase Z
~ (Note)
operagac JOG manualmente

Ia I
I-

Desativar a detecgio do
polo magnético

Realizar um ciclo de
alimentacdo ou reset do | s
software

Posicdo absoluta confirmada na
realizagdo de um ciclo de alimentagéo,
depois de ultrapassar a fase Z

< FIM (Para a Dperagéo de teste] > ................................ Consulte o Capl’tulo 4.

(Nota) Quando o pulso de fase Z do motor com acionamento direto for ativado manualmente, conecte o encoder
e o servo amplificador, ligue a alimentagdo do circuito de controle, e preste muita atengdo a seguranca.



m Inicializacao de um motor com acionamento direto )

O procedimento de inicializagdo do motor com acionamento direto varia de acordo com o tipo de servo amplificador.

[Tipo G]

[Tipo A]

Instalagdo e conexdo elétrica do motor com
acionamento direto

Configuragio da engrenagem eletrénica

Execucdo da detecgdo do polo magnético

Werifique a operacao de posicionamento no
modo da operagdo de teste

__— Gistema ABS T—_

[ e ]

+ Consulte as segfes 6.3 a 64,

- Consulte a se¢io 6.5,

. Execute a detecgdo do polo magnético no modo INC,

Esse processo € descrito na segdo 6.5.3.

- Consulte o Capitulo 4.

INC

ABS

|
Defina [PrPA03.0]
coma 1h

Apague [AL025]

Afase 7

pode ser ultrapassada
anualmente?

Execugdo da deteccdo do
polo magnético
Transferéncia de dados
sobre a posigdo absoluta

Apague [AL093]

Ultrapassar a fase Z com a
operagdo JOG do
controlador

- Mude para 0 modo ABS e execute a
detecgdo do polo magnético.

.. Para transferir os dados sobre a posigao
absoluta, consulte o Capitulo 5.

Ultrapassar a fase Z

manualmente {Nota)

|
Desativar a detecgio do
polo magnético
Realizando um ciclo de
alimentagao

(FIM (Execute a operagao de posicionamento a

partir do controlador) )

wusnnnennss POSIGAC absoluta confirmada na
realizagdo de um ciclo de alimentagao,
depois de ultrapassar a fase Z

(Nota) Quando o pulso de fase Z do motor com acionamento direto for ativado manualmente, conecte o encoder

e o servo amplificador, ligue a alimentacdo do circuito de controle, e preste muita atencdo a seguranca.



m Deteccao do polo magnético )

(1) Métodos de deteccdo do polo magnético
Existem dois métodos de deteccdo do polo magnético. Cada um deles possui suas vantagens e desvantagens.

Método de
deteccdo do Vantagem Desvantagem
polo
magnético
1. A detecgdo do polo magnético
Método de possui um alto grau de 1. A distancia de deslocamento na deteccdo do polo magnético é
deteccdo da exatidao. longa.
posicao 2. O procedimento de ajuste na 2. Para equipamentos com baixo atrito, pode ocorrer um erro na
(valor inicial) deteccdo do polo magnético é deteccdo inicial do polo magnético.
simples.
1. A distancia de deslocamento na
Método de deteccdo do polo magnético é | 1. O procedimento de ajuste na deteccdo do polo magnético é
deteccéo de curta. complexo.
pequenos 2. Mesmo para equipamentos 2. Se ocorrer uma perturbacdo durante a deteccao do polo
detalhes sobre com baixo atrito, é possivel magnético, poderd ocorrer um [AL. 027 - Erro na deteccdo
a posicao fazer a detecgdo do polo inicial do polo magnético].
magnético.

(2) Critérios para selecdo do método de deteccdo do polo magnético

e No método de detec¢do da posi¢ao, o servomotor linear e 0 motor com acionamento direto se movem quando a deteccdo
do polo magnético € iniciada.
A direcdo de deslocamento ¢ indefinida. Por isso, para ndo mover a maquina no momento de deteccdo do polo magnético,
utilize o método de deteccdo de pequenos detalhes sobre a posicao.

e No método de deteccdo de pequenos detalhes sobre a posicdo, a razdo entre carga e massa do motor ou a razdo entre
carga e inércia do motor é necessaria durante a configuragdo de parametros, para a deteccdo do polo magnético.
Se esses valores forem desconhecidos, utilize o método de deteccdo da posigdo. Apds a deteccdo do polo magnético pelo
método de deteccdo da posicdo e a utilizagdo de um valor estimado da razdo entre carga e massa do motor ou da razdo
entre carga e inércia do motor por meio do ajuste automatico ou por outra forma, o método de deteccdo de pequenos
detalhes sobre a posi¢do pode ser utilizado.

(3) Procedimento correspondente ao método de deteccdo do polo magnético
A detecgdo do polo magnético precisa ser feita varias vezes, quando se faz o ajuste de alguns parametros, como [Pr. PL09], o
nivel de tensdo da deteccdo do polo magnético. O procedimento varia de acordo com o tipo de motor, o tipo de servo
amplificador e o método de deteccdo do polo magnético. Leia sempre o seguinte manual para verificar o procedimento
correto.

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



6.7 Resumo deste capitulo )

Neste capitulo, vocé aprendeu o seguinte:

e Caracteristicas do servomotor linear e do motor com acionamento direto
e Precaucbes com o servomotor linear e o motor com acionamento direto
e Instalacdo do servomotor linear e do motor com acionamento direto

e Conexao elétrica

e Configuragdo de parametros

e Inicializacdo <Detec¢do do polo magnético>

Pontos importantes

Caracteristicas do
servomotor linear e do
motor com acionamento
direto

Os servomotores lineares e os motores com acionamento direto sdo diretamente conectados as maquinas. Uma vez que
os mecanismos de movimento linear, como fusos de esfera e redutores, ndo sdo mais necessarios, as maquinas podem ser
menores e mais rigidas.

Precaugbes com o e No lado secundario de um servomotor linear, séo utilizados fortes imas permanentes. Preste muita atencao a forga de
servomotor linear e o

. atracdo magnética.
motor com acionamento

direto e Prenda firmemente o motor com acionamento direto a uma superficie rigida, para garantir a exatidao e dissipacédo de

calor, e evitar a vibracao.

Instalagdo do servomotor e Durante a utilizacdo de um servomotor linear, instale o lado primario acima da area onde ndo existem iméas no lado
linear e do motor com

. . secundario, para evitar o perigo causado pela forca de atracao.
acionamento direto P perg P < s

e Durante a utilizagdo de um motor com acionamento direto, certifique-se de que a posicao da fase Z possa ser

verificada, mesmo apds a montagem da carga.

Conexao elétrica e Durante a utilizacdo de um encoder linear de fase A/B/Z, utilize o MR-J5-RJ.

e Quando se utiliza um motor com acionamento direto em um sistema de deteccdo da posicao absoluta, é necessario

instalar uma bateria e uma unidade de armazenamento da posi¢do absoluta.

Configuragdo de e Durante a utilizagdo de um servomotor linear, defina o modelo do motor a ser utilizado e as especificagées do encode

parametros . ;
linear nos parametros.

e A configuracdo dos parametros associados a detecgao do polo magnético é necessaria quando se utiliza um

servomotor linear ou um motor com acionamento direto.

Inicializacdo <Deteccdo do e E necessario fazer a deteccdo do polo magnético na primeira ativacio do servo. Em um sistema de deteccio da
polo magnético> - - - < -
posicdo absoluta, ndo é necessario fazer a deteccdo do polo magnético.

e A deteccdo do polo magnético pode ser feita pelo método de deteccdo da posicdo e pelo método de deteccéo de

pequenos detalhes sobre a posigao.




Ajuste do ganho )

7.1

Tipo de ajuste do ganho )

O ajuste do ganho pode ser dos seguintes tipos.

(1)Disponivel durante a utilizacdo exclusiva do amplificador

Funcdo de ajuste

Descricao

Ajuste rapido

Utilize essa func¢éo para dar prioridade a reducdo da ultrapassagem do limite, e ndo a
reducdo do tempo de estabilizacao.
Um ajuste é ativado sem a operacdo de posicionamento.

Modo de ajuste
automatico 1

Utilize essa fungdo para ajustar a maquina durante a verificagdo da forma de onda da
resposta, quando a razdo entre carga e inércia do motor do dispositivo for desconhecida.
Ou entdo, utilize essa funcdo quando a razdo entre carga e inércia do motor da maquina
variar durante a operacéo.

Modo de ajuste
automatico 2

Utilize essa func¢do para ajustar a maquina durante a verificacdo da forma de onda da
resposta, quando a razdo entre carga e inércia do motor do dispositivo for conhecida.

2 Modo de ajuste do
ganho 1
(Modo de interpolagéo)

Utilize essa fung¢do para fazer o ajuste automatico de uma maquina que exija maior exatiddo
do trajeto, como uma tabela XY ou um mecanismo de tandem, e para suprimir a
interferéncia intereixos.

2 Modo de ajuste do
ganho 2

Utilize essa fung¢do para ajustar o tempo de estabilizacdo e o valor de ultrapassagem do
limite, apds o ajuste por um toque.

Ajuste por um toque
(Método de comando
do controlador)

Utilize essa fung¢do para ajustar o ganho durante a operacdo da maquina por meio de
comandos do controlador.

Utilize essa func¢éo para reduzir o tempo de estabilizagcdo dentro da faixa de comandos de
posicao.

(2) Disponivel em combinagdo com o MR Configurator2

Funcdo de ajuste

Descricao

Ajuste por um toque
(Método de comando
do amplificador)

Utilize essa fung¢éo para dar prioridade a reducédo do tempo de estabilizagdo e ao ajuste do
ganho, sobre a supressdo da ultrapassagem do limite.

Para gerar um comando otimizado dentro do servo amplificador e fazer o ajuste por um
toque, basta inserir uma distancia de deslocamento que evite a colisdo com a maquina (uma
distancia de deslocamento permitida), durante o acionamento do servomotor no MR
Configurator2.

Este curso descreve o ajuste rapido e o ajuste por um toque (método de comando do amplificador).
A secdo a seguir compara o desempenho e a simplicidade dos dois tipos de ajuste.

Ajuste rapido < Ajuste por um toque
Desempenho| O ajuste por um toque requer um tempo de estabilizacdo
menor.
S e . ,Aj.uste rapido > Ajuste por um toque .
O ajuste rapido demora cerca de 300 [ms] a ser realizado.

Faca o ajuste rapido para ajustar rapidamente o ganho, e faca o ajuste por um toque para reduzir o tempo de estabilizacéo.




7.2 Ajuste rapido )

(1) Visdo geral do ajuste rapido

Quando o ajuste rapido é iniciado, o servo amplificador aplica o torque de vibracdo instantaneamente, e em seguida ajusta
cada ganho e o filtro de supressdo de ressonancia da maquina, utilizando a resposta proveniente dessa estimulagao.

O torque de vibracdo maximo que pode ser aplicado corresponde a 60 % do torque nominal. Porém, o torque de vibragao é
limitado pelo valor limite do torque, quando esse valor corresponde a menos de 60 % do torque nominal. O ajuste demora
cerca de 300 [ms].

Quando é feita a deteccdo do polo magnético, o ajuste rapido é iniciado apos essa deteccdo.

Assim que o ajuste do ganho é concluido pelo método de ajuste rapido, o ganho pode ser alterado, como no modo manual.
Além disso, a razdo entre carga e inércia do motor sempre sera estimada como no modo de ajuste automatico 1, apds o ajuste
do ganho.

Inicio do Conclusdo do
ajuste rapido ajuste do ganho
Tarque L ¢
£ : : T
Torque nominal 60% B 171111 N 11111 A
I = = — ¥ Tempo
Torque nominal -60% ”“ ------------------------------------ A 1‘1_-_:--:;”:: ----------
Velocidade| N
A !
Wil -~ ".\‘\\_
TR = Tempo

Aprox. 300 ms

Ll

Os seguintes parametros do servo sdo ajustados automaticamente, pelo ajuste rapido.

N° Simbolo Nome Definicdo do valor apds o ajuste do ganho

Modo de ajuste adaptativo

PBO1 FILT . . Configuracdo automatica
(filtro adaptativo II)
Razdo entre carga e inércia do O valor é definido dependendo da forma de onda de
PB06 GD2 motor/razdo entre carga e massa do resposta durante o acionamento do servomotor, apds o
motor ajuste do ganho.
PB0O7 PG1 Ganho de controle - modelo

PB08 PG2 Ganho de controle - posicdo

Configuracdo automatica
PB09 VG2 Ganho de controle - velocidade

PB10 VIC Compensacao integral da velocidade

Compensacao diferencial da

PB1T vbe velocidade

Valor inicial

Filtro de supressdo de ressonancia da

PB13 NH1 Lo
maquina 1

PB14 NHQ1 |Selecado da forma do entalhe 1

Configuracdo automatica
Filtro de supressdo de ressonancia da

PB15 NH2 L
maquina 2

PB16 NHQ2 |Selecdo da forma do entalhe 2

Configuracado do filtro de baixa
passagem

PB18 LPF Valor inicial




PB23.1

Selecédo do filtro de baixa passagem

Filtro de supressdo de ressonancia da

PB50 NH5 L

maquina 5 Configuracio automatica
PB51 NHQ5 | Selecdo da forma do entalhe 5
PE41 EOP3 Selecdo da funcéo E-3 Valor inicial




7.2 Ajuste rapido

(2) Método de execucdo do ajuste rapido
A sec¢do a seguir mostra o procedimento de ajuste rapido.
Na préxima pagina, a operacao de ajuste rapido é explicada em um video.

[ INfClo )

Desativagdo do servo

Defina [Pr.PA0S.0] como "5
(ajuste rapido).

Defina [Pr.PADSB.5] como "0
(na primeira ativagdo do servo apés um
ciclo de alimentagdo).

1

. - T o
" o Verificar a razao —— Quando a razdo entre carga e
Quando a razdo entre — . . — L -
B = entre carga einércia inércia do motor for superior a
carga e inércia do — . .
—___do motor 30 vezes e inferior a 100 vezes,
motor for de 30 vezes X
ou desconhecida
ou Menos
Defina [PrPADS.4] como "0" (a Defina [PrPA0S8.4] como "1" (a
razdo entre carga e inércia do razdo entre carga e inércia do
maotor é de 30 vezes ou menos). motor & de 100 vezes ou menos).

Defina a distdncia de deslocamento permitida para ajuste rapido
em [Pr.PA34].

Ligue a ativagdo do servo para ajustar os parametros
do servo automaticamente.

Para manter os resultados do ajuste, defina [Pr.PA0S.0] como "6"
(modo de monitoragio da razdo entre carga e inércia do motor).

FIM

. Em seguida, o ajuste rapido &

executado em cada ativagdo
inicial do servo, sempre que a
alimentagdo for ligada.



Ajuste rapido )

(3) Exemplo de operacdo de ajuste rapido

Clique no botdo Executar, na area inferior esquerda da janela.




Ajuste rapido )

(3) Exemplo de operacdo de ajuste rapido

—_—
mw%lmwm\w\&\m\m\\\lm -
L = = |
e ————————

Este video fornece um exemplo de operagao de ajuste rapido.




Ajuste rapido )

(3) Exemplo de operacdo de ajuste rapido

LIl

[
[T,
e

ot >

v pu
W
F "
b "
¥ [
= I
=
P4 L
T i
'|| 0
"
i
-
| "
K -
j ¥
‘o

L

S m\'\\‘wm\\ﬁ\\mm\mm‘m - n
= = = |
e ————————

Defina a configuracao de parametros para o modo de ajuste rapido,
e em seguida desligue e ligue a alimentacao.




Ajuste rapido )

(3) Exemplo de operacdo de ajuste rapido

v,

s

_/; o
Ativacao T ‘E’
do servo e | o
&IZ

i

s i .

Faca a ativacao do servo.
O ajuste rapido é executado ao mesmo tempo que a ativagdo do servo.
O servomotor pode emitir ruidos, por causa da vibracao.




Ajuste rapido )

(3) Exemplo de operacdo de ajuste rapido

v,

|
Ativacao T ‘E’
do servo s |5

&:

i

T
M\}&\\Im‘\m\m\\\mmm\lm -
L = =
e

O ajuste rapido esta concluido.
Apods o retorno a posigao inicial, € possivel executar o comando
de posicionamento.




Ajuste rapido )

(3) Exemplo de operacdo de ajuste rapido

-~

Valor do comando de
velocidade

Velocidade quando o ganho
x é o valor inicial

_‘} H%Ar_}? P A - A__.-"_q\ Velocidade apos o ajuste

f TRV \ T répido
| 1\

’
7

A

No grafico acima, vemos um exemplo de comparacao da forma de
onda de velocidade quando o ganho é fixado com o valor inicial e
outra apos o ajuste rapido.

Apos o ajuste rapido, a ultrapassagem do limite e a vibracao sao

L suprimidas.




Ajuste rapido )

(3) Exemplo de operacdo de ajuste rapido

T
mmﬂw‘m\\mm\mm‘w -
- L L=
e ——————

Isto conclui a descricao do exemplo de operacao de ajuste rapido.
Clique em > |para ir até a proxima pagina.




7.3 Ajuste por um toque )

(1) Visao geral do ajuste por um toque

Utilize essa fungao para dar prioridade a redugdo do tempo de estabilizacdo e ao ajuste do ganho, sobre a supressao da
ultrapassagem do limite.

Essa opcao faz o ajuste do ganho do servo, incluindo o filtro de supressdo de ressonancia da maquina, o controle avancado de
supressao de vibracdo Il e o filtro robusto.

A capacidade de resposta do ajuste por um toque pode ser selecionada entre trés niveis. Em primeiro lugar, execute essa
funcdo no modo basico.

Para maquinas de baixa rigidez como um sistema de acionamento por correia, o ajuste por um toque no modo baixo é
adequado.

Para maquinas de alta rigidez, como um sistema de acionamento com fuso de esfera, o ajuste por um toque no modo alto
reduz o tempo de estabilizacdo.

Os seguintes parametros do servo sao ajustados automaticamente no modo de ajuste por um toque.

[Pr. PA08.0 Selecao do modo de ajuste do ganho] é definido como "4" (2 modo de ajuste do ganho 2) automaticamente.
Outros parametros do servo sdo definidos com um valor otimizado, de acordo com a configuracao de [Pr. PAO9 Resposta ao
ajuste automatico].

Parametro do servo | Simbolo Nome

PAO8 ATU Modo de ajuste automatico

PA09 RSP Resposta ao ajuste automatico

PA24 AOP4 Selecdo da funcédo A-4

PBO1 FILT Modo de ajuste adaptativo (filtro adaptativo Il)

PBO2 VRFT Modo d~e ajustse do (~:ontrole de supressdo de vibracao (controle avancado de
supressao de vibracao Il)

PBO3 PST Ganho do circuito de retorno do torque (suavizacao da posicao)

PBO6 GD2 Razdo entre carga e inércia do motor/razdo entre carga e massa do motor

PBO7 PG1 Ganho de controle - modelo

PB08 PG2 Ganho de controle - posi¢éo

PB09 VG2 Ganho de controle - velocidade

PB10 VIC Compensacao integral da velocidade

PB12 OVA Compensacdo do valor da ultrapassagem do limite

PB13 NH1 Filtro de supressdo de ressonancia da maquina 1

PB14 NHQ1 Selecdo da forma do entalhe 1

PB15 NH2 Filtro de supressdo de ressonancia da maquina 2

PB16 NHQ2 Selecdo da forma do entalhe 2

PB17 NHF Filtro de supressdo de ressonancia do eixo

PB18 LPF Configuracao do filtro de baixa passagem

PB19 VRF11 Controle de supressdo de vibracao 1 - frequéncia de vibracdo

PB20 VRF12 Controle de supressao de vibragao 1 - frequéncia de ressonancia

PB21 VRF13 Sic;rrw;rgcgls de supressdo de vibracdo 1 - amortecimento da frequéncia de




Controle de supressao de vibragado 1 - amortecimento da frequéncia de

PB22 VRF14 N
ressonancia

PB23 VFBF Selec¢do do filtro de baixa passagem

PB46 NH3 Filtro de supressdo de ressonancia da maquina 3

PB47 NHQ3 Selecdo da forma do entalhe 3

PB48 NH4 Filtro de supressdo de ressonancia da maquina 4

PB49 NHQ4 Selecao da forma do entalhe 4

PB51 NHQ5 Selecdo da forma do entalhe 5

PB52 VRF21 Controle de supressao de vibracao 2 - frequéncia de vibracdo

PB53 VRF22 Controle de supressao de vibragao 2 - frequéncia de ressonancia
Controle de supressao de vibragdo 2 - amortecimento da frequéncia de

PB54 VRF23 . .
vibragado

PBSS VRE24 Controje o!e supressao de vibracdo 2 - amortecimento da frequéncia de
ressonancia

PE41 EOP3 Selecdo da funcdo E-3




7.3

Ajuste por um toque

(2) Método de execucdo do ajuste por um toque

A secdo abaixo mostra o procedimento de ajuste por um toque com o método de comando do amplificador.
Na préxima pagina, a operacdo de ajuste por um toque é apresentada em video.

[ INico

Mover para a pesicdo inicial do ajuste

Defina o nivel permitido de
ultrapassagem do limite no ajuste por
um toque, em [PrPA25 One-touch tuning
- Overshoot permissible level].

MNa guia Ajuste do MR Configurator2,
selecione "One-touch Tuning...” —
“Amplifier command method".

Ma janela One-touch Tuning, defina a
distdncia de deslocamento maxima da
parte mével, com o ajuste por um toque.

Ma janela One-touch Tuning,
defina Response mode
(High mode/Basic mode/Low mode).

Enquanto o servomotor é parado, cligue
em "Start" para iniciar o ajuste
por um toque.

0 ganho e o filtro s3o automaticamente
ajustados.

Cada pardmetro do servo é
automaticamente ajustado.

Verificagio do resultado do ajuste

Faca o reset do controlador ou faga um
ciclo de alimentagdo do servo
amplificador.

FiM

- Deslogue a parte movel até o centro da faixa de movimentagio.

mMétodo de comando e entrada da distincia de deslocamento permitida

Ma janela One-touch Tuning do MR Configurator2, selecione Amplifier command
method.

Com Amplifier command method, o servomotor € operado dentro da faixa de
“Walor atual £ Distdncia de deslocamento parmitida®.

Para a distancia de deslocamento permitida, insira o maior valor possivel, dentro
da faixa em que a parte mével ndo colida com a maquina.

Se a distdncia de deslocamento permitida for peguena, embora a chance de
colisdo das partes maveis com a maquina seja reduzida, a estimativa da razdo
entre carga e inércia do motor podera ser menos exata, causando resultados de

ajuste incorretos. ] )
Faixa de movimentagdc

* Distancia de Distancia de e
daslocameanta deslacamento .
i parmitida permitida :
Interruptor n " Interruptor
de limite i i de limite
v . 4
1l Imovel I
Servomotor
‘+—
L

" ,
Posicdo inicial ™ )
do ajuste Faixa de movimentagdo durante
o ajuste

Se o ajuste por um toque for executado enguanto o servomotor estiver em

- rotagdo, serd gerado um erro.

Assim gue o ajuste por um togue for executado com o método de
comando do amplificador, ndo serd possivel emitir mais nenhum comando
do controlador.

. Durante o ajuste, a porcentagem concluida € exibida no MR Configurator2.

Se o gjuste ndo for concluido com sucesso, sera indicado um erro de ajuste.

" Para saber os pardmetros do servo sujeitos ao ajuste por um togue, consulte

a pagina anterior.,

5e o resultade ndo for satisfatorio, vocé pode restaurar os pardmetros do

- servo acs valores de configuragdo anteriores ao ajuste por um toque, cu

aos valores iniciais.
Consulte o seguinte manual.
[’_'] MR-J5 User's Manual (Adjustment)
3.2 One-touch tuning
Initialization of one-touch tuning
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(3) Exemplo de operacao de ajuste por um toque

Clique no botao Executar, na area inferior esquerda da janela.
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(3) Exemplo de operacao de ajuste por um toque

.
w\\m\\‘mw\m\\&%\mmm\‘w -
= = =
e

Este video fornece um exemplo de operacao de ajuste
por um toque.
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(3) Exemplo de operacao de ajuste por um toque

{ '

i mLsneT

MR Co_r-l'i-"i'é—t—:ratorz

\ J

N
= -

=
e ——————

Conecte o servo amplificador e o PC, e em seguida inicie
o MR Configurator2 no PC.
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(3) Exemplo de operacao de ajuste por um toque

4 — ™
J0G Mode X |
;E'Imsl :J
Setting
Motor speed 200 (= rfmin
{1-6700)
Acced, fdecsl, tme constant 1000 (35 ms
(0-50000)
[+] Limit switch automatic ON
| Blrovadccw | | Brevesecn | j =

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

The SHIFT key can be used for forced stop,

\ J

—
SN m\\m\m‘\m\m\m\\‘m -
- = = |
e

(Antes de fazer o ajuste por um toque, desloque a peca mével até o centro)

da faixa de movimentacao, utilizando a operagao JOG ou outro meio.

(Nota) Para o Tipo G, altere o interruptor DIP para definir o modo da

operacao de teste antes de utilizar a fungdo de operacao JOG do MR
Configurator?.
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(3) Exemplo de operacao de ajuste por um toque

-

" One-touch Tuning x |

._EEIA.uﬂ | MRt 12 sk befive st [B] etien tn sl ke

Vihen the gan adustment mode seiechon [PAKS ATU] = manusl mode, the oed nertis
rerraent ralis [PE06 GD2) i rol estmated
To estivate it, change the settng ta any ather made but manusl nede.

Sattng
%) imer command method
Start to operate before pressing “Start” button.
‘Seryp motor cannot start 0 stop stafus.

(7 Amhfier command methed
Set the permsshie travel distance: and exscite- the one-1ouch ning i sutn sperston.
Permissile rovel distance. & ulse (1 - 21470 564T)
(Encoder puise uret]

Servo modor rotaton smount ¥ 40 | rew
Planse do not start when servo motor = rossang.
Test ogetation camrat be vecuted when adistment starts n smpifier command method,
& Mintor rotabes when press the “Sten” buston.
fegomemode — — — _—
Citaghmode [Exease the resporss mods for machines with hgh rigkdty)
() Basic mecde - (Excule Ui raponis mode for standeed machiew)
Cltowmode {Exeate the response mode for machines weh low nodty) [l st ]
Emor code
Status 00 & Ervoe Code Lst |

/

M\m\slm\m\\.mm\m\‘w —
- = =

Abra a janela One-touch Tuning do MR Configurator2.
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(3) Exemplo de operacao de ajuste por um toque

{ —_— '
One- toasch Tuning :(l
W) auist || MR 15 vske before scystment [B]fetien tn sl e
Vihen the gan adustment mode seiechon [PAKS ATU] = manusl mode, the oed nertis
rrmant ratis (P0G GOZ) i rat bt
To Estivate it, change the Serting i any other sisde but manuasl mede,
Sattng
() User commard method
Start to operate before pressing “Start” button.
‘Serup maotor cannot start n Sino st
@I‘Mmﬂmm
‘St the permissisie travel distance snd exscute the one-touth wnng in sutn operation.
Permisshle Tovel distance & pulse [1 - 1147034T)
(Encoder pulse wmt)
Servo modor rotaton smount ¥ 4.0 | rew
Planse do not start when servo motor = rossang.
Test ogetation camrat be vecuted when adistment starts n smpifier command method,
m Moo robabes when ress the “Shert” button.
A mgrarme mode
Citighmode [Exease the resporss mode for machines with hgh rigkdty)
) Batic e (Exvcuty the nespenss mods for standard machens)
(low mede (Execute the response mode for machnes wih low rigddty) EI
Emor e
\ Statuz ©000 6 Erroc Code st | )

-
- = = |
e ———————

Selecione Amplifier command method.
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(3) Exemplo de operacao de ajuste por um toque

-

One- toasch Tuning :(l

._EEIA.uﬂ | MRt 12 sk befive st [B] etien tn sl ke

Vihen the gan adustment mode seiechon [PAKS ATU] = manusl mode, the oed nertis
rerraent ralis [PE06 GD2) i rol estmated
To estivate it, change the settng ta any ather made but manusl nede.

Sattng
() User commard method
‘Fiart to operaie before pressing “Start” button.

Seryn mator canet SN Stop stats.
e‘_- fler command method
t the permisshie travel dstance: snd exscite: the DRe-10uCh NG N Sutn Speraton.
Permissiie rovel dstance. & puse (1 - 21475547
{Endoder puise ut]

J

5ErVI ModDr rASEon ATount. 3 40 | res
Planse do not start when servo motor = rofsang.
Test ogetation camrat be enecuted when adiustment starts n smpifier command method,
m Mrtor rotabes when ress the “Shart” button.
A mgranme mode
Citaghmode [Exese the respores mode for machines with hgh rigidty)
() Baiic moda  (Execule he reEponss mode for §tandied machins)
Oltowmede {Exeaste the response mode for machines weh low nodty) [l st ]
Emor e

Statis ©ood . Emoc Code Lsz |

/

M\m\slm\m\\.mm\m\‘w —
- = =

Insira a distdncia de deslocamento permitida.
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(3) Exemplo de operacao de ajuste por um toque

{ — N
& One- towch Tuning !(l
W) auist || MREhen 1 sk befre sdstment. [B]fetien tn sl e
When the gar adumtment mode selechon [PA08 AL & marusl mode, the ed nertis

mermant ratio [PE06 GOZ) b rot eibmated
To estivate it, change the sestng 1 any ofher mode but manual mode.

Sating
(&) e command method
Start tn operate before pressing “Start” button.
‘Servm mator cannot start in Stoo stsh.

{1 Amghfier command methed
‘St the permissiie travel distance snd exscute the one-touch funng in sutn speraton.
Permizsile rovel dstance. puise {1 - 11478364
(Encoder puise urst] ¢ D

Servo motor rotaton smount. X 40 e
Planse do not start when servo motor = rofsang.
Test ogetation camrat be executed when adistment starts in smpifier command method,

m Motor rotates when press the “Stan” nutton.

Citighmode [Exease the nespores mode for machines with hgh
() Base: et (Execuls the responas mode for abandied machins)
Clow mede (Execute the response mode: for machines wibh low rigedty) Stack |

\ Shatus. Coog Enoc Code st | y.

-
= = = |
e ———

Defina Response mode como Basic mode, por enquanto.
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(3) Exemplo de operacao de ajuste por um toque

-

" Dne-touch Tuning % |

HOEE 'vil'_nnrnwmbelm-h,wm ) tetien tn rital voie

‘Servn matoe cannot Start n stop steas.
{7 Amghfier command methed
‘Siet thee permisshie travel distance and execute: the one-30uth NG N 2utn aperaton.

Permisghie rovel dstance. & pulse (1 - 21470364
(Encoder pulse wmt) ! i
Servo modor rotaton smount ¥ 40 | rew

Planse do not start when servo mobor = rofsang.
Test ogetation carral be evecuted hen adistment starts in smpifier command method,
ﬁh Mitor robstes when press the St utton

Amgrarme mode
Clvaghmode [Exeaste the nespores mode e machines with hgh ngidity)
(2 a0ty (Exviecul ths eEponss mods for Eandied machrei)

) Low mode muhmmrummm Esht'

Eror code
Stahus (=1} 3 Ervoc Code st |

J

M\m\l&\m\m\\\i\%\m\‘m -
= = =

Cligue no botao Start para dar a partida no motor
e fazer o ajuste por um toque.
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(3) Exemplo de operacao de ajuste por um toque

f . ™
& One-tousch Tuning x|

I aist || MVab 19 vakoe befire adpiment [ fetirn 1o el volie:

When the gain sdustment mode pelechon [FAD ATLI] = mamusl mode, the load nertis
marmenl ratin (PG GDZ) i ot bmated
To Estivate it, change the Serting i anvy other snde but manusl mede,

fating
() Uwer commard method
‘Siart to operaie before pressing “Start” button.
Serun motor oo N sinn stah =
) Armghifer co Pragress Display Sereen

m Mortor 'O-IADEE when press the Shart” button,
REsonse mode
Civighmode [Exeate the respores mode o machines with high rigidiy)
() Badi: mode  (Execuls he rsponss mode for §tandied machieei)
Otowmede {Exeaite the response mode for machines wah iow nodty) [ B st ]
o code:

\ Stans {= ] 3 Erroc Code st | y,

—
[ ] ] =

Durante o ajuste por um toque, o motor repete a operacao
dentro da faixa definida para a distancia de deslocamento.
A rotagdo do motor é acelerada.
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(3) Exemplo de operacao de ajuste por um toque

{ —_— '
& O toasch Tuning !(l

I auist || VRN 1 vk befre adpatment [\ ftetirn tn it aiue

Vhen the gar sdustment mode seiechon [PAK ATU] & manusl mode, the load nertis
mermant Fabio (PE06 G2 i not etmated
Tio Estavate it, change the Sertng o sy ofhe made bat mansl sode.

Satting
(31mer commardt mthnd

One-touch Tuning was completed and the parameter of seno

b amplifier has been rewritien
This will apply the chamges in the parameters of Axis] to the
Paraimeter Setting window and the projedt.
5 Continue?
Fled

Civighmode [Execute the respongs mode fior machines with high ngidity)

() Basic mecde (Exculs thie responis mode for standied macheei)

Otowmede {Exeate the response mode for machines wih low nodty) [ st ]
Eror chde

\, o i 6 Ermoc Code st | )

e
mw\\‘mm\wxwm\m\mm‘m -
= = = |
e ——

Quando o ajuste por um toque é concluido, o servomotor para.
ApOs o ajuste, sera aberta uma janela perguntando se vocé
deseja aplicar as alteraces aos parametros.

Cligue no botao [Yes].
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(3) Exemplo de operacao de ajuste por um toque

( 3

i g iuy. Lipeiats
Mo Ak ] Linit Sl i Vake ~

o s e A s |
PaDE  |ATL Bt e Mo | 0000000011 10005 0000 0004
PADG RSP Bt FESDOnSE | 0 £+
[T paramele
PEOE  GDQ |Loasd b medor inertia raliefaad ‘i mator mass ralis ties 0000300000 )
PBOT PGl Mode! conirol gan radis L.0-8000.0 4.0
PE0E  PG2 |Positinn cofibiod gan radi 020000 9.0
PE0g vz |Spesd cornl gan radfs 265515 T2
PHID  VIC Sneed ntegral compensaton m 0,1-1000.0 5
[Fiber parameter : : !
Pool  FLT Adapive: tuning mode (adaptree fiter 1) |DO000000-0000 1002 0000 0000 |
Pa13  WH1 Pacbuie rraGnance ugpriesn S 1 iy | 104000 4500
PE14  NHQL |Motch shape selecton § 2000000 00000330 D000 000
PB1S  (MHZ Maching resonance suppression Sier 2 Mz 105000 «w.
PHiG WG hicich shape selection 3 | DORGON-00000 31 0000 0000
P317 W | Shaftresonance suppression fiier | DIOD000-0000035F 0000 0128
T Luw pass fiter seting radis 100-36000 o4 |
paxi  vFEE cve s Ml SECbie
PR D Maching resonance suppression Sher 3
[ STy # Hgtch ghape selection 1
PE4E. HH4 Madhing resonance suppression fiter 4 Hz
PB4E (HHC Mgich shape selecton 4
PESD  HHS Mz FESSNANCE Sgyiesson Sier 5
PASI  (HHGS Motch shape seecton §
PE2;  EOP3 Furcon selechon £-3

\ : J

e
= = = |
e ——

Os parametros ajustados aparecem em uma lista.
Cligue no botao [Update] para concluir o ajuste por um toque.
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(3) Exemplo de operacao de ajuste por um toque

( Servo motor rotation amount = 4.0 | rev h

Please do not start when servo mator i rotating.
Test operation cannot be executed when adusiment starts n ampiifier command method.

& Mator rotales when press the “Start” button,
Response mode
O tigh mode  [Execute the response made for machines with high rigidity)
(3)Basicmode (Execute the respanse mode for standard machines)

) Low mode  (Execute the response mode for machines with low rigidity)

Errar code

Statis | 0ODO € Error Code List
Adjustment result

Settling time Q| ms
Owershaot amount
En prkee et} 150 | Pulse Lipdate Project
To further imorove performance
Fine-adjust the model loop gain [ ] Tuning
Detailed Setting

\ J

-
= = = |
e ———

No campo Adjustment result, as opcdes Setting time
e Overshoot amount serdao exibidas.
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(3) Exemplo de operacao de ajuste por um toque

-~

Valor do comando de
velocidade

Velocidade apos o ajuste
e fii_"‘-'n\;-ll'\';“‘qﬁ.ﬁ{,'.".JL--.-"-."]I"'“;: f"e,-;f'.,."'-\.'-‘.;:“'u 2 ".'-h""'-,'"-"'t("'-'.-="'v"" “I‘. rapldc
/_ \ Velocidade apds o ajuste por
\ um toque

No grafico acima, sao comparados os exemplos da forma de onda de
velocidade apos o ajuste rapido e outra apos o ajuste por um toque.
ApOs o ajuste por um toque, o tempo de estabilizacao é reduzido.
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(3) Exemplo de operacao de ajuste por um toque

.
S i o -
- L=
1

A descricao do exemplo de operacgao de ajuste por um toque esta
concluida.
Cliqgue em > | parair até a proxima pagina.




7.4 Resumo deste capitulo )

Neste capitulo, vocé aprendeu o seguinte:

e Tipo de ajuste do ganho
e Ajuste rapido

e Ajuste por um toque

Pontos importantes

Tipo de ajuste do ganho

As seguintes fungdes de ajuste estdo disponiveis quando se utiliza exclusivamente o servo amplificador: ajuste rapido,
modo de ajuste automatico 1, modo de ajuste automatico 2, 2 modo de ajuste do ganho 1, 2 modo de ajuste do

ganho 2, e ajuste por um toque (método de comando do controlador).

A seguinte funcdo de ajuste esta disponivel em combinagdo com o MR Configurator2: ajuste por um toque (método

de comando do amplificador).

Faca o ajuste rapido para ajustar rapidamente o ganho, e faga o ajuste por um toque para reduzir o tempo de

estabilizacdo.

Ajuste rapido

No modo de ajuste rapido, o torque de vibracédo ¢ aplicado na primeira ativacdo do servo. A partir da resposta nesse

momento, cada ganho e cada filtro de supresséo de ressonancia serdo ajustados.

Para manter o ganho apés a execugdo do ajuste rapido, defina o modo de monitoracdo da razédo entre carga e inércia

do motor através do qual essa razdo sempre sera estimada.

Ajuste por um toque

Quando o ajuste por um toque for executado com o método de comando do amplificador a partir do MR
Confiturator2, o servomotor comeca a fazer movimentos de ida e volta.

A partir da resposta nesse momento, cada ganho e cada filtro de supresséo de ressonancia serdo ajustados.
O tempo de estabilizacdo é mais curto que o do ajuste rapido.

A capacidade de resposta do ajuste por um toque pode ser selecionada entre trés niveis.




Agora que vocé concluiu todas as ligdes do curso Introducdao ao MELSERVO (MR-J5), ja esta pronto para fazer o teste final. Se
tiver alguma duvida sobre os topicos abrangidos, aproveite esta oportunidade para rever esses topicos.

Ha um total de 6 perguntas (12 itens) neste Teste Final.
Vocé pode fazer o teste final quantas vezes quiser.
Resultados da pontuacao

O numero de respostas corretas, o nimero de perguntas, a porcentagem de respostas corretas, e o resultado de
aprovacao/reprovacao aparecera na pagina de pontuacao.

i | 4 § & 7 [] § | W]

Tentat Teste 1 o v e Total de peeguntas: 28
now amen be . .23
m— r - Rspoitas oormetas:
S " Sercertapern B2 %
Tested o+
r——ry 7 Para receber aprovagio no teste
& necessario acertar 60% das
T Tese & L4
i - respostas.
Coal ¥ |
b v |7 v
v

Teste §

Tenta Tese 10
ereamente
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Em relagdo a instalacdo e conexao elétrica do servo amplificador, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (E possivel escolher varias
respostas)

Observe sempre a direcio de montagem do servo amplificador e as dimensées de tolerancia da
conexao elétrica.

Mesmo se forem montados varios servo amplificadores proximos entre si, seu desempenho nao
se altera.

Na entrada de alimentacao do circuito principal do servo amplificador, conecte um disjuntor de
caixa moldada (MCCB) ou um contator magnético (MC).

Conecte os circuitos externos, como o limite de curso, ao CN3, e conecte os circuitos de
seguranca funcional, como o sinal STO, ao CN8.




Toste Final 2

)

Em relagdo a configuracdo de parametros de um servo amplificador, selecione o termo correto para (), nas frases a seguir.

e Defina os parametros do Tipo A utilizando (Q1) ou o MR Configurator2.

e A funcdo de engrenagem eletronica serve para ajustar a relacdo entre o valor do comando de posicéo e a distancia de
deslocamento da maquina, como descrito na formula a seguir.

(Mumerador da engrenagem eletrdnica)
(Q2) x = (Q3)

(Denominador da engrenagem eletrdnica)

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

1 Botbes de pressdo na parte dianteira do servo amplificador
« 2 : A partir do controlador via rede

« 1 . Distancia de deslocamento da maquina
« 2 ! Valor do comando de posicao

« 1 ! Distancia de deslocamento da maquina
« 2 : Valor do comando de posicao




Teste Final 3 )

Em relagdo a operacdo de teste, selecione o termo correto para (), nas frases a seguir.

A operacao de teste do MR-J5 é feita pela seguinte ordem: (Q1), (Q2) e (Q3).

Execute (Q2) em baixa velocidade, e verifique a direcdo de rotacdo do servomotor e a direcdo de deslocamento da maquina.
Utilizando a funcao (Q4), verifique a operacdo, por exemplo, se o MC se desliga quando o sinal ALM é desativado (0 V).
Com a funcéo (Q5), certifique-se de que a conexao elétrica do limite de curso ou de outros itens esteja correta.

Q1

Q2

Q3

Q4

Q5

Q1: « 1 : Operagado JOG a partir do MR Configurator2
« 2 . Operagao de teste através de comandos do controlador

3 . Conexao elétrica da alimentacao ou do servomotor

Q2: * 1 : Operacao JOG a partir do MR Configurator2
« 2 : Operagao de teste através de comandos do controlador
3 . Conexao elétrica da alimentacao ou do servomotor

Q3: * 1 : Operagao JOG a partir do MR Configurator2
« 2 . Operacao de teste através de comandos do controlador
« 3 I Conexao elétrica da alimentacdo ou do servomotor

Q4: * 1 : Saida forcada do sinal de saida externo (DO)
« 2 ! Display do monitor de 1/0
* 3 1 Operacao sem motor

Q5: ¢ 1 : Saida forcada do sinal de saida externo (DO)
« 2 : Display do monitor de 1/0O
* 3 Operacao sem motor
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Em relagéo ao sistema de deteccdo da posicdo absoluta, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (E possivel escolher varias respostas)

Quando se utiliza um servomotor com encoder sem bateria, como um motor HK, nao é
necessario instalar uma bateria para reter os dados sobre a posicao absoluta.

Durante a inicializacdao de um sistema de deteccao da posicdo absoluta, o alarme “AL.25
Posicao absoluta apagada™ ocorre quando a alimentacao é ligada pela primeira vez, apos
a ativacao do sistema de deteccdo da posicao absoluta na configuracao de parametros. A

realizacao de um ciclo de alimentacao apaga o alarme.

O Tipo G requer uma conexao elétrica e uma programacao para transferir os dados sobre a

posicao absoluta.
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Em relagdo ao uso de um servomotor linear e um motor com acionamento direto, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (E possivel
escolher varias respostas)

Antes de utilizar um servomotor linear ou um motor com acionamento direto, é necessario fazer
a deteccao do polo magnético.

Tanto para o servomotor linear como para o motor com acionamento direto, ndo é necessaria
uma bateria para armazenar os dados sobre a posicao absoluta.

Uma vez que os servomotores lineares utilizam fortes imas permanentes, os materiais
magnéticos devem permanecer afastados destes.

Ao utilizar um motor com acionamento direto, certifique-se de que a posicao da fase Z possa ser
verificada.

Se o motor com acionamento direto oscilar em um pequeno angulo, gire-o, completando pelo
menos uma rotagdo, uma vez por semana.




Teste Final 6

Em relagdo ao ajuste do ganho, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (E possivel escolher varias respostas)

Quando se executa o ajuste rapido, o torque de vibracao é aplicado ao servomotor.

Para o ajuste rapido, é necessario um procedimento de aceleracdao/desaceleracao.

A execucao do ajuste por um toque reduz o tempo de estabilizacdo.

Para fazer o ajuste por um toque, nao é possivel selecionar o modo de resposta.
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respostas)

Em relagdo a instalacdo e conexao elétrica do servo amplificador, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (E possivel escolher varias

Observe sempre a direcio de montagem do servo amplificador e as dimensées de tolerancia da
conexao elétrica.

Mesmo se forem montados varios servo amplificadores proximos entre si, seu desempenho nao
se altera.

Na entrada de alimentacao do circuito principal do servo amplificador, conecte um disjuntor de
caixa moldada (MCCB) ou um contator magnético (MC).

Conecte os circuitos externos, como o limite de curso, ao CN3, e conecte os circuitos de
seguranca funcional, como o sinal STO, ao CN8.
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Em relagdo a configuracdo de parametros de um servo amplificador, selecione o termo correto para (), nas frases a seguir.

e Defina os parametros do Tipo A utilizando (Q1) ou o MR Configurator2.

e A funcdo de engrenagem eletronica serve para ajustar a relacdo entre o valor do comando de posicéo e a distancia de
deslocamento da maquina, como descrito na formula a seguir.

(Mumerador da engrenagem eletrdnica)
(Q2) x = (Q3)

(Denominador da engrenagem eletrdnica)

Q1 Botdes de pressdo na parte dianteira do servo amplificador
Q2 Valor do comando de posicao
Q3 Distancia de deslocamento da maquina

1 : Botbes de pressao na parte dianteira do servo amplificador
2 ! A partir do controlador via rede

« 1 . Distancia de deslocamento da maquina
« 2 ! Valor do comando de posicao

« 1 . Distancia de deslocamento da maquina
« 2 ! Valor do comando de posicao




Teste Final 3

Em relagdo a operacdo de teste, selecione o termo correto para (), nas frases a seguir.

A operacao de teste do MR-J5 é feita pela seguinte ordem: (Q1), (Q2) e (Q3).

Execute (Q2) em baixa velocidade, e verifique a direcdo de rotacdo do servomotor e a direcdo de deslocamento da maquina.
Utilizando a funcao (Q4), verifique a operacdo, por exemplo, se o MC se desliga quando o sinal ALM é desativado (0 V).
Com a funcéo (Q5), certifique-se de que a conexao elétrica do limite de curso ou de outros itens esteja correta.

Q1 Conexao elétrica da alimentacdo ou do servomotor
Q2 Operacdo JOG a partir do MR Configurator2
Q3 Operacao de teste através de comandos do controlador
Q4 Saida forcada do sinal de saida externo (DO)
Q5 Display do monitor de 1/0
Q1: - 1 : Operagdo JOG a partir do MR Configurator2
« 2 . Operagao de teste através de comandos do controlador
3 . Conexao elétrica da alimentacao ou do servomotor
Q2: 1 : Operacao JOG a partir do MR Configurator2
« 2 . Operacao de teste através de comandos do controlador
3 I Conexao elétrica da alimentacao ou do servomotor
Q3: 1 : Operagao JOG a partir do MR Configurator2
« 2 . Operagao de teste através de comandos do controlador
« 3 . Conexao elétrica da alimentacdo ou do servomotor
Q4: + 1 : Saida forcada do sinal de saida externo (DO)
« 2 : Display do monitor de I/O
* 3 1 Operacao sem motor
Q5: « 1 : Saida forcada do sinal de saida externo (DO)
« 2 ! Display do monitor de I/O
» 3 I Operacdao sem motor




Bl D

Em relagéo ao sistema de deteccdo da posicdo absoluta, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (E possivel escolher varias respostas)

Quando se utiliza um servomotor com encoder sem bateria, como um motor HK, nao é
necessario instalar uma bateria para reter os dados sobre a posicao absoluta.

Durante a inicializacdao de um sistema de deteccao da posicdo absoluta, o alarme “AL.25
Posicao absoluta apagada™ ocorre quando a alimentacao é ligada pela primeira vez, apos
a ativacao do sistema de deteccdo da posicao absoluta na configuracao de parametros. A

realizacao de um ciclo de alimentacao apaga o alarme.

O Tipo G requer uma conexao elétrica e uma programacao para transferir os dados sobre a

posicao absoluta.




Teste Final 5 )

Em relagdo ao uso de um servomotor linear e um motor com acionamento direto, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (E possivel
escolher varias respostas)

Antes de utilizar um servomotor linear ou um motor com acionamento direto, é necessario fazer
a deteccao do polo magnético.

Tanto para o servomotor linear como para o motor com acionamento direto, ndo é necessaria
uma bateria para armazenar os dados sobre a posicao absoluta.

Uma vez que os servomotores lineares utilizam fortes imas permanentes, os materiais
magnéticos devem permanecer afastados destes.

Ao utilizar um motor com acionamento direto, certifique-se de que a posicao da fase Z possa ser
verificada.

Se o motor com acionamento direto oscilar em um pequeno angulo, gire-o, completando pelo
menos uma rota¢ao, uma vez por semana.




Teste Final 6

Em relagdo ao ajuste do ganho, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (E possivel escolher varias respostas)

Quando se executa o ajuste rapido, o torque de vibracao é aplicado ao servomotor.

Para o ajuste rapido, é necessario um procedimento de aceleracdao/desaceleracao.

A execucao do ajuste por um toque reduz o tempo de estabilizacdo.

Para fazer o ajuste por um toque, nao é possivel selecionar o modo de resposta.




Pontuacao do Teste

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

Teste Final 1

Teste Final 2

Teste Final 3

SNEN

ANEN

Teste Final 4

Teste Final 5

Teste Final 6

ANENENINENINE

Total de perguntas: 12
Respostas corretas: 12

Porcentagem: 100 %

Limpar




Voceé concluiu o curso "Introducao ao MELSERVO (MR-J5)" .

Muito obrigado por fazer este curso.
Esperamos que tenha gostado das licdes e que as informagdes adquiridas sejam Uteis no futuro.

Vocé pode rever o curso quantas vezes quiser.

Revisar

Fechar
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