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@@ STUDINY UGEL TOHTO KURZU ) BEE

Tento kurz je urcéeny pre pracovnikov, podielajlicich sa na konstruovani servosystémov pouZitim typoveého radu

MELSERVYO-J4 po prvy raz. Oboznamia sa s instalaciou a zapojovanim takéhoto systému a vykonavanim dalsich
postupov, aZ do sklOSobnej prevadzky a monitorovania.

Na absolvovanie tohto kurzu su potrebné znalosti o striedavych servomotoroch.

Zaciatocnikom odporuéame absolvovat nasledujici kurz:
- Lariadenia FA pre zaciato¢nikov (servomechanizmy)®
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@@ KONCEPT KURZU ) e0E

Dalej uvadzame koncept tohto kurzu.
Odporacame vam, aby ste prechadzali po kapitolach v tu uvedenom poradi, pocnuc kapitolou 1.

Kapitola 1 O typovom rade MELSERVO-J4

Tato kapitola opisuje viastnosti, zakladnu konfiguraciu a zloZenie typového radu vyrobkov MELSERVO-J4.

Kapitola 2 Ukazkovy systém a konfiguracia zariadenia

Tato kapitola opisuje postup pri vybere servosystému, nazvy jednotlivych dielov a ich funkcie.

Kapitola 3 Instalacia/zapojenie servozosiliiovaca a servomotora

Tato kapitola opisuje instalaciu a zapojenie servozosilhovaca a servomotora.

Kapitola 4 Nastavenie a spustenie servozosiliovaca

Tato kapitola opisuje, ako sa nastavuju parametre a vykonava sa skiSobna prevadzka pomocou MR Configurator2.

Kapitola 5 Nastavenie a udrzba servozosiliiovaca

Tato kapitola opisuje, ako sa kontroluje funkénost v ukaZkovom systéme s nainstalovanymi servomotormi.

Kapitola 6 Funkcie zabezpecenia bezpeénosti a Uspor energie

Tato kapitola uvadza funkcie zabezpecenia bezpecnosti a vysledky z hfadiska Gspory energie typového radu
MELSERVO-J4.

KOMPLEXNY TEST

Pre Uspesné zvladnutie testu: 60 % alebo viac.
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> Ako sa pouziva tento nastroj elektronického kurzu ) 000

Prejst na nasledujlicu stranu Prejst na nasledujucu stranu.

Spét na predchadzajicu Spét na predchadzajacu stranu.
stranu

Zobrazi sa ,Obsah” a mdzete prejst na poZadovanu stranu.

Prejst na poZzadovanu stranu

Ukondcite kurz.

Ukoncenie kurzu Okna, ako je obrazovka ,Obsah” a kurz sa zatvori.
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[ Uvod BEZPECNOSTNE OPATRENIA PRI POUZIVANI ) 000

Bezpeénostné opatrenia

Ak v skuto€nosti pouZivate niektory z vyrobkov pocas absolvovania svojho kurzu, precitajte si bezpecnostné opatrenia
v navode pouZivaného vyrobku a prijmite vSetky potrebné bezpecnostné opatrenia na zabezpecéenie spravneho
pouZivania vyrobku.

Bezpeénostné opatrenia v tomto kurze

- Obrazovka samotneho produktu sa méze lisit od ukazkovej obrazovky pouzZitej pri vysvetlfovani v tomto kurze v
zavislosti od verzie softvéru, ktory pouZivate.
V tomto kurze sa zoznamite so softvérom a verziami, uvedenymi dalej.

- MR Configurator2 Ver.1.12N
-MRZJW3-MOTSZ111E  Ver.C5

Referencné materialy

NiZsie uvadzame zoznam literatlry suvisiacej s témami, ktorym sa venujeme v tejto kapitole. (Upozorfiujeme, Ze tieto
referenéné materialy nie s nevyhnutng, pretoZe tento kurz méZete absolvovat aj bez ich pouZitia.)
Kliknite na nazov referencného suboru a prevezmite si ho.

Nazov odkazu Format siboru Velkost suboru

Vzorowy program Komprimovany subor okB
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X Skolenie o typovom rade MELSERVO-J4

) oo

V tomto kurze sa naucite, ako skonstruovat' servosystém pouzitim univerzalneho striedavého servomechanizmu Mitsubishi

MELSERVO-J4 (oznatovaného dalej jednoducho ,MR-J4%).

Kapitola 1 prinaSa prehlad o servosystéme a priklady aplikacii. Zoznamite sa so servozosiliiovami a servomotormi rady

MR-J4.

1/2

Prehlad o servosystéme

)

Servosystém zahffia kontrolér servosystému, servozosilfiova¢ a servomotor.

Servosystém

Kontrolér servosystému

e Polohovy povel sa na servozosilfiovac vydava
z polohovacich dat, nastavenych
pouZivatelom.

e Vyberte si zmoZnosti kontrolérov pohybu,
modul Simple Motion alebo polohovaci modul,
ktory zodpoveda vasej konkrétnej aplikacii.

Radi¢ pohybu Modul Simple Motion Polohovaci modul

Servozosilfiovac

e Prijima sa polohovy povel z kontrolera
servosystému, ktory oviada servomotor.

e Nastavovaci softvér MR Configurator2 slizZi na
nastavenie a prispdsobenie servozosiliovaca.

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

IC
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X Skolenie o typovom rade MELSERVO-J4

Servomotor

+ Prijima sa energia zo servozosilfiovaca, kiora
ovlada hriadel servomotora. A data polohy,
kioré deteguje kodovac v motore, sa priveda
spat na servozosilfiovad.

Rotaény servomotor  Linearny servomotor Motor priameho » Vyberte si servomotor, kiory je najlepiie
pohonu vhodny pre vasu konkrétnu aplikaciu.

2/2

5 oo

[»
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@EI Frikiady aplikacii

servosystému D) 000

Priklady aplikacie servosystému

Servosystémy sa mézu pouzivat v réznych systémoch, kde sa vyZaduje riadenie polohy, rychlosti alebo iné typy riadenia.

® Linky na montaz automobilov

\. P

Bezpecnostné funkcie zarucuju bezpecnost
a zabezpecenie

® Pristroje na vyrobu polovodicov

Na presné polohovanie sa pouzivaju
obrazové snimace

® Systémy na manipulaciu s materialom

Umoznujl jednoduché dopravnikove linky

® Pristroje na vyrobu tekutych krystalov

Linearne servomechanizmy umoznuju
konfiguraciu s viacerymi hlavami
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m Servozosiliiovaé ) eoo

Servozosilfovate MR-J4 patria medzi najrychlejSie a najpresnejsie v celom odbore. Podporujl Sirokd Skalu motorov od
rotacnych servomotorov cez lineame servomotory az po motory priameho pohonu.

@EXI Viastnosti MELSERVO-J4 )

MR-J4 ma nasledujlce vlastnosti.

® \/ysoka citlivost sa dosahuje mechanizmom servoriadenia zaloZenom na vlastnej architekture firmy. Pomaha to skratit
taktovaci ¢as pristroja a zvysit’ presnost.

Forovnanie ¢asu regulacie s predchadzajicim modelom

MR-J3 | Cas regulacie MR-J4
znizeny o 40 %*
i} K
x- 'l1I ' I;‘/. i\
e/ \ - \
*Wysledok zavisi od
R vysledku vasho . T A
MRE-J3 — hodnotenia. = MR-J4
23'6 msl Cas regulacie Cas regulacie |14.2ms
Kritiaci Impulzy s
Povel moment poklesom V polohe

@ Standardne st vybavené absolitnym kédovagom s vysokym rozlidenim. UmoZfiuje to vysoko presné polohovanie a
plynulé otaéanie.

Porovnanie rozliSenia s predchadzajlcim modelom

4000000-
16x% rﬂzliéeniEj impulzovy kodovac

' 1ﬁ‘nésobrle—‘
S — S0 T ‘H ..... ‘

Rad M-J3 18 bitov = 262,144 impulzoviot. Rad M-J4 22 bitov = 4,194 304 impulzoviot.
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@EEXIN Viastnosti MELSERVO-J4 ) e0E
« Pokrocila funkecia doladenia jednym dotykom 1/2

Zisky servomechanizmu vratane filtra potlacenia rezonancie, pokrocilé riadenie na potlacenie vibracii II* a robustny filter

moZno upravit jednoduchym zapnutim funkcie ladenia jednym dotykom. Vykon stroja sa vyuZiva najviac pomocou funkcie
pokrocilého riadenia potlacenia vibracii.

Kliknite na tlacidlo a skontrolujte opakovany pohyb.

*Pokrogilé riadenie potlatenia vibracii |l automaticky upravi jednu frekvenciu.

O "

—: Povel : Skutoéna operacia

Ak pohyb stroja nie je stabilny

Rychlost
A
, Dosiahnutie =
Riadenie potlatenia vibracii PO presnej zhody.
a robustné nastavenie filtra Rychlost Vysokorychlostng
jednym dotykom. A polohovanie.

Ca: ’

O
. Cas
L :: regulacie
Ak sa nafasovanie pohybu oneskoruje \

>
Gas s
Rychlost

/7_%”, Cas &
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@EZIH Viastnosti MELSERVO-J4

Ak sa natasovanie pohybu oneskoruje

Rychlost
A

Cas ‘&

regulacie
i |
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* RozSirené riadenie potlacenia vibracii |l
Sucasne mozno potlacit nizkofrekvencné vibracie algoritmom potlacenia vibracii podporovanom na strojoch so systémom
troch zotrva¢nosti. Upravy sa mézu vykonavat jednoduchou operaciou na jeden dotyk.
Jeho U€innost mézZe byt ilustrovana potlacenim zvyskovych vibracii na koncoch ramena alebo na telesach zariadeni.

Vibracie na
konci <+
ramena
Systém troch Bez riadenia Rozsirené riadenie  Rozsirené riadenie
zotrvacnosti potlacenia vibracii potlacenia vibracii  potlacenia vibracii Il

Impulzy s poklesom
Sucasne su
potlacené dva
typy vibracii

Kratiaci moment
Rychlostny povel

Vibracie

troii Sucasna Jedna Dve vibracie su
V:Siojl existencia vibracia je potladené
! dvoch vibracii potlatena

Nasledujuce video ukazuje pripad, ked sa zvySkové vibracie, vznikajluce pri pohybe motora do polohy jednotkou systému
troch zotrvacnosti s dvoma rozli€nymi rezonanciami na rame a ramene potla¢i pomocou roz8ireného riadenia potlacenia
vibracii Il.

(Trvanie : 01:14)
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Typy servozosilnovacov
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Existuja dva dalej uvedené typy servozosiliovatov MR-J4 v zavislosti od povelového rozhrania.
+ M-J4-B- - - Servozosiliiova¢ kompatibilny s vysokorychlostnou synchronizovanou sietou servosystému ,SSCNET III/H*

« M-J4-A- - » Servozosilfiova¢ kompatibilny s univerzalnym rozhranim (napr. pre sled impulzov alebo analégovy vstup)

Vliastnost Konfiguracia systému

~ Radi¢

Kompatibilny s 5
SSCNET II/H

MR-J4-B

Méze byt pripojeny k radi¢u pohybu, modul Simple Motion
a pod., ktory je vhodny na viacosove synchronne riadenie.
Rychlost vysielania/prijimania dat bola zvySena
3-nasobne oproti konvencnym metédam na 150 Mbps v
plnom duplexe

(ekvivalent 300 Mbps v poloviénom duplexe).

Drasticky to zvysuje citlivost systému.

Plne synchronna komunikacia zabezpecuje

zvySeny vykon zariadenia.

Opticka komunikacia drasticky zlepSuje odolnost proti
hiuku.

V jednom systéme je mozna dizka zapojenia az 1600 m.
Vyznamne mozno usporit na zapojeni.

Servomotor

Kompatibilny s .
univerzalnym
rozhranim .

MR-J4-A

MbZe byt pripojeny ku generatoru impulzov, radicom
polohovania, atd.

Maximalna podporovana frekvencia povelovych impulzov
4Mpps.

Su podporované aj analégové napatove povely. Riadenie
rychlosti alebo riadenie krutiaceho momentu je takisto
mozné analégovymi

napatovymi povelmi.

- MR-J4-A

Servomotor

Na riadenie dvoch a troch servomotorov sa dodava 2-osovy servozosilfiova¢ MR-J4W2-B resp. 3-osovy servozosiliiovac

MR-J4W3-B.
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m Zlozenie radu servozosilnovacov

Tu si predstavime zloZenie radu servozosilfiovacov MR-J4.

@ : Kompatibilny ©: Na budlce pouzitie  —: Nekompatibilné
Povelova - - -
o Rezim riadenia
épﬂﬁiﬁkéﬂlﬂ o o o -
= 3F poc _
Servozosilfiovad napajacieho Cnﬂ E ] g E E.E,'E Kapacita
zdroja Z T E 3 H 5§§
0 = %" S ]
= 'é_l - 5
= 3
MR-J4-B I 0.1 0.4
1-fazova al = = - al ol o o I I :
100 v AC (Bude v:,}dane v buducnnsﬁ} |
A L I
8 3-fazové 0.1 ' | 79 :
= 1 . = = - | & @ . I
3 200 V AC |
= 1 1 1
o L I . [ 22 [
W 400 W AC
(@] ! ! ! I
z T T T T
| | | |
q MR-J4W2-B ) 3 fa70vE oo Jold ! 0.2 1.0 | |
— 200 AC : : :
E 1 L 1 L
MR=J4W3-B S 0.2 0.4 ! | I
3| gevae ([l el - N : |
i | i |
J4=p, o 10.1 0.4 I ! I
MR~ 1-fazove “laloea o al al o o | ) ) . |
c 100 W AC (Bude vydane v budicnosti |
| | |
- T T T T
g- 5 3-fazové 10.1 | 22 |
5N “ S . .
% =3 I
1 | ] |
@ 3-fazové ol ol @ ool ol o : 06 22 :
L I 1 !

(stav v juni 2013)
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Okrem rotaénych servomotorov existujl dva dalsie typy servomotorov, linearne servomaotory vhodné na vysokorychlostné

vysoko presné polohovanie a motory priameho pohonu, idealne vhodné na pouZitie v podmienkach nizkych rychlosti a

vysokého kratiaceho momentu.

m Zlozenie radu rotacnych servomotorov

)

Tu uvedieme rad rotaénych servomotorov.

Menovita rychlost

) ood
1/2

Rad rotacnych ————— Specifikicie Vlastnosti Menovity vystup Priklady aplikacii
sernvomotorov [r.‘mir?; napajacieho
zdroja 0.1kW kW 10KW  100kW
[
Rad HG-KR Mala zatrvaénost' | ! ' ' i | *Remenavé pohony
Dokonale pre : : : : -Roboty
bezné = =
i ) 0'05 075" I I | =Osadzovace E
riemyselné il oae .
3000 3fazové E’Ln:rj::IIr : : ! 'SI!ECIE .stmj,e
(6000) 200V AC | | | : =Sdradnicové stoly
= [ [ [ DL EY
g : : : || «Stroje na
= [ [ | : spracovanie potravin
'§ [ [ [ : =Zariadenia na
Q, ' ' ! i | wrobu polovodiéov
o | | | | «Pletaci L
| | | | etacie a vySivacie
[ [ [ | | stroje
I | | [
|Utranizka : : : : kladate
Jfazové zotrvaénost Vyborne (g o5 075 i =
3000 200V AC | vhodné na operdcie s _ ! ! I Osadzovate
(6000) wysokou virobnou ' ' I
kapacitou. : : : :
N [ [ [ T X
2 1000 3-fazove .?;;i:ja%inaf I 0.5 I 4.2 I : Systémy na
I I manipulaciu s
g (1500) 200V AC Tento typovy rad | | _ [ : t P il
o — <3 dodava = : | : : materialom
& 2000 Hazove | e | | | ' | *Roboty
B (2000 200VAC mennuitimi ' 0.5 ' 0 | | =Sdradnicové stoly hd
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1.5 Servomotor
Stredna [ [ [ I -
) Rad HG-SR 1000 3-fazové Z;;ia”;mt_ I 05 |42 I | | -Systémy na
g I I manipulaciu s
= - sa dodava s I T I |
.E,T 2000 3-fazove dvoma I I . | | -F?.Ifubl:ut‘_-,r. ,
B (3000) 200VAC | o novitymi : 0.5 I : : | | -Stradnicové stoly
B Hazove rychlostami. | _ | Y
400V AC | | | I
Rad HG-JR 3000 Nizka zotrvanost' | ! ; 90, | -Stroje na balenie
. Viborne vhodné | ! 0.5 ' -— [ .
i (6000: 0.5 aZ 5 kW | 3 f57qva A | | , | potravin
= q ) na operacie s | | V| Tiagi ké stro
§ g.‘ 5000: 7, 9 KW) 200 V AC wysokou virobnou | | ! ! | aciarenské stroje
Q. = 3-fazové kapacitou a | | | AP .
i 1500 J00V AC | wsokim | | 11 292 : ‘fstrekn_vame I.|s'_.,r
& (3000: 11, 15 kW zrichlenim/ | : . | -Lisovacie stroje
2500: 22 KEW) spomalenim. [ I | |
Stredna ; I [ : «Systemy s ultra-
& w 3fazové zotrvagnost Tento | | I [ sokou wWrobnou
= -3 3000 typovy rad sa ' 1.0 5.0 ' : vysokou vy
] 200V AC . | | kapacitou
o5 (4500) doddva s dvoma - |
& o menaovitymi : | : !
richlostami. | | | :
\
Plochy typ . : : : I | Roboty
] 2000 Vdaka plochej | | ! ! | | *Stroje na
tg_} E_ (3000: 0,75 aZ 2 kKW anﬁ_thkC" Ie : : : I | spracovanie potravin
23 2500:35,5KW) | 3fazowe | lEoJednotka 075,50 |
58 200V ac | Woomevhodnav) | |
- T situdciach s [
T & obmedzenym I I I !
c o . ¥ [ [ [ |
e priestorom na I I I |
ingtalaciu. I I I |
1 1 1 1
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m Zlozenie radu linearnych servomotorov

Tu si predstavime zloZenie radu linearnych servomotorov.

Metoda
chladenia

Maximalna Vlastnosti Axdalny tlak

rychlost

Priklady aplikacii

Rad linearnych
senomotorov

1000MN 10000M 100000M

Rad LM-H3

Vhodny na dsporu

=Systémy na

L
\

vedeni a zniZit’ hluénost.

300

|
I vaximom
| |

G000

=5troje na montaz LCD

|
|
|
priestoru. : 70 gﬁq : osadzovanie
Prirodzené | Kompaktna velkost a I _I _ | polovadicay
chladenie | vysoky axdalny tlak. ! i Mepretrzits I | =Systémy na Cistenie
3.0 ! | ! ! ' | platkov
[ [ [
! ! 175 1 2400 | i | *Stroje na montaz LCD
| | _ Maximuym : *Manipulacia s
: : [ I i | materialom
| I |
| |
Rad LM-F Kompaktna velkost. | 300 ' 2000 | ' | -Podavate lisov
Prirodzené [ Trvaly axialny tlak je N s _ I I | =Obrabacie stroje NC
| Mepretrziia
20 chladenie | zdvojnasobeny : : | 1800 :13[]{]13 : *Manipulacia s
= zabudovanym : [ || materialom
| 1 Maximum
i kvapalinovym chladiacim | | ! ' _ I
5 | |
% systemom. . . 600 | 6000 | !
20 Chiadenie | Nepretrzita — I !
: kvapalinou . . | 1800 118000
O e
' ' | | |
Rad LM-K2 Vysoky axialny tlak. ' ' [ I 1| =Systémy na
KonZtrukcia s : :12[] ' 2400 ; | | osadzovanie
. ‘ magnetickuu _crdpudi'nr.rqu : : _ Nepretr#it:i i | polovodiEov . .
Prirodzeng | silou umoZfuje predlZit | | | : : =Systémy na Cistenie
. 20 chladenie | Ziyotnost linedrmych | | | | i | platkov
T e I I I
[ [ [
I I |
| [ [
[ [ [
T T T

4
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> Zlozenie radu linearnych servomotorov

) ood

2/2

Rad LM-L2

20 Prirodzeng
chladenie

&

elpel zaq NoNoY S

Bez zadierania a
minimalne kolisanie
rychlosti.

Kon&trukcia bez
magneticke] pritazlivosti
predlZuje Zivotnost
linearmych vedeni.

50

|
800,

o |Nepretrzit

1150 | 3200

" R Vxi
| |
| |

|
|
|
|
:
|
n:1urr1
|
|

=Sietotlatove systémy
=Systémy snimania
EXpOZicie

*Kontrolné systémy
=Manipulacia s
materidlom
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Zlozenie radu motorov priameho pohonu ) 000

Tu si predstavime zloZenie radu motorov priameho pohonu.

Menovita
rychlost
(maximalna
rychlost)
[rfmin]

Typowy rad
motorov
s priamym
pohonom

Vonkajsi
priemer
motora

[mm]

Viastnosti

Knitiaci moment

10M=m 100M=m 1000M=m

= Pristroje

* FPristroje na

= Obrabacie

Typovy rad TM- Vhodné pre : | |
RFM prevadzku s nizkou I | |
200 . - I | |
(500) 130 rychlostou a vysokym | | |
kritiacim momentom. | | | |
Plynula prevadzka [ | | |
S0 ZniZenou T T T T
hluénostou. : - 1?“1 . :
200 Riedenie motora s : enovity | |
(500) P10 nizkym profilom : 11854 | |
prispieva ku I | Maximum |
kompaktne; | I I I
konstrukeii a nizkemu | | 112 72 | |
tazisku, Co zlepsuje : | I"u"!lenwitjf !
égg} 9230 $tﬂbl|ltu_$t.l'ﬂ]rﬂ. o : : 36 | 218 :
Kompatibilny s gistymi | I — Maxi Ll

miestnostami. : | ' em Im
1 ] ] ]
: | 40 | 240
| L, . |
- verod [ |
(200) ? : | 1120 720
| - maximut [
1 1 1 1

Priklady aplikacii

na vyrobu
polovodicov

wyrobu
tekutych
krystalov

stroje
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m Kombinacie servozosilnovac/servomotor

@ : Kompatibilny

Servozosilfiovad

©: Na budlce pouzitie

Specifikacie

napajacieho
zdroja

Rotacny servomotor

Tu predstavime kombinacie servozosiliovadov a servomotorov MR-J4.
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> Sj_,rstém detekcie absolutnej polohy ) 00

Typovy rad M-J4 vyuziva absolitny kédovaé, preto sa da jednoducho zostrojit’ systém detekcie absollitne] polohy. 1/ 2

U beznych inkrementalnych systémov nebolo mozné detegovat a ukladat’ do paméate polohu a rychlost otacania po vypnuti
napajania. To znamena, Ze vZdy, ked sa napriklad zapne napajanie servosystému, alebo po zotaveni po poruche alebo
vypadku napajania, bola nutna operacia zarovnania vychodiskovej polohy (navrat do vychodiskovej polohy).

U systémov detekcie absolutnej polohy viak moZno detegovat a ukladat do paméate polohu a rychlost’ otacania po vypnuti
napajania. To znamena, Ze ak je vychodiskova poloha nastavena pri uvadzani do prevadzky, prevadzka sa moZe obnovit
bez nutnosti vykonavat navrat do vychodiskovej polohy. V dbsledku toho moZno skratit’ ¢as zotavenia po poruche a
vypadku elektricke] energie.

Pri konstruovani systému detekcie absolltnej polohy s radom MR-J4 je potrebna jednotka batérie na uloZenie dat
absolltne] polohy.

MoéZete skontrolovat, ako funguje kazdy z tychto ,systémov detekcie absolutnegj polohy” a ,prirastkovych systémov®
kliknutim na prislugné tlacidlo nizsie, ¢im spustite animaciu.

Systém detekcie absoh]m_ @ Napajanie ZAP
=
—

T[N
—

Inkrementalny sysl- @ MNapajanie ZAP
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> Postup pri konstruovani systému servomechanizmu

) ood

Dalej uvadzame postup pri konétruovani systému servomechanizmu.
V tomto kurze sa naucite postup od (1) Vyberu® az po ,(5) Nastavenie®.

[ (1) Vyber servomechanizmu/zosilfovaca/servomotora « =+ Kap.2 1

[ (2) Instalacia/pripojenie servomechanizmu/zosilfovada/servomotora- - - - Kap.3 [

(3) Nastavenie a spustenie servozosilfiovaca -+ Kap.4
- Nastavenie parametrov
* Kontrola servozosilfiovacal/zapojenia servomotora
- SkuSobna prevadzka

[ (4) Bezmotorova prevadzka s pripojenim k radicu -« +-Kap.4 ]

[ (5) Nastavenie servozosilfiovata namontovaného na stroji ARR Kap.ﬁ]
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) Zhrnutie tejto kapitoly D) 000

NiZ8ie uvadzame zoznam tém, ktorym sa venujeme v tejto kapitole.

Bod
Nasledujtce body st velmi délezité. Znova si ich preStuduijte a uistite sa, Ze ste sa oboznamili s ich obsahom.

AUERGRERUSRSI SN «  Riadiaci mechanizmus servomechanizmu zaloZeny na firemnej architekture sa pouziva na

Systém detekcie « Ak sa pri pouziti systému absolutnej detekcie polohy vychodiskova poloha nastavuje pri
absolutnej polohy prvom spusteni, systém vykompenzuje posun polohy.

Vlastnosti MELSERVO-J4
ZloZenie radu servozosilfiiovacov
ZloZenie radu servomotorov
Systém detekcie absolltnej polohy

Postup pri konstruovani systému servomechanizmu

dosiahnutie
najrychlej$ej a najvyssej presnosti v odbore.

» Rotacény servomotor je vybaveny absolitnym kodovacom 4,194,304 impulzov/ot (22
bitov), ktory umoznuje vysoko presné polohovanie a plynulé otacanie.

Z tohto dévodu po opatovnom zapnuti napajania nie je potrebny navrat do vychodiskovej
polohy.
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(ETIGIEWA Ukazkovy systém a konfiguracia zariadenia

@EXI ukazkovy systém

V tomto kurze si preberiete sUradnicovy stol XY ako ukazkovy systém.

Pozrite si diagram modelu prevadzky a Specifikacie stroja v nasledujicom subore PDF.

Podrobnosti o ukazkovom systéme <PDF=>

051

Qs 2
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»m Vyber kapacity servomotora
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Majprv musite vybrat servozosilfiovad/servomotor s optimalnou kapacitou, ktory sa ma pouzit v ukazkovom systéme.Na
vyber kapacity sa pouziva softvér na vyber kapacity striedavého servomechanizmu (bezplatny softvér).

Softvér na vyber kapacity striedavého servomechanizmu

+ Ked sl nastavené Specifikacie stroja a model prevadzky, moZno vybrat optimalny servozosilfiovac, servomotora a

doplnkovl rekuperaciu energie.

+ Méze byt poskytnuta aj ponuka na vyber linearnych servomotorov a motorov priameho pohonu.
+ Podporovanych je desat typov konfiguracii zariadeni, ako s vodorovné guldéékove vreteno, zvislé guléckové vreteno,

hreber s pastorkom a valéekové pole.

Vyskisajte si vyber pomocou Softvéru na vyber kapacity striedavého servomechanizmu na nasledujlcej obrazovke.

Softvér na vyber kapacity MRZJW3-MOTSZ111E Ver.C5
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* Softvér na vyber kapacity je k dispozicii
na bezplatné prevzatie. So Ziadostou o
dalsie informacie sa obratte na miestne
obchodné zastipenie.
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>a Vyber kapacity servomotora
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:'._ﬁ Ball scrw, Hrz. | Running | INIDTO.5VM
File Units Tools Help

Setting Data

|Ball serwr, iz, ~||Coupling bl+Ext Red. Gear[n] |

|Pos.ctrl. made ~| & calculate © Set wir =l

The sizing software caloulated the syst Zobrazi sa vysledok vypoctu.
egustions and can only be used as a gy

[ DD hotor
T Armplifier MR-J4-AB
A plifi
phig
| hotor ; HG-ER 3000 wimin
]
ﬁ:!i\.h. F | Mo Reduction Gear Option
S 1o brake Option -
r Uniforim AccfDec Inclin All Sect. of  ES=romt
BT Pos Ctrl Mode Oper. Pattern CalcUlate .
| Icapacity
Data Setting Sizing Result
Mazs of table W 2000 kg Miotor :HG-KROS3 [50 4]
Mazz of load WL 0.500 kg
Thirustioad Fc 0.ooo M Amplifier :mMR-J4-104B
Guide tightening force FG 0.000 M Regeneration needless
Coupling inertia Jc 0100 kij-cm2 Side-hy-side mounting is possihle,
Inertia of the others JOr 0.000 kg-cm2 Load Inertia : 0.470 [kg-crmz) 10.4Times
Lead of ball sorew FB 2.000 M Feak Tomue : 0.323 [M-m] 201 9%
Diameter of ball screw nz] 200000 mm RMS Torgue - 0.084 [M-rm] 57 7%,
Length of ball screw LE 300000 I Regen. Pwr. - 0.000 [ 0.0%
Drrive efficiency eta 0.900
Coefficient of friction il 0135

Independartly ensure the design has sy Kliknite na m a prejdete na daldiu obrazovku.

Mass oftable W 2.000 |ky ~|| [€C>Show Graph |
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Konfiguracia zariadenia )
UkaZkovy systém zostrojte podla tohto postupu. Nasledujdci obrazok ukazuje diagram a zoznam konfiguracie zariadenia
ukazkoveho systému.
Radi& Maodel Mazov modelu Pot
Radi¢
PLC CPU QO4UDEHCPU 1
Modul napajacieho zdroja QgzpP 1
Hlavna zakladna jednotka Q35DB 1
Vstupny pristroj Wstupny modul Qx40 1
Vystupny pristroj Vystupny modul Qy41P 1
? é Radi& servosystému QD77MS2
- - (Modul Simple Motion) 1
Tlacidlo Kontrolka Kontrolka Tlacgidlo
nutene chodu zastavenia  Start e
raatavenie Servozosilfiovad MR-J4-10B 2
ﬁSCNEF /H Servomotor HG-KR053 2
i e s
Os 1 Os 2 Mapajaci kabel servomotora MR-PWS1CBLZM-AZ-L 2
Servozosilfiovad Servozosilfovad | Kabel kodovaéa MR-J3ENCEBLZM-A2-L 2
M-J4-10B M-J4-10B
Kabel S3CMNET I MR-J3BUSTM 2
Konektorova suprava MR-CCN1 2
Servomotor Servomotor Batéria MR-BATEVISET 2
HG-KRO53 HG-KR053
Komunikacny kabel osobného MR-J3USBCBLIM
Horna hranica zdvihu Horna hranica zdvihu| (kabel USB)
—- —- Mastavenie softvéru MR Configurator2 1

Dolna hranica zdvihu

h
_‘ Bezdotykowy
doraz

Dolna hranica zdvihu

hi
_. Bezdotykowvy

doraz

*Navyse je potrebny isti¢ v lisovanom telese (MCCB) a

magneticky stykac (MC).




k] MELSERVO Basics (MR-J4)_SLO

— =1

> Bezpecna konstrukcia ukazkového systému

) ood

Budeme preberat uplatfiované bezpecnostné opatrenia navrhnuté na spolahlivé zastavenie systému v nadzovych

situaciach na predchadzanie poruchy a nehodam pristroja pri vzniku problémov v systéme.

Kliknite na tlagidlo, o ktorom by ste sa chceli dozvediet viac. (Kliknite na ,Zobrazit vietky obvody” tlacidlo a skontrolujte

pristroje pre vietky obvody.)

Obvod nidzového zastavenia Obvod ndteného zastavenia

<Napajaci zdroj
servomechanizmu=
Striedavy
napajaci zdroj
(200V)

<Mapajaci zdroj PLC=

Zobrazit' vietky obvody

napajaci Tlagidlo
zdroj L natené
Vstup nateného zastavenie
e £Z sscneriy zastavenia q
—> “ +::E —— - Dolna Horma
T Ii,q i ﬂ?&?{gﬁ'ﬂlﬂfﬂj > hranica zdvihu hranica zdvihu
e napajaci zdroj
_ obvodu riF; éiaceho ! - CObrobok
lizowanomteles Magneticlq.r obvodu _—
s(MCCB) | stykat (MC) '2222222222222!222222222222221

-

'zzzzzzzzzzzzz!zzzzzzzzzzzzzz:

- napajaci zdroj >
] e Hlavného napajaci zdroj
Istié v obvodu riadiaceho
lisovanomteles | Magneticky aohvodu
e(MCCB) | stykat (MC)
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m Servozosiliiovaé ) @oo

1/2
Uvod do nazvoslovia a funkcii dielov servozosiliiovaca )

Ako priklad sa naucite nazvy a funkcie servozosiliovaca ,MR-J4-10B",

) MNazow/aplikacia C. Mazowaplikacia
Displej Konektor kddovaca (CN2)
(3) 3-miestny, sedemsegmentovy LED zobrazuje 9 Pripdja sa ku kddovau servomotora.
(1)
stav servomechanizmu a €islo alarmu.
Vnitri krytu Konektor batérie (CN4)
displeja Oto€ny prepinac vyberu osi (SW1) (10) Fouziva sa na pripojenie batérie zalohovania
(2} | PouZiva sa na nastavenie . osi dat absolitne] polohy.
semrvozosilfiovaca.
Prepinat nastavenia riadiacej osi (SWW2) Drziak batérie =
(4) a K dispozicii je prepinaé skigobne| prevadzlky, {11) | InStalacia batérie zalohovania dat absolitne
(3) prepinat deaktivovania nastavenia riadiace] osi polahy.
a prepinac nastavenia €isla pomocne] osi.
(12) Svorka ochrannej kostry (PE)
(5) Komunikaény konektor USB (CNS) Uzemfovacia svorka
(4) Prepojenie s osobnym pogitatom. . _ -
Konektor napajacieho zdroja hlavného obvodu
(6) (13) | ([CNP1)
Konektor signalov [/0 {CM3) Pripojte vstup napajacieho zdroja.
5 FouZiva sa na pripojenie digitalnych signalov
mn [ © o Pripelenie cigiainyen sig (14) | Vykonowy stitok
Konektor vstupnych signalov STO (CMNE) NE!pEIJ.ECI Zdr,qj n?dlac?h.n qbuudu CNP2)
(8) . LT (15) | Pripojte napajaci zdroj riadiaceho obvodu a
6] Pouziva sa na pripojenie jednotky doplnkovd rekuperaciu energie
( bezpeénostnej logiky MR-J3-D05 a externého ’
9) bezpetnostného rele.
. Kaonektor wkonového vystupu servomotora
Konektor kabla SSCMET Il (CM1A) (CNP 3)
10 PouZiva sa na pripojenie radica servosystému (16) Pripoite servomator I
(10) {7} alebo servozosilfiovata predchadzajlce| osi. pojt ’ [*]
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Konektor kabla SSCMET IIl (CN1A)
FouZiva sa na pripojenie radia servosystému
alebo servozosilfiovaca predchadzajice] osi.

Konektor vwkonoveho vystupu servomotora
(CMP 3)

=)
el G
(1)

@

Konektor kabla SSCNET Il (CM1B)
PouZiva sa na pripojenie servozosilfovaca
dal3ej osi. V pripade posledne| osi nasadte
vieCko.

(16) Pripojte servomotar.
Kontrolka nabijania
Swieti, ked =sa nabija hlavny obvod.
(17) | Mepripajajte kable, kym svieti tato kontrolka.
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>m Zobrazovacia jednotka pre servozosilnovac ) 000
1/2

Dolu je znazorneny displej pre servozosilfiovag. (Pre servozosilfiovaé model M-J4-B)
Displej pouZiva sedemsegmentovy displej na indikaciu stavov servomechanizmu osi a na oznamenia o alarmoch.

3-miestny 7-
segmentovy displej
LED
Kryt otvoreny
=l 5
(1) Normalne zobrazenie (2) Zobrazenie alarmu
Ak nie je Ziadny alarm, striedavo sa zobrazuji €. osi a Pri vzniku alarmu sa striedavo zobrazuje €islo alarmu
prazdny displej. (dve Eislice) a detail alarmu (jedna Eislica) na stavovom

displeji. Toto sa napriklad objavi pri vzniku [AL. 32
Overcurrent] (Nadprud).

Stav C. osi Stav C. osi C. alarmu  Detail alarmu
{1 Eislica) {2 Cislice) {1 islica) {2 Cislice) (2 Cislice) {1 Eislica) [
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m Zobrazovacia jednotka pre servozosilinovac
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Stav C. osi
(1 Eislica) (2 Cislice)

}

"b": Indikuje stav vypnutia pripravenosti a vypnutia
servomechanizmu.

"C" Indikuje stav zapnutia pripravenosti a vypnutia
servomechanizmu.

"d": Indikuje stav zapnutia pripravenosti a zapnutia
servomechanizmu.

Stav C. osi
(1 Cislica) (2 Cislice)

}

"n"- Indikuje vznik alarmu.

¢ alarmu
(2 Cislice)

Detail alarmu
(1 Cislica)

2/2
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m Uvod do nazvoslovia dielov servomotora
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Ako priklad sa naucite nazvy servomotora ,HG-KR053".

Napajaci konektor
Konektor kédovaca

Kodovac
Hriadel servomotora
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Zhrnutie tejto kapitoly
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NiZ8ie uvadzame zoznam tém, ktorym sa venujeme v tejto kapitole.
« Vyber kapacity servosystému
« Konfiguracia zariadeni servosystému
« Bezpectna konstrukcia ukazkového systému
» Uvod do nézvoslovia a funkcii dielov servozosilfiovaéa

+ Uvod do nazvoslovia dielov servomotora

Bod

Nasledujuce body s velmi délezité. Znova si ich preStudujte a uistite sa, Ze ste sa oboznamili s ich obsahom.

Viyber kapacity « \yberte kombinaciu servozosilfovaca a servomotora
servosystemu z prislusného rozsahu kapacit.
Konfiguracia zariadeni = \yberte radic¢, servozosiliovac, servomotor, kable, atd. podfa specifikacii
servosystému konstruovaneho systému, ktore tvoria servosystem.
Bezpeéna konstrukcia « Budeme realizovat uplatnované bezpeénostné opatrenia navrhnuté na spolahlivé
ukaZkového systému zastavenie systému v nadzovych situaciach na predchadzanie vzniku portch
a nehdd
Uvod do nazvoslovia a « Socastou servozosilnovacov je displej, diel nastavenia osi, rozhranie, drziak batérie
funkeii dielov a kontrolka nabijania
servozosilfiovaca
Uvod do nazvoslovia = Socastou servomotorov s0 konektor napajacieho zdroja, hriadel servomotora,

dielov servomotora konektora kodovaca a kodovad.
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InStalacia/zapojenie

) ood

3.1 Instalacia servozosilnovacov

)

Skontrolujte smer instalacie a priestor okolo MR-J4-10B.

® Instalacia jedného servozosilfovaca

Skrina Skrina

A £ B

;»j_
=~

© 40 mm (1,57%) Pridavok na zapojenie

alebo viac (80 mm (3,15") alebo viac)
1l2}n'||rr'|_.,,hi - 10mm
(0,39%) ~ L* “¥ (0,39%)
alebo viac alebo viac

L

40 mm (1,57)
EI|E!JCI viac

e . o

Upozomenia

* Servozosilhovas namontujte na zvisll stenu uistite sa, Ze ma spravnu
orientaciu s vrehnou astou smerujlcou nahor a spodnou smerujlcou
nadol.

= Pouzivajte v prostredi s teplotou okolia od 0°C do 55°C (32°F az 131°F).

* Pouzivajte ventilator na predchadzanie prehriatiu systemu.

= Dbajte, aby do servozosilfiovaga nevnikli cudzie predmety ani material
pocas montaze alebo cez chladenie.

= Pouzite systém na prefdknutie vzaduchom, ak servozosilfovace instalujete
v priestoroch s toxickymi plynnymi vyparmi alebo s vysokou prasnostou
(nuteny privod cisteho vzduchu do skrine zvonka, aby bol vndtormny tlak
vACEi ako vonkajsi tlak).

& Instalacia dvoch alebo viacerych servozosilfovacov

Skrina
/ 77
Tmm 100 mm (3,94°) alebo viac
0.,04" “
Vich ( Jew . v 1 mm (0,04
30 mm —_ 30 mm
(1,18% L= o7 (1,18%)
alebo viac | ~ alebo viac
Spodok
P 40 mm(1,57) |
. alebo viac 7

Upozomenia

* Pri montaZi servozosiliovactov blizko seba ponechajte
medzi susednymi servozosilfiovaémi odstup 1 mm pri
zohladneni montaznych tolerancii.
WV tomto pripade udrZiavajte okolitd teplotu v rozsahu
0°C az 45°C (32°F az 113°F), alebo pouzite
servozosilfiovat so 75 % alebo niZsim efektivhym
pomerom zataZzenia.
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3.2 Uzemnenie servozosiliiovaéa 3 o0

Pred zapojenim napajacieho zdroja uzemnite servozosiliovac i servomotor.
Ako opatrenie na predchadzanie Grazu elektrickym pradom a ruSeniu spofahlivo uzemnite servozosilfiova¢ a servomotor.

* Na prevenciu Urazu elektrickym prudom skontrolujte, Ze svorka ochrannej kostry zosilfiovaca je pripojena k ochrannému

uzemneniu skrine.

« Na servozosilfiovace ma vplyv spinaci Sum z tranzistorov v zavislosti od uloZenia elektroinstalacie a od spoésobu
uzemnenia. Pri uzemnovani postupujte podla nasledujicej schémy.

Skrifia

| MCCB

(Poznamka) o~ |
Napajaci ——x /-

zdroj B
/-

SENTVTGHETIS

Servozosilfiovac

Servomotor

! | | ﬁVonkajéia
abica
OchrannéAostra (PE) ‘

i

Dbaijte na pripojenie vodica ku svorke PE
servozosilfiovaca.

Nepripajajte vodi¢ priamo k uzemneniu skrine.

Poznamka. V pripade 1-fazového napajania 200 V~ az 240 V~
pripojte napajacie napatie k L1 a L3. L2 nechajte
otvoreny.

* Pripojte svorku kostry servomotora k svorke ochrannej kostry
servozosiliiova¢a.Uzemnite pripojenim svorky ochrannej kostry
(PE) servozosiliovaca k ochrannej kostre (PE) skrine.




k&l MELSERVO Basics (MR-J4)_SLO

R

>} - - - La - L4 - A e n n ﬂ
m Pripojenie externych signalov I/O k servozosilinovacu )
Zapojte externé pristroje /O ku konektoru signalov /O (model: MR-CCN1). /
Pripojte uz zapojeny konektor signalov 1/0 ku konektoru CN3 servozosilfiovaca.
Schéema zapojenia signalov pre konektor signalov I/O je uvedena niZsie,
Dalej v texte uvadzame iba externy pristroj 1/O pouZivany v tomto kurze.
Podrobnosti o ostatnych pristrojoch - pozri prislugny navod.
. . . Pristroj 11O N
Horna hranica zdvihu - . —
Dolna hranica zdvihu Kontakt C. Symbol Funkcia/aplikacia
Bezkontakiny doraz Zapaja spinat nuteného zastavenia.
Signal alarmu v 20 EMZ
(k magnetickému
stykatu) Zapéja hardver horného dorazu
Zapojenie kontakiov 2 DI zdvinu.
konektora signalov 1/O E
Zapaja hardvér spodneho dorazu
_ CN3 12 DI2 zdvihu.
1 11
Al MR-CCN1 Zapéja bezdotykovy doraz
2 s 125 19 DI3 Pal tykovy
'—_ DI 5 D2 (=3 : : —
4 [ Vydegya na vystup 5|gna| alarmu_ -
MO MO2 Pripaja sa k externej sekvencii na
Pripojit k 5 15 15 ALM zapnutie/vypnutie magnetickéno
CN3 ocom |10 | AL M stykaca (MC) signalom alarmu.
LA LAR
7 17
B | g 18
LBR Vstup 24 V= (24 V= + 10% 0.3 A) pre
LZ 5 4R 4g - rozhranie /O
10 1 vp 20| pis Kapacita napajacieho zdroja zavisi od
— EM2 poétu bodov rozhrania I/O, ktore sa
p——y DICOM majl pouzit.
MR-J4-10B f_'--_—_--__ —— Pripojte (+) externého napajacieho
T 10 zdroja 24 V=
Schéma pri pohlade zo hd
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»m Pripojenie externych signalov I/O k servozosilinovacu ) ooc
- 2/2

Wstup 24 V= (24 V=1 10% 0,3 A) pre
5 rozhranie /0.

Kapacita napajacieho zdroja zavisi od
pottu bodov rozhrania /O, kioré sa
DICOM majl pouzit.

Pripojte (+) externého napajacieho -
10 zdroja 24 V=_

ME-J4-10B

Schéma pri pohlade zo
sekcie zapojenia
konektora

Spoloéna svorka pre EM1 a ing
vsiupné signaly

3 DOCOM

Kompatibilita zapojenia s negativnou/pozitivnou logikou

Podporované je zapojenie digitalnych vstupov a vystupov s negativnou/pozitivnou logikou

mPriklad digitalneho vstupu

Priid Servozosilfioval Podpora negativnej | Priid Servozosilfioval

EM2, atd. pozitivnej logiky EM2, atd.
\Spinaa’: ' \Spl’naf:

| picom ' ' |

|
|
24 V DC 24V DC

NN
NN

| DICOM

Fan

Vstup s negativnou logikou Vstup s pozitivhou logikou
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Pripojenie servozosilnovaca k servomotoru 3 ooc

Na priklade sa naucite, ako pripojit kabel napajania servomotora a kabel kédovaca
k ,MR-J4-10B" a ,HG-KR053".
Podrobnosti o postupe vyberu kazdého kabla — pozri prislusny navod.

Signal alarmu

~— Horna hranica zdvihu
Dolnéa hranica zdvihu
Bezkontaktny doraz

Napajaci kabel
servomotora

&l
— e

kddovaca

Kabel MR-J4 10B
Sy

HG-KR053
Upozornenia
« Spravne pripojte fazy (U/V/W) napajacieho zdroja servozosiliiovaca a servomotora. Nespravne pripojenie faz
sposobi chybnt funkciu serva.
» Pripojte servozosiliiova¢ k servomotoru pomocou Specializovaného kabla.
Rovnako tak nepripajajte napajaci kondenzator, prepatova ochranu, filter ani magneticky stykac¢ (MC) a pod.
medzi zosilfiova¢ a motor.
» Pripojte uzemnovaci vodi¢ od servomotora na svorku ochrannej kostry (PE) servozosilfiovaca.
Podrobnosti o uzemneni, pozri bod 3.2.
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Zapojenie napajacieho zdroja servozosilnovaca ) oo

Pripojte napajaci zdroj k servozosilfiovacu v dvoch miestach, pre hlavny obvod a pre riadiaci obvod.

Uistite sa, Ze je pripojeny isti¢ v lisovanom telese (MCCB) k vstupnom vedeni napajacieho zdroja.

Okrem toho vzdy skontrolujte, ¢i je magneticky stykac¢ (MC) medzi napajacim zdrojom hlavného obvodu a svorkami L1, L2,
L3 servozosiliiovaca zapojeny a zapojte ho tak, aby sa magneticky stykac vypol a odpojil hlavny obvod napajacieho zdroja,
ked sa signal alarmu alebo signal vstupu nuteného zastavenia nachadza v nevodivom stave.

Nasledujuci priklad ukazuje zapojenie MR-J4-10B.

Isti¢ v lisovanom
telese (MCCB)

e

) Signal alarmu

:i‘!:i Magneticky
% MW stykac

Y (veo)

|
|

— Horna hranica zdvihu
Dolna hranica zdvihu
Bezkontaktny doraz

Rem— oy
Hlavny obvod |s
o

CT=

Riadiaci obvod 2

- —— L ]

Kabel napajacieho zdroja motora

HG-KR053
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@I Fripojenie SSCNET II/H ) ahs

1/2

Tu sa naucite, ako navzajom prepojit servozosilfiovace.
Servozosilfiovaé MR-J4-B ma rozhranie SSCNET III/H.

Rozhranie SSCNET III/H zabezpecuje vysokorychlostni, plne duplexnt komunikaciu s vybornou odolnostou proti Sumu
pomocou optického komunikaéného systému.

Ma toto pripojenie sa pouZivaju Specialne kable. Kable maja konektory na jednoduché pripojenie a odpojenie.

Radi¢ servosystému

QDTIMS MR-J4-10B (Os 1)

MR-J4-10B (Os 2)

L7 SSCNETIII/H
[ sarrym e e SoaosLen metace e

Dbajte na prisne dodrZiavanie dolu uvedenych bezpeénostnych opatreni ~ MEtoda pripojenia

pri manipulacii s kablom SSCHET Il

- Kabel sa nesmie natahovat ani vystavovat bofnému tlaku. Zakazané
s0 ostré ohyby, krutenie a tahanie kabla. VV opatnom pripade sa
vnutorné optické viakno zdeformuije alebo zlomi a opticky prenos
tym zlyha.

- NepouZivajte kabel s optickymi viaknami v blizkosti ohria alebo pri
vysokych teplotach pretoie je vyrobeny zo syntetickej Zivice, kiora sa
pri zohriati mdZe deformovat, £o mbZe spdsobit zlyhanie optickej
komunikacie.

- Nedovolte, aby sa na niektorom z koncov optického kabla usadzovali Tab
necistoty a iné cudzie predmety, pretoZe by mohli blokovat prenos
svetla a spdsobit poruchu pristroja.

= NepoklSajte sa pozerat priamo do svetla vyiarovaneho z koncov
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@I Fripojenie SSCNET II/H ) "2"';5
/

- Nepok(Sajte sa pozerat priamo do svetla vyZarovaného z koncov
konektora alebo kablovej svorky.

« 7 bezpetnostnych a ochrannych dévodov nasadte priloZeng vieékana
nepouZivané konektory (CN1B) na servozosilfiovaéi koneéného
poslednej osi, aby zablokovalo vyZarované svetlo.
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Pripojenie jednotky batérie pre systém detekcie absolutnej polohy ) =

Pri pouZivani systému detekcie absolitne] polohy je potrebna batéria na uloZenie dat absolltne] polohy.
Venujte pozornost nasledujlcim aspektom na predchadzanie Gderu elektrickym pridom alebo straty dat absolitnej polohy
pri pripajani (alebo vymene) batérie servozosilfiovaca.

« Aby ste predili drazu elektrickym pridom, nechajte servozosilfiovaé najmenegj 15 mindt po vypnuti napajacieho zdroja
hlavného obvodu v pokoji a skontrolujte, & zhasla kontrolka nabijania. Pred pripojenim batérie skontrolujte napétie
medzi svorkami P(+) a N(-) voltmetrom alebo inym pristrojom.

« Batériu vymienajte len s napajacim zdrojom riadiaceho obvodu ZAP.

Ak sa batéria vymeni s vypnutym napajacim zdrojom riadiaceho obvodu, data absolldtng] polohy budu stratené.

* Pri odpojeni kabla kédovaca sa odstrania data o absolitnej polohe. Po odpojeni kabla kédovaca sa uistite, Ze bol

vykonany navrat do vychodiskovej polohy.

\ tomto priklade pripojte kK MR-J4-10B.

Mainstalujte batériu, a Pre servozosilfiovat s drziakom batérie na
zasurite vidlicu do spodnej strane nie je moZné zapojit
konektora CN4. uzemnenie s nainstalovanou batériou.
Batériu vloZte aZ po zapojeni uzemnenia
servozosilfiovaca.

Batéria

Kontrolka nabijania
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[ 338 Nastavenia osi ¢. ) oo

Nastavte &islo ovladacej osi pre servozosiliiovaé. Cisla riadiacich osi sa priraduj( oddelene pre kaZdy servozosilfovac,
aby bola identifikovana riadiaca os, ktora sa pouzije. M6Ze sa pouzit fubovolny pocet osi, maximalne 16, bez ohladu na
poradie pripojenia.

Dbaijte, aby ste nepriradili rovnaké ¢isla riadiacich osi pre viaceré servozosilfiovace v ramci toho istého servosystému,
pretoZe by to mohlo spdsobit poruchu pri prevadzke systému.

So servozosilfiovacom nastavte €islo osi riadenia servomechanizmu pomocou kombinacie nastaveni oto€nym voli¢om
vyberu osi (SW1) a prepinacom nastavenia riadiacej osi (SW2), ktoré st pod krytom displeja na servozosilfovaci.

-~

Otocny prepinac vyberu QD77MS2 Otocny prepinac vyberu
osi(SW1) osi(SW1)

4 SSCNET III.-"“

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

Prepina¢ nastavenia
riadiacej osi (SW2)

Prepina¢ nastavenia
riadiacej osi (SW2)

Os 1 Os 2

HG-KR053 HG-KRO053

* Uistite sa, Ze restartujete napajanie hlavného obvodu a napajanie riadiaceho obvodu servozosiliiovaca po vykonani
akychkolvek zmien otoénym voli¢om (SW1) a vypinaom nastavenia riadiacej osi (SW2).
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Zapinanie napajania servozosiliovaca ) oo

Zapnite napajaci zdroj hlavného obvodu a napajaci zdroj riadiaceho obvodu servozosilfhovaca. Pri spustani
servozosilfiovaca sa na displeji objavi ,Ab“ (zapnutie pohotovostného reZimu napajacieho zdroja radi€a servosystému).
Servozosilfiovac¢ nastavte a spustite v tomto stave, pretoZe napajanie radi¢a servosystému nie je zapnuté.

Napéjanie Na displeji sa objavi ,Ab"
servozosiliovaca
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Zhrnutie tejto kapitoly ) @oo
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NiZsie uvadzame zoznam tém, ktorym sa venujeme v tejto kapitole.

+ Instalacia servozosilfiovaca

« Uzemnenie servozosilfiovaca

« Pripojenie externych signalov /O k servozosilfiovacu

« Pripojenie servozosilfiovaca k servomotoru

« Zapojenie napajacieho zdroja servozosilhovaca

« Pripojenie SSCNET IlI/H

« Pripojenie jednotky batérie pre systém detekcie absolltnej polohy

+ Nastavenie osi ¢.

« Zapinanie napajania servozosilfiovaca

Bod

Nasledujuce body si velmi ddlezite. Znova si ich preStudujte a uistite sa, Ze ste sa oboznamili s ich obsahom.

InEtalacia
servozosifovata

Uzemnenie
servozosilfiovaca

Servozosilfioval pripevnite na zvisld stenu uistite sa, 7e ma spravnu orientaciu s

vrchnou €astou smerujlicou nahor a spodnou smerujicou nadol.

- Pouiivajte v prostredi s teplotou okolia od 0°C do 55°C (32°F az 131°F). (V rozsahu

od 0°C aZ 45°C (32°F aZ 113°F) pri pouZivani servozosilfovatov si namontovane
blizko pri sebe.)

* Pougivajte ventilator na predchadzanie prehriatiu systemu.
- Dbajte, aby do servozosiliovata nevnikli cudzie predmety ani material pofas montaze

alebo cez chladenie.

* PouZite systém na preflknutie vzduchom, ak servozosilfiovaée instalujete v priestoroch

5 toxickymi plynnymi vyparmi alebo s vysokou prasnostou.

- Ak pouZivate dva alebo viaceré servozosilfiovaie na sebe, ponechajte volnd medzeru

1 mm medzi zosilfiovatmi, aby zostavalo trocha priestoru na instalaciu.

* Ako opatrenie na predchadzanie arazu elektrickym priadom a rueniu spolahlivo

uzemnite servozosilfiovat a servomotor.

-Ma prevenciu arazu elektrickym pridom skontrolujte. Ze svorka ochrannej kostry

conrnTacilfmral o io nrinnicna boocebrranmo boctro olorimo

I

4
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Zhrnutie tejto kapitoly

Uzemnenie
servozosilfiovata

Zapojenie napajacieho
zdroja servozosilfiovaca

Pripojenie SSCNET II/H

Pripojenie batérie pre
systém detekcie
absol(inej polohy

Mastavenia osi €.

- Ako opatrenie na predchadzanie Urazu elekfrickym pridom a ruseniu spolahlivo
uzemnite servozosilfiovat a servomotor.

‘MNa prevenciu Urazu elektrickym pradom skontrolujte, Ze svorka ochrannej kostry
servozosiliovaca je pripojena k ochrannej kostre skrine.

Napajaci zdroj je pripojeny servozosilfiovatu dvoma konektormi na napajanie hlavného
obvodu a na napajanie riadiaceho obvodu.

Skontrolujte, i je pripojeny istic v lisovanom telese (MCCB) k vstupnom vedeni
napajacieho zdroja.

* Toto pripojenie zabezpetuje vysokorychlostnd, pine duplexna komunikaciu s vybornou
odolnostou proti Sumu pomocou optického komunikaéného systému.
- Na toto pripojenie sa pouZivaju Specialne kable.

- Potrebna je batéria na uloZenie dat absolitne] polohy. Venujte pozomost bezpecnostnym
opatreniam v bode 3.7 na predchadzanie dderu elektrickym pridom alebo straty dat absoldtnej
polohy pri pripajani (alebo vwwmene) batérie sevozosilfiovaca.

« Ako €islo osi servozosilfiovat moZno nastavit aZ 16 osi pomocou kombinacie nastaveni

oto€nym voliom vyberu osi a prepinatom nastavenia riadiace] osi, ktoré sd pod knytom
displeja na servozosilfiovagi.

- Dbajte, aby ste nepriradili rovnaké isla riadiacich osi pre viaceré servozosilfiovace v ramci toho

istého servosystému, pretoZe by to mohlo spdsobit’ poruchu pri prevadzke systému.

) ood

2/2

I

4




i MELSERVO Basics (MR-J4)_SLO L=l et
>
LETTIGIER:Y Nastavenie a spustenie servozosiliiovaca 3 000

V tejto kapitole sa naucite nastavovat a uvadzat do €innosti servozosiliiova¢ pomocou nastavovacieho softvéru ,MR
Configurator2®.

Nastavovaci softvér ,MR Configurator2* B

Tu uvedieme funkcie a aplikacie nastavovacieho softvéru ,MR Configurator2®
(SW1DNC-MRC2-E).

Zo softvéru ,MR Configurator2“ spusteného na osobnom pocitaci méZete vykonavat Gpravy a diagnostiku, zobrazovat
monitory, nacitavat a zapisovat parametre a spustat skiSobnu prevadzku.

Spustenie Tu mdZete nastavovat r6zne parametre v potrebné pre chod systému servomechanizmu a
zapisovat parametre servozosilfiovaca. Stav prevadzky moZno monitorovat na grafe a pod.

Upravy  Umoziiuje automaticky nastavit v3etky zisky a Udrzba Stav servosystému a priciny porach si mozno
preukazat v maximalnej moznej miere vykon prezerat a diagnostikovat. V prehladnom formate
servomechanizmu jednoduchym kliknutim na tlacidlo. si mozno zobrazit Zivotnost dielov.
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m Vytvorenie novych projektov

) ood

V tejto casti si vytvorime novy projekt.
Spustite MR Configurator2 a vyberte [Project] -= [New] .

Objavi sa dialogové okno [Create New]. Vykonajte nastavenie na komunikaciu so servozosilfiovacom.
V tomto kurze budete vykonavat nastavenie na komunikaciu so servozosilfiovaéom MR-J4-B cez pripojenie USB.

; —
New Project X Nastavenia systému
Wodel MR-J4-B " Nasta\_iam& Nastavenie obsahu Mastavenie v tomto
polozky kurze
Operation mode
____________ Standard e Mastavenie PouZiva sa na vyber servozosilfiovaca, ME-J4-B

[ utti-ac_ unification: modelu ktory ma byt pripojeny.
Prevadzkovy | SlGZi na vyber rezimu prevadzky. Standardné
rezim
Partnersky SlizZi na vyber partnera na komunikaciu. | USB pripojenia
ciel servozosiliovaca

Connaction satting
G}Sﬂrm amplifier connection USB

.Thn last-used project will be opened wheneyver
the application is restartec.

| ﬁ Ii cancel
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m Pripojenie servozosilnovaca k osobnému pocitacu

Pripojte servozosilfiovac k poditagu kablom USB.
PouZite ,MR-J3USBCBL3M* (di?ka: 3 m) pre kabel USB.

Pripojenie k servozosilfiovacu

Servozosilfovad

Kabel USB Osobny poéitaé
M-J3USBCBL3M

(doplnkovy)

Bezpecnostné opatrenia pri pripojeni kablom USB

Ked sa servozosilfiovac pripoji k osobnému pocitaca so systémom Windows XP po prvy raz, zobrazi sa
sprievodea pridanim nového hardvéru.

Osobny pocitac so systémom Windows 2000, Windows Vista a Windows 7 automaticky deteguje servozosilfiovac.
Na osobnych pocitadoch so systémom Windows 2000 a Windows XP viak musi byt nainitalovany ovladac pre
kazdy jednotlivy port USB. Pri prvom pripojovani servozosilfiovaca k inému portu USBE sa zobrazi obrazovka
inStalacie ovladaca.

Podrobnosti o postupe instalacie ovladaca USB — pozri prislusny navod.
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m Vysvetlenie obrazovky MR Configurator2 a Servo Assistant ) oo

Tu si vysvetlime nazvy dielov a funkcii na obrazovke MR Configurator2.

MR Configurator2 ma funkciu ,Servo assistant” umozZnujicu dokoncit nastavenie servozosiliiovaca jednoduchym plnenim
pokynov na obrazovke. Na nasledujlcich strankach budeme asistenta servomechanizmu pouzivat na nastavenie
servozosilfiovaca.

Riadok ponuky
Pouziva sa na vyber poloziek, ktoré sa maju vykonavat na MR Configurator2.

B MELSOFT Series MR Configurator 2 New project
mpw—mwmmvgmwrm&m

tel

Panel nastrojov
Casto pouzivané funkcie su tu

'fm:.am Projektovy strom zoskupené ako tlagidla. Kliknutim na
B Coseiin Nastavenia systému, parametre, nastavenia pristroja a tabulka tiacidlo sa spusti priradena funkcia.
= ’-‘;‘p‘:"’:‘: S— so zoznamom bodov sa zobrazuji vo forme stromu.
Servo assistant
MR Configurator2 ma funkciu ,servo assistant‘umozriujicu
: Servo Assistant # x dokoncit' nastavenie servozosiliiovaca jednoduchym
Assistart Lt plnenim pokynov na obrazovke.

v)s-'wwh
~
g [ s Stavovy riadok
s Tato lista zobrazuje stav okna, informacie o
ghoS  Wockine ) pripojeni k ciefu a kfucove stavy. Klucove stavy
Step 1 Amgiter Seting sU nasledujuce:
o ;i ety | (1) OVR: Indikuje, Ze bol stlageny klaves Insert .
Lo Jezmn__] (2) CAPS: Indikuje, Ze bol stlaceny
B2 Serwo Admtmart klaves Caps Lock.
[Serre Adtmerts ] (3) NUM: Indikuje, Ze je stlateny
S Martecance ot e klaves Num Lock.
m' (4) SCRL: Indikuje, Ze je stlaceny
klaves Scroll Lock.
8 It & Protiem Ocours J

| Ready [Staton 00] MR-34-B Standard Servo ampifer connection: USB NUM
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Krok 1 Nastavenia zosilfiovaca - nastavenia parametrov (Operation mode) ) LWy

Vyberte rezim prevadzky.
V asistentovi servomechanizmu vyberte [Amplifier Setting] -> [Parameter Setting], potom zvofte [Operation mode] na
[Function display] nastavte prevadzkovy rezim.

S ’x ries MR Canfigurater ) New project
Servo Assistant masmanr ,,,_,_,,..mm.,mm.wmmmmww o
Assistant List v Lende BFPRReELRES o
e e . '.';!l!! »x ~ s in" L
= 171 Neww progeet ) ~—
QS«wStmup Procedure - o]
T Ao 1 B Surdad
Y ) P arveter
! Seno | Servo
et Amp Mohv
P —  ITen )
(shep2 e —
stap3 Machine ) Charsard COw o 1808 v
Step 1: Ampifier Setfing - S S e i NG
Aol - S Vs oA ety ol s the "':::"""" G be et
2 :-"I hat e oarertyy Extersan
E " 2 M |
EEXTETEE Pw 2
e - ot
|_Servo Adjustments | eyt
!_dl
Msintenance of the e —r ———
Servo Amplitier Parts sty - .
| Maintensnce | e . Cotanan )
r atwh ihe s weeter s we Option wnk
scatmd ty parsresr ruarber oeod
Lo U0 mobor -
‘ uar:ouemOocus - - e
L—M—] Roady [3hation 0] 42 348 Harncdeil Servo wnelfer cvrveetars LB
PoloZzka parametra Vysvetlenie funkcie Podiato¢ne hodnoty Nastavenie
ukazkoveého systému

Operauon mode Vyberte rezim prevadzky. Standard control Standard control
selection mode mode
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Krok 1 Nastavenia zosilnovaca - nastavenia parametrov (Basic)

Uskutoénite zakladné nastavenia.

Pokracujte po predchadzajlcej strane, vyberte moZnost [Function display] - [Common] - [Basic] a nastavte smer otacania

a nlitené zastavenie.

MELSOFT Series MR Configurator 2 Now project

NPAALSE e m'-'ﬂa-%ﬁu_-.ﬂ*ﬁm )

i Project £ x 7 parameter Setting ® |
= 71 New project

IoProject  Wisw  Ele mewsam'qﬁj Paramster  Fostioppng-data  Mondor  [Msgnosis  TastMode  Adjesteent  Tools  Window  Heb

00 Conl el fencd GO The
paraeTadors that ass cLFFently
st

v aimeder Sl
Wioia Sai warily ahd sl the
pararmeler s thal Ses cirrenily
gel.

[ [Faraneie: Ssfing]

PoloZka parametra

Eotation direction

Forced stop("A0F1 )
Sarvo forced Hop selection

4 System Setting Paramefer Setting
Tm . —
[ T.-ﬂ::m“:' I w0 st ¥ | e]Read [B) Set ToDefak goVerify [ Fosecter Copy [ Paraneter Bodk
21 Parancter Bonm Blsve 4
(Lo | ks e
Robation dinectisn*POL) Encoder ouput puises*ENRS, "ENR, "ENRLD)

Servo Assistant A x Rolabon directon selsction Encoder cutput pulses phass
Ampifier Setting :] COW dir, during Twed, pls. input, ©4 dr, during rev. pls, inpud ﬂ Advance A-phase 90° by CON Fhaia Sathing

Encoder ouipul pulses number
ADD0 | pkes

Eneabbe] (Lbze forced 2100 ingul EMY ar EM2) q
Ermbiled (LUse forced stop irput B or EMC

Dizabled (The force shon niput EW and EMG are nof wesed

Vysvetlenie funkcie

[Pt AnL

Podiatoéné hodnoty Nastavenie ukaikového

systému

TOto moZnost pouZite nastavie smer otaéania servomotora pri
pohybe povelmi rotacie dopredu. Smer otatania je proti smeru
hodinovych ruéiéiek (CCW) alebo v smere hodinovych ruéiciek
{CW) pri pohlade zboku zo strany zataze (zo strany, kde je
motor nainitalovany na stroji).

7\

CCW for fnrward

Py

CCW for fomrard

F

) ood

4
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Rotation direction
selection

Tuto moZnost poudite nastavie smer otacania servomotora pri
pohybe povelmi rotacie dopredu. Smer otatania je proti smeru
hodinovych rugiiek (CCW) alebo v smere hodinovych ruéiciek
{CW) pri pohlade zboku zo strany zataZe (zo strany, kde je
motor naintalovany na stroji).

o)

Proti smeru hodinowych ruciciek (CCW)

W smere hodinowvych ruciciek (CW)

MNastavie smer otacania s prihliadnutim Specifikacii zariadenia.
W ukazkovom systeme je servomotor kaZzdej osi nastaveny na

otafanie proti smeru hodinovych ruéiciek (CCW) pre povel na
otafanie dopredu.

CCW for forward
rotation command,
CW for reverse
command

CCW for forward
rotation command,
CW for reverse
command

Krok 1 Nastavenia zosilnovaca - nastavenia parametrov (Basic) ) 000

2/2

Servo forced stop
selection

Zapnite tOto moZnost, aby sa umoZnilo pouZitie signalu vstupu
nuteneho zastavenia (EM2 alebo EM1).

Wychodiskova hodnota je z bezpeénostnych dévodov
nastavena na [Enabled]. V ukaZkovom systéme sa pouZiva
signal nateného zastavenia z radifa a signal nateného
zastavenia servomechanizmu sa nepouZiva. Preto tito
moZnost nastavte na [Disabled].

Enabled

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

Disabled

(Meither forced stop
input EM2 nor EM1 is
used).
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Krok 1 Nastavenia zosilnovaca - nastavenia parametrov (Component parts) ) Dao

Nastavte komponenty.
Pokracujte z predchadzajlcej stranky a vyberte mozZnost [Function display] - [Common] - [Component parts] a vyberte

Systém detekcie absolatnej polohy a Systém komunikacie kablov kédovaca.

B MELSOF T Series MR ( onfigurator 2 New project

D Pyoject View Ffe  Paameter Settng(l) Pyameter Postoning-dats Monkce Diagnosis  TestMode  Adustment  Tooks  Window  Leb

9 x Regererstive optonREG) Eroko output(MER)

e Fugenirsiive 4o vy Servompitee [ ]Uses mepnetic brake derkock (MBR)

Angiter Seling :_I Regen opton s not ured :1 Bloct o o catpnt

y ma (0.1000)

[ v oneter somve S

You can verity and ot the

Paw wier ¢ el e Carertly

et

EEEECTEEET Battary("ABS, *COPY)

::‘ ;:‘_ m:::“ AUschte pos  datection vymem sel

et G (Used n system)

Horre set conation ael
Zlresae sery) i i

M

Vou can chooae e daglyy

format betwesn Furcton

Polozka parametra Vysvetlenie funkcie Pociatocne Nastavenie ukazkového

hodnoty systému
Eomm mu: c“n" ]‘Zg:;en Nastavte pomocou spdsobu komunikacie kabla Two-wire Two-wire
0 G k ca. t

method selection Raovard pe ype
Selection of Absolute Ak je povoleny vyber, po opatovnom zapnuti
s'emondzfl ) i Olute napajania uz navrat do vychodiskovej polohy nie Disabled Enabled
sp' _nsltl mm' je potrebny, pretoZe data o polohe stroja st
BySom ulozené a uchovavaneé v servozosilfiovaci.
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Krok 2 Skusobny chod - kontrola systému (System Configuration) )

Skontrolujte konfiguraciu systému.
V servo assistant vyberte [Test Run] -> [System Configuration] a skontrolujte model motora a pod.

C')Savomwocedle

SOM}; Senvo
Amp  Motor

A——

gsteﬁ
|

?092
step3

Step 1: Amplifier Setting

el

Machine

Step 2 Test Run

If a Problem Occurs

Ready [Statson 00] MR-J4-8 Standard Servo ampiifier connection: LSE o [cap [N [scel 4
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Priradenie signalov /O a stav ON/OFF moZno sledovat’ na monitore 1/0.

Skuste zobrazit obrazovku monitora 1/0 na dalsej obrazovke.

| e [ tamtacs O] - 8 S ardand Sewvn aegifer Corvector USE A N I
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@EZI Krok 2 Skisobny chod - kontrola systému (/O Monitor)

) ood

(8 MELSOFT Series MR ConfiguratorZ New project
! Project  Wimw  IJOMorlkor(Z)  Parameter  Poskioning-dsta  Monikor  Disgnosis  Test Mode

= 71 Mew project
ﬁ. Syshern Setting

]

...I.," Unit Comversion
= [l fxis1:MR-34-B Standard
Parameter

! Servo Assistant

|Test Run

1. System Check

Chiecks the system

hif-J4-B Standarcd

Adjustment  Tools

configuration and wiring

Sy slem Conflguration

Check the =y stem configuration

Izlwem CM’ m ]

Check the input wiring
| [ 2] o Monitor |

D Forced Output
Chieck the output wiring

EIDO Forced w ]

Window  Help

Tym je dokonéené potvrdenie displeja monitora /0.

Kliknite na n a prejdete na dalsiu obrazovku.

S[=1e

Ready |[Station 00] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: LISE

|ove |cap [mum [scrRu
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Dalej nasleduje tvod do skagobnych prevadzkovych reZimov, ktoré sa k dispozicii na MR Configurator2.

Tento kurz bude pouZivat ,DO Forced Output® na kontrolu zapojenia a ,JOG Mode" a Positioning Mode® na kontrolu

prevadzky.
Nazov rezimu Funkcia/Rola

DO (output signal) Forced Vystupné signaly mézu byt natene ON/OFF bez ohfadu na stav

Output servomotora.
Tento rezim je vhodny na kontrolu signalového zapojenia.

JOG Mode Servomotor sa mbzZe pohybovat v smere dopredu a dozadu s poZadovanou
rychlostou otadania.
Tento rezim je vhodny na kontrolu prevadzky servomotora a smeru
otacania.

Positioning Mode Servomotor sa otaéa o zadani vzdialenost pohybu poZzadovanou
rychlostou otadania a zastavi sa.
Tento rezim je vhodny na kontrolu presnosti prevadzky a zastavenia pri
riadeni polohovania.

Postup pouZivania refZimu skasobnej prevadzky

(1) Vypnite napajanie.

(2) Prestavte volit Test operation (Ska5obna prevadzka SW2-1) na ,ON (nahor)".

Mastavte SW2-1 na ,ON
(nanor)".

* Pri prestaveni SW2-1 ,ON (nahor)" nahor pri zapinani napajania sa
nespusti reZzim ski5obnej prevadzky.

4
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(3) Zapnite napajanie servozosilfiovaca.

- 4 Blika desatinna ciarka.

Ak sa potas ska5obnej prevadzky objavi alarm alebo varovanie

- #— Blika desatinna tiarka.

2/2

) ood
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m Krok 2 Skusobny chod - kontrola systému (DO Forced Output) ) 000

Vystupné signaly mézu byt nitene ON/OFF povelom DO Forced Output bez ohlfadu na stav servomotora.
PouZiva sa napriklad na kontrolu zapojenia vystupného signalu.

Skuste vykonat DO Forced Output na dalsej obrazovke.

W MELSOFT Series MR Configuratar? New project
I Project  View Parameter Posbonng-dsta  Montor  Disgnosis  TestMode Adpestment  Tools  Window  Help
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(8 MELSOFT Series MR ConfiguratorZ New project
! Project Vimw Parameter Postioning-data Monkor  Disgnosis  Test Mode  Adjustment  Tools  Window  Help
ARl=1 = IESA ) D EAMigHAT D

: Project g x DO Forced Dutput X
=[] Mew project
ﬁ. Swskem Setting
E“ Unit Comversion
= [l fxis1:MR-34-B Standard
Parameter

DOFFerced Oatput

/O signal connector
pin layout

__CN3

Forced output status
2OM I (OFF

. e
OFF

o

/]

: Servo Assistant g x

Test Run
aaa

1. System Check

Chiecks the system
configuration and wiring

System Configuration

Check the =y stem configuration
| [ 7] system Configuration |

A

110 Mbonitor
Check the input wiring

[ [A] 110 Mornitor |

¥

Tym sa dokonii ON/OFF povelom DO Forced
Qutput.

Kliknite na n a prejdete na dalsiu obrazovku.

D Forced Output
Chieck the output wiring

I . D Forced Cutput I

Ready |[Statinn 00] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: LISE
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> Krok 2 Skusobny chod — Skusobné rezimy (JOG Mode)

3 o0

servosystému v ,reZime pomalého posunu® skiSobnych rezimov.

Pri ota&ani dopredu sa servomotor otaca proti smeru hodinovych ruciciek a pri ota¢ani dozadu sa otaca v smere
hodinovych ruciciek.

*Smer otacania pri pohlade zo strany hriadela servomotora.
V reZzime JOG Mode nastavte tieto poloZky.

Nastavenie obsahu

Nastavenie polozky

Ked sa uistite, Ze so zapojenim nie su Ziadne problémy, skontrolujte prevadzku (ota¢anie dopredu/otacania dozadu)

Nastavovanie hodnot v
tomto kurze

Zadaijte rychlost otacania servomotora. 50 r/min
Pri zadavani zacinajte nizkou rychlostou, kym nebude potvrdena

normalna prevadzka.

Zadaijte ¢as zrychlovania, kym nebude dosiahnuta menovita rychlost | 1000 ms

otac¢ania zo stacionarneho stavu a ¢asu spomalovania, kym sa
rychlost otacania nezastavi z menovitej rychlosti otacania.

Skuste vykonat ,JOG Mode" na dalSej obrazovke.

tater ] Mew projw

| Brewcon | | Biseemon | a

W e o #s wt e B CON br O s & g s

Do DF T bey oo be et b Swend the
Tar e B0 e Cortratee 1 grered o B e speeeon

el [2ation 00} M8 4 & Lurvde d Sarvo g e commcton: (T3 o
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[ MELSOFT Series MR Configurator? New project
! Project  Vimw Parameter Postioning-datsa  Monikor  Disgnosks  Test Mode  Adjustment  Tools

iNEALSe
: Project X

=[] New project
ﬁ. System Setting
&9 Unit Conversion
= [l Axis1:MR-34-B Standard
Parameter

<Obrazok operacie >

e

]

d

JOG Mode
: (W] st

Setting

! Servo Assistant

Motor speed

Accel decel time constant

3. Test Modes

Before connecting motor to

the machine, the servo Stroke end iz automatically turned ON

system can be tested.

Use the JOG Mode to verify Foreard COW Reverse OW B

that the motor rotates.

l [Z JOG Mode I

Rotation only while the COW or OW button is being pushed

FPosfoning Mode

The SHIFT key can be used for forced stop.
Torgue limit from cantroller is gnored st the test operation.

Uze the Pozitioning Mode to
verify that the motor rotates.

| [2] Pasttioning Made |

You can use Display All on
the monitar to verify that the
motor is rotating properly.
A Digplay Al
Ready |[Stati|:|n 00] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: LISE

Operacia JOG je teraz dokontena.

Kliknite na n a prejdete na daliiu obrazovku.
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Dalej skontrolujte prevadzku pri ,Positioning Mode®.

Pomocou ,Positioning Mode" mézZete skontrolovat spravne vykonanie tejto operacie so zadanou rychlostou a

vzdialenostou pohybu.

Mastavenie polozky Mastavenie obsahu

Mastavovanie hodnot v

tomto kurze

Motor speed Zadaijte rychlost otacania servomotora. 1000 r/min

Pri zadavani zacinajte nizkou rychlostou, kym nebude potvrdena

normalna prevadzka.
Acceleration/deceleration Zadajte ¢as zrychfovania, kym nebude dosiahnutd menovita 1000 ms
time constant rychlost otaéania zo stacionarneho stavu a éasu spomalovania,

kym sa rychlost otadania nezastavi z menovitej rychlosti otacania.
Move distance Specifikujte vzdialenost pohybu servomotora. 4194304 pulse

Skuste vykonat Positioning Mode® na dal3ej obrazovke.

T Peoamt e Paasste  Posboregdats  Moke  Duagross  Tes Mok Adwsbrend Toos  wandes  Fel

| Prapect *x

[T —
S
R —— LR
Tkl Bn -
123
(et “E e 2 e
Furors corrmctreg mota b 02 AT ERAT

11 prmas pagne movement
lirw b Cf il S B

l ) Forwmd LM | [ 3 e v O

Trah SHFT iy il B bl " Bor ol 0G5

¥ ity i iy A0 o
e TTdE B ey e T For g il ecm cordoler o qraoresd ol %@ Bacd cpar ahion
S R L T T

[ =T
| el [ELE S G e R T e S R LT
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(8 MELSOFT Series MR Configurator? New project
! Project  Vimw Parameter Postioning-datsa Monkor  Disgnosks  Test Mode  Adjustment  Tools

HIRN=1 = TN ) M| EAaeighAmo o
: Project g x Positioning Mode X l

<0brazok operacie>

= [ New project
. 5ystem Setting Positioning Mode
= Unit Conversion E .
;| W] axist v
= [l Axis1:MR-34-B Standard (] i -
@ Parameter
; Mator speed 1000 (2 rimin
: Servo Assistant g x B =
_ 1 -5900)
Test Run W ]
|—I Accel fdecel. time constant 1000 {% M
1123 (0-50000)
. Tooi IO Move distance =
a3, lest Modes (Encoder puse unit) 4194304 ] m
Before connecting motor to (0-2147483647)
the maching, the servo ) fope.
system can be tested. ' i
o [[] z-phase signal movement
Lise the JOG Mode to verify Mowve distance unit selection o o state
that the motor rotstes. Command pulse unit (Blectronic gear validl perating :
I [ 2] JOG Mode Er llz& unit (Electronic geat ! Operation count:
Poztoning Mode —
Lise the Positioning Made ta (£} Forward CCWY @E&vers&m B ston || Forced Stop
verify that the motor rotates.
IlE[FaEIﬁDﬂ' ade I
Polohovacia operacia je teraz dokoncena.
" The SHIFT key can be used for forced stop.
Your can use Display All on
the monitor to verify that the Torque limit from cortroller is ignored &t the test operation. Kliknite na [§J) a prejdete na dalsiu obrazovku.
motor is rotating properky .
[ TAlDispiay Al

Ready [Station 00] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: LISE [ AF IMUM
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Dalej uvadzame spdsoby napravy pri zisteni problémov pri sk(i&obnej prevadzke.

Problemy so zapojenim

« Kontrola chybného zapojenia alebo zlyhania zapojenia.

« Pripojte alebo znova pripojte vietky odpojené alebo uvolneng konektory.
« Vymente vietky skorodované alebo poskodené kable za noveé.

« Znova vyhotovie izolaciu alebo zapojenie pri kratkom spojeni v zapojeni.

Problémy pri prevadzke
« Skontrolujte, &i je napajaci zdroj hlavného obvodu a napajaci zdroj riadiaceho obvodu ON .
+ Ak je stlaceny spinaé vstupu nuteného zastavenia (EM1 je nevodivy), uvolnite tento spinaé (prestavte EM1 do vodivého

stavu).
« Ak sa motor neotaca pri operacii JOG, skontrolujte pric¢inu pomocou funkcie ,Reason for not operating” pod ,Diagnosis®
podniknite zodpovedajlice napravné opatrenia.

Dal&ie informacie

Ak sa operacia JOG vykonava s hlavnym napajacim zdrojom OFF , servomotor sa neotaca, ale nemusi sa to zobrazovat v
.Reason for not rotating”. Okrem toho sa v tomto pripade servosystém ukonéi JOG Mode s varovanim. KedzZe to viak nie
je alarm, nebude uloZeny do histérie alarmov.
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Mastavenie je tym dokonéené.
Kliknite na ikonu ,Save” na uloZenie projektového stboru.
Ak nastavenie ukonéite bez uloZenia nastaveni, nastavenia sa pri nasledujicom spusteni servosystému nedaju nacitat’.

Ak checete uleZit novy projekt, nastavte nazov saboru.

Odporaca sa vybrat si nazov, ktory vhodny na identifikaciu obsahu projektu (pouZitim podrobnosti riadenia, nazvu systému
alebo iného lahko rozpoznatelneho textu).

Subory sa ukladaju s priponou suboru ,.mrc2”. (*Ver.1.19V alebo novsia)

Save As Project

Saveir || £ e-loaming E Ulozit' cestu do priecinka * Povinny
Specifikujte priecinok, v ktorom sa ma vytvorit
é pracovny priestor.
My Recent
Documnents )
Zoznam suborov
Eg Ak existuje jeden alebo viac suborov na tej iste]
Deskiop ceste k ukladacieho priecinku, vydavaji sa vo
forme zoznamu.
My Documents
My Compuber
g — Nazov suboru * Povinny
MyNetwork  File pame: e-deaming_project > _—T. Specifikujte nazov suboru.
Save as type: MR 2 Progect Files(" mic2) ] i N2 )
- azov
Tike: x=y_table sl Z2dajte nazov.
Je to uZitoéneé, ak chcete zadat nazaov, ktory sa
Switch the window by dlicking this button nezmesti do nazvu suboru. (Ak chcete, mizete
| ssexsa wiorkspace Format Project.... | whien you want to use workspace Format project. ‘ to preskocit, ak to nie je potrebne.)
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Ukoncite rezim skasSobnej prevadzky.
Ukoncite rezim skiSobnej prevadzky nasledujacim postupom.

Postup ukoncenia rezimu skiSobnej prevadzky
(1) Napajaci zdroj servozosilfiovaca OFF.
(2) Prestavte na ,OFF (Vypnut nadol)” voli€ Test operation (Ska3obna prevadzka SW2-1).

Nastavte SW2-1 ,OFF
(Vypnat nadol)*

(3) Napajanie znova ON.
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Po dokonéeni nastavovania a uvadzania servozosilfiovaca do prevadzky pripojte servozosiliovac k radi¢u a zapnite
napajaci zdroj radi¢a.

Spustite komunikaciu SSCNET IlI/H medzi radi¢om a servozosiliovatom ako Inicializovat komunikaciu.

Ak sa inicializacia komunikacie ukonc¢i normalne, zobrazi sa stav ,b#" (pripravené VYP, servomechanizmus VYP).

Napéjame —p '

QD77MS

SS C NL'T i1/

— .

MR-J4-10B

MR-J4-10B

Os 2

HG-KR053 HG-KR053

Na dosiahnutie ukazkového systému vytvorte program riadenia polohovania pre radi¢ servosystému.
Spbsob pouzitia radi€a servosystému sa mozno naucit v nasledujicom elektronickom kurze.

Kurz ,MODUL SIMPLE MOTION"

Kurz ,ZAKLADY RADICA POHYBU SERVOMECHANIZMU* (hardvér)

ZAKLADY RADICA POHYBU SERVOMECHANIZMU (REALNY REZIM: SFC)* kurz.
Kurz ,POUZITIE RADICA POHYBU SERVOMECHANIZMU (VIRTUALNY REZIM).
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“ Prevadzka bez motora
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normalne.

Postup pri prevadzke bez motora
(1)Nastavte servozosilfiova¢ do stavu servomechanizmus vyp.

servomotora pre radi¢ servosystému a znova zapnite napajanie.
(Pri nastavovani modulu Simple Motion pouZivajte MELSOFT GX Works2.)

: As 2 x Imwurw.nw\(uwuu tar 2 New project

= | et Yew e Pwwseter Settrg(D) Tpaveter Postiorodets Moo Qugrces  Todt Mode  Aduatment
Assistant List v DRG0 BEPIRAeEh ey e

C)S«vosmnwprocedure - by

Pred intalaciou radica servosystému na skutoénom systéme skontrolujte, ¢i program riadenia polohovania pre radi¢ beZi
Skontrolujte prevadzku programu riadenia polohovania pri bezmotorovej prevadzke.

Hoci pri prevadzke bez motora servomotor nie je pripojeny, vystupné signaly sa mézu vydavat na vystup rovnako, ako by
servomotor beZal a reagoval na povely z radi€a servosystému a moézZe sa zobrazovat stav.

(2)zvorte zaskrtavacie pole ,Enable motor-less operation” (Povolit bezmotorovy reZim) v nastaveniach parametrov

Toch  Wndow txb

{ 1
| Senvo | Servo |
et B amp | Motor |

Arap Sorder 1MCO!, MOT)
Cutpt peechion
Sarvo mceor wpeed (AVinax tpead)
Ottont

¥ou Con westy o) o3 e
P aTir s Tl e Qurvenlly
"t

V0w 0N Wty 80k the

0 | w (S50

Foatach pootion Suipal Marded BeaalSly WISl

e S Low 0 | puiee (S05999)

Hon 0 | 10000pse (F.9005)

B M )
Output piecsion
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et [Station 00} MR- 4-8 Sanwdard Serve enpivr Convecton: USB

(3) Displej zobrazuje nasledujlcu obrazovku.
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m Prevadzka bez motora

) oo

3) Displej zobrazuje nasledujicu obrazovku.

- 4+ B|ika desatinna tiarka.

2/2
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m Zhrnutie tejto kapitoly ) 000

NiZsie uvadzame zoznam tém, ktorym sa venujeme v tejto kapitole.

+ Nastavenie servozosilfovaca

« Vytvorenie novych projektov

« Pripojenie servozosilfiovaca k osobnému pocitacu

« NMastavenia zosilfiovaca - nastavenia parametrov

« Skusobny chod - kontrola systému

« Skusobny chod — SkiiSobna prevadzka

« Spodsoby napravy pri zisteni problémov pri skiusobnej prevadzke
« Ukladanie projektov

+ Pripojenie radi¢a k servozosilfiovacu

Bod

MNasledujice body st velmi délezité. Znova si ich preStudujte a uistite sa, Ze ste sa oboznamili s ich obsahom.

Mastavenie
senvozosilfiovaca

Pripojenie
servozosilfiovata k
osobnému poditatu

Mastavenia zosilfiovaéa -
nastavenia parametrov

Skusobny chod - kontrola
systamu

Sposoby napravy pri
zisteni problémov pri
skisobnej prevadzke

Pripojenie radica k
senvozosilfiovacu

V' ME Configurator2, parametre, skisobna prevadzka, pokrogilé funkcie diagnostika,
monitorovacie a alarmove funkcie mozno ovladat na ocbrazovkach GUI na osobnom
pocitadi.

Pripojte servozosilfiovaé k osobnému pocitacu kablom USB.
Pouzite MR-J3USBCBL3M" (diZka: 3 m) pre kabel USB.

Zyolte Operation mode®, Basic® a ,Component parts” v MR Configurator2, a nastavte
smer otaania, natené zastavenie a spdsob komunikacie kabla kodovaca.

FPomocou funkcii .JOG Mode® a ,Positioning Mode® ME Configurator2, skontrolujte, &i
motor bezi normalne,

Pri zisteni problemov pri skdsobnej prevadzke skontrolujte zapojenie a napajaci zdroj, a
ak vznikne alarm, skontrolujte podrobnosti indikované alarmom a sp&sob napravy alarmu
podla navodu. Vykonajte vhodnda napravu.

Pred instalaciou na skutoénom systéme skontrolujte, & v programe nie s0 Ziadne
problemy pri prevadzke bez motora so servozosilnovacmi v kombinacii s kontrolérom.
Prevadzku bez motora pouzivajte s uvolnenym nutenym zastavenim.
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»
JETIGIERS Nastavenie a udrzba servozosilnovaca 3 000

V tejto kapitole sa naucite, ako sa kontroluje funkénost v ukazkovom systéme s naindtalovanymi servomotormi.

QD77MS

€7 SSCNETIIH
| s hiie coseees s o weraaes

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

Os 1 Os 2
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>
Nastavenie servomechanizmu ) 0o0c

Prevadzkovanie servosystému v optimalnom stave si vyZaduje nastavenie zisku tak, aby zodpovedal charakteristikam stroja
(pomer zataZenia a momentu zotrvacnosti) a citlivost servosystému sa musi udrziavat na primeranej Grovni.
Ak zisk nie je optimalny, prejavi sa to vyskytom nasledujicich problémov. Kliknite na tlacidlo a skuste skontrolovat’ prevadzku.

Optimalne nastavenie servomechanizmu Rychlost

Zastavovacia poloha
1

—_—

.- —— Cas

Citlivost prilis nizka (zisk = maly): Rychlost
Stratené su charakieristiky servomechanizmu (agilita)
Zastavovacia poloha
|

- ]

U E.T}MMMMIMMM 7
—

Prili5 vysoka citlivost (zisk = velky): Rychlost
MdZe dochadzat k vibraciam, neobvyklej hluénosti a prebehom
Zastavovacia poloha
|

4

> o o o o o o o ol o o o o o v i
o Mn)- -
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>m Uvod do nastavenia jednym dotykom ) 000

Pokrocila funkcia doladenia jednym prstom (skratene nazyvana ladenie jednym prstom”) umoznuje jednoduché
nastavenie servomechanizmov. Pri ladeni jednym dotykom sa automaticky nastavia parametre zisku.

Ladenie jednym dotykom je k dispozicii v troch reZimoch v zavislosti od tuhosti stroja.

Predvoleny rezim citlivosti je .Basic mode (AT.)". Najprv vykonajte nastavenia v Basic mode (AT.).

Ak sa v Basic mode (AT.) nedaju dosiahnut uspokojivé vysledky, nastavte Nizky alebo Vysoky rezim tak, aby zodpovedal
citlivosti a tuhosti stroja.

Masledujlica tabulka ukazuje citlivost a tuhost stroja, vhodné pre kazdy reZim.

Rezim citlivosti Vysvetlenie

High mode Pre stroje s vysokou tuhostou
Basic mode Pre standardné stroje
Low mode Pre stroje s nizkou tuhostou

Po dprave mozno vysledok overit z hladiska ¢asu regulacie alebo velkosti prekmitu.
Ak vysledok nastavenia jednym dotykom nie je uspokojivy, nastavenie moZno vykonat aj manualne pouZitim ladiacich
funkcii.

Co je to ,Cas regulacie?"

Cas regulacie je éasovy interval od okamihu vystupu povelového impulzu po zapnutie signalu v polohe (INP) potom, ako
servozosilfhovac vyda na vystup impulzy s poklesom.

Cim kratsi je regulaény &as, tym vaésia bude citlivost servosystému.

Upozornenia
(1) V rezime riadenia kratiaceho momentu nie je k dispozicii ladenie na jeden dotyk.
(2) Ladenie na jeden dotyk nie je k dispozicii potas alarmu alebo pri varovani, ktoré nedovoluje pokraéovanie v prevadzke.
(3) Ladenie na jeden dotyk nie je k dispozicii v nasledujucom rezime skisobnej prevadzky.
(a) Nateny vystup vystupného signalu (DO)
(b) Prevadzka bez motora
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»m Ladenie ukazkoveho systému jednym dotykom

Vykonajte ladenie ukazkového systému jednym dotykom.

Skuste vykonat ladenie ukaZkoveho systému jednym dotykom na nasledujlcej obrazovke.

B MELSOFT Series MR Configurator 2 Hew project
i Project  View m—mm Pargmeter  Positioningrdats  Monitor  Diagrosis

Tools

Test Mode  Adiustment Window  Help

The one-Sowuch tuning cannot be performed if the serso motor i not operating.

Resporene mode

(O Hagh mocs
(v Basc mooe:
Responss mode for standsrd machines m

(D) Lo minde

Ready [Station 00] MR-M-5 Standard Servo ampifier connection: LSE
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>’m Ladenie ukazkového systému jednym dotykom ) 00

(8 MELSOFT Series MR ConfiguratorZ New project
i Project  View One-touch Tuning(Z) Parameter Posltioning-data Monitor Diagnosis  TestMode  Adjustment  Tocls  Window  Help
neR2e [MEDEasEhanos

: Project A One-touch Tuning X
= 71 Mew project
45 5ystem Setting One-touch Toning
=5 Uit Conersion :
= [l fxis1:MR-34-B Standard
Parameter

™ Reburmn bo value before adjustment Return bo initial walue

Start to operate batore pressing "Start” button,

: 1 x
Servo Assistant The ane-touch tuning cannot be performed if the servo motor is not operating.

‘Servo Adjustments

1] ﬂ?] Response modes
) High mode

1. Simple Acljustment Execute the response mode for machines with high rigidity
Gain and fitter paramster wil
he adjusted automstically by
connacting the machine anc
operating (O Lowy mode

Execute the rezponse mode for machines with low rigidity

Response mode for standard machines

Cne-touch Tuning
It will acjust zervo gain Errar code
automatically inchiding
machine resonance Status
supgrezsion fiter

Mastavenie jednym dotykom je teraz dokontené.
You can check the setting &cfjustment result Po dokonéeni nastavenia jednym dotykom sa ako
time and overshoot amourt stav chybového kodu Zﬂbfaz'j'le -0000°. Vo

=ettling time vysledku dpravy sa zobrazi aj regulatny €as a
|_2]One-tauch Tuning | velkost prekmitu.

Owershool amount

Kliknite na n a prejdete na dalsiu obrazovku.

Tip:
Click "Start" button during
operation status

To further improve perfarmance

Fime-adest the model loogn gain

Ready |[Station 00] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: LISE
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»m Funkcia grafu

) ood

Funkcia graf umoziiuje jednoduché meranie priebehov analdgovych a digitalnych dat servomechanizmu.

Funkcia grafu MR Configurator2 ma nasledovné vlastnosti:

« Meracie kanaly moZno rozsirit na 7 analégovych kanalov a 8 digitalnych kanalov.
« Select history” na zobrazenie historie minulych dat vo forme grafu

« Overwrite” data grafu

« Diagram charakteristiky kratiaceho momentu (charakteristika ST)

+ FFT/ bodového diagramu atd.

B Wikl SOF T Series MR Configurator? Mew project
D Bromct  Wew  Ple  Graphll)  Pgameter  Postopng-dsta  Monbor  [sagnosis  Test Mode  Adwstment [ooks Window  psip

iNRARAR RroRfechN9Em

; Praject LE Graph X ik

1™ biewe proect
B Sritem Sarnng
E= rwt Corversuon
1 Asl MR8 Tardad
5 b vty

Graph graph data gpf?
: PAopen LEmpor Ysave as LE§5ao Inage  FoyHitory Management [2 Parameter Display | Select History 1 (3 Previous (5 et | |0 Ovarvrte
- Torgue Charsct. |MaFFT |7 Scatterpt | +] |hyscresn Copy T Scals Optimistion | B2 Gray Displsy WY Curpor | () Zoom a-wMove

Cortrol of displaysd waveiom = Targst aos: izl L
Sefbng  Deplay | Cursor “ ~
[ sapanans moss atng|[Ininanizanss| | [[Ema s nlq"t [
g (pd.) 1 pli)

= TS Lad | | ulos

SaMing math Oiv dubamilian

M asuraman 2000 me («)88 Ell:. Ell: (@]

I T LN Swl eTienE s

TPOe Hrl EFE i g = Tregger 3500 :I.E‘!I:I %0
Amia At
* Drata Cammand pubis be 880 2920 an 0 3 48D
ErTmm Laws 100 wmin : : . .
0L D ey Operations Condition  Sladup 3180 213 15 # &m0
by g the greoh -
Frulliy - 1 ) 1 A0 0 0- 15740
Chesci mach: ms the T=iing Mada Singla
tme i e Carsor mformehon = i 720 730 5 s TETD
TR R L
e ] _ ‘ ' . . '
(e furle mmading O
T T30 5 £ JEM
S T Solor dzesed OO = Wriehorm .
pubir st tor e g Analeg 1 Command pulss e LAk i a0 R —
coruanrTs avd M Ahdleg 2 Mabar dpaad ' ’
wr O Analeg 3 Cuiranl cammand 2480 24a0 A5 45 FEED
Erass T “Shael” Bubon sed Analeg 4 Targqua
‘,:'c';" _— :m:w: :ltluvlvu:-':j: My 1 e +2,880 2820 0 20~ < ABD
cpergtors to Thart messunng o i
SnsinaT Sk dmiahad = -3,500 -3550 -25 -5 -¥3,. X0
sheman | [_hes | W B EH O =
133ma £ S

LEES [Station O0) MR-14-8 Standard Servo amplifier connection: USE R LR
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> Vysvetlenie obrazovky funkcie Graf ) 14 ) i Jroc)

Masledujuci text opisuje rézne prvky obrazovky funkcie Graf.

B MFLSOFT Series MR Configurator? Mew project

MozZe byt vybrana cielova os.

| Proest Wew  Fle Graph(l)  Parametsr

Tk =
x 5 ; P el —
5 Mozno si vybrat typ zobrazovaneho Zobrazi farby priebehov grafu. <.
- || grafu.
L]
"l-_r.r PR S "
- o £ r o ) = -
- fl Aots1:991-34-8 Standard Cpen LE import [FYsave a5 [ESave tmage [Ty History Man &y Paramater Display Hitory 1 G Previous G Neut | [5< Overvr
= Parameter : = Torgue Charad, . S ] [ Scresn Copl I Scale 8 E L] " LSO DO A
Par amet P T e FFT |7 Scatterplol ES{ i " SCalg Optimizaton Diespla i I TAired
Canlral of depkryed wawsform —I Targel axiz | Axasi ‘"I
s ot e[ e
i 2 x
; Serve Assistant | Separain At tilulnqlllmulllubnn 1'-"" . ple
- raqlapd )
Saryo Adpstments L — T fiveic | B [wrmin
1273 Salting math Div autemation = =
Niw asasaman 2000 ms = =s 28 (=9 [=
denifes 1P by st s - -
s | T— 3B00 3880 5 25-  ABI50
Ausits Azt
* Cata Command pulse fie: 2,80 280 20 20 I 430
Emmmms Laval $00. wmin
W O O T Oy AR Canditan Stastup 280 219 15 15 2380
Ty Pulien | 10% 1,440 1,460 10 10° 15740
Check such a3 the seling lode Single I I I
B T CLP S0P RFOFTAnn = Meils 70 730 5 5 7ETD
[ leeen ] ol
- Parameter L ] L] 1] L] i
[T Ao raadiag oW
a0 a0 5 5 -7 BT
Sl Tree Aalice Sgend, ch e Waratorm
puises, ofc. for e tngger Anshy 1 | Evmmand peiw A 440 A 4B Al AD-  A5T40
CONCBONS AN mesaLred Anlag d Mator spead ! L =
vraetonm Analagd Cument command L3 E0 el A8 A8 IEND
Freas e “Shat oulBon and analag 4 Targus I i
e PO analag S Draep pubies by 1 p -2 BE0 2820 20 =20 <31 480
RCCHIT ARG a— Andlag 8 Mab dilacted
. e — nalag sulaclad
SFPEET ¥ S N SnalaaT Bk g b o x -3p00 ~3,840 25 25 3,350
. . o &30 1 000 1,500 3,000
[aRetun | [ stz | £2 =) (=) (=] 7 ; oo
1.33ms 4 ¥
Haaly [ Station im-]-l--ﬂ Starclard Sarvo amphfies connection: USE R HLUM
R , } Zobrazi graf. J
Ma uskutoénenie nastavenia grafu.
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>m Funkcie grafu v ukazkovom systéme

) ood

Merana poloZka

Funkcie Graf sa pouZivajl na vykonavanie merani na ukazkovom systéme. Boli zmeranég nasledujlce poloZky.

Setting method Div automation

Times
Measurement time 2000 ms

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

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

= et LR
R propsar
B votan Gafing
IS ure Correarcy
la s o8 b E e
| P aneney

v Aasd s LR

Tl LA b

S e R TP L b
e

W
ErTEmmm

R ke ot =]
e L

FeE BAF & Fa sy
i P Curnor o wulion

Tw—:
(e

R T T
Pl P T g
Foilid o Wl el g
]

Fman e bt pubor wrd
g

L el T
wm e s Bt S g

[P {iahon 0] BB M8 St Sereo awpll e

B i1 SOF | Series MA Conliguraton § Mew project
. FPegeet  ess  Fle  Graph(T]  Pesmeber  Poshorrdg-dets Moo [uaagnoss
NeAade BEsplpaeEh G
Graph X

Tast Mode  Afjustment  Took:  ‘Window  Help

Skuste vykonat funkcie grafu na dalsej obrazovke.

| P i.thm: Ha‘.n-u IHS-n s

[Tty Management

Settry) | Depley | s

darin ey OH

o W

anaiag smm g prilin bas
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Anaiag 1 1emat s e
PRI —
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s B

...... a?

gtal | nE

Ga bl 3 Sl inlaclad

gl %l paiaetad
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il 4 %l dainctnd s

Aggy 1

o Torgm Charset, (MePFT |7 Scetterpist | -

| =erean Copy i, 3oale Cppeviratior, | ey Complay K Curser  (B] Zoom

e (am (s (s

BEG - - 30

B0 m R

180 " 14 Pl A0

] 1 10 18 el

3 [ [ 10

] L] 4 7

] mn 10 18 '

il ] 14 i w

L | SPR——
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>m Funkcie grafu v ukazkovom systéme ) 000

& MELSOFT Series MR Configurator 2 New project
! Project  Wiew File Graph(Z) Parameter Positioning-data Monitor Disgnosis  Test Mode  Adjustment Tools  Window  Help

NEREAIE @ R w ERamig | %o
i Project 8 x - Graph X 1
= [ Mew project
ﬁn Syskem Setting
Tm -
= Unit Conwersion = = - , e m T T
: Cpen Imnport Sawe As  fESave Image  [[j Hisbory Management 5 Parameter Display | Select Histor
= [y Axis1:MR-34-B Standard | |}] © E30pen Helmport Y B NI - *! i o
B Parameter : ~-Torgue Charact, ﬂ_I.;FFT ﬂﬁcatterpluﬁ: | ¢-'| Reread Eﬁcraen Copy Itﬁcale Crptimization | W2 Gray Display ﬂﬁlsar | Elznum
; .
. Seryo Assistant 4 x Setking {- red wavetorm — Tam axig: | Axis W A_.
Servo Adjustments v] Setting | Display | Cursar > St
11273 | iSeparate Auis Seting ” Initialization | spd. Torque Drp. pls.
) s [%] i1 pls)
Yerifies the tuning adustments = Farameter [ [pulse]
from the previous page. Auto reading OH
* = Waweform ] E@ E@ Ei@
r— Analoeg 1 Command pulse frec G5l 4 25 25 39,350
Grapt 1 [ [
v : | _ Analog 2 Matar speed 1 1 1
ou can analyse operations Analog Current command =20 4 201 0- 31480
by wsing the graph. | |
Analog 4 Tarque 1
. y 190 4 It 15 23610
Check such as the s=itling Analog 5 Droop pulses (by i
tirme in the cursor information. . i 1 i
Analog B Mat zalected 460 10 4 10 - 15,740 -
l mGraph ] Analag 7 Mot zelected 1
Ligital 1 IHP 30 5 5 7,870
Tip: | Digital 2 Hot selected ! -
Set the motor speed, droop Digital 3 Mot selected ¢ 0 ’ ’
pulses, ete, for the trigger Digital 4 Mot selected ] : :
) 304 -5 4 -5 - -7 870 -
condiions: and measured Ligital & Mot zelected |v|, | Zob raf t dﬂh
wavelorm. . obrazenie grafu je teraz dokonéené.
Press the "Start" lutton and Alog:3 =2l : . Al AL
perform ] i Kliknite na m a prejdete na dalSiu obrazovku. ]
-
) . an - =15 4 A5- 36RO
accelerationfdeceleration £ | . >
operations to stan measuring,

Ready [Station 00] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: LSE RIR
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Riesenie problémov - zobrazenie alarmu

) ood

V rade MR-J4 sa zobrazujl

alarmy servomechanizmu s 3 cislicami.

Riesenie problémov pri vzniku alarmu je jednoduché.

. alarmu  Detail
(2 Cislice) alarmu

Pri vzniku alarmu sa striedavo zobrazuje &islo alarmu (dve Eislice) a detail alarmu (jedna Eislica)

na stavovom displeji.

(1 &islica)
Priklad okna alarmu
Alsr m [haplay oM E
H [-l Al i
L] Fusgrs Bsl cccurrencs Wma st slapsed i () Dwtabad riormabion
1} [ 200 20104 D000 00 a (i1
Display Detail name Cause Check method | Check result Action =

10.1 [Veltage drop
s the Control
CarCuil P

{1)[The connechon of the
jcontrol Circust poveer

Chack the control
cincwil povesr aupply

||'I has a failure

‘Connecl il comectly

supply connector conmecton it has no failure.  [Chack (2)
HCMNP?) has a failure
(Z)[The woitage of the Chack if the witage [The voltage is  [Review the voltage of

icantrol e poveer
supply m low

al tha comtral ercuit

lerwens than 160 W

b controd circu

power supply P war fupply
::;mmm B0V Mhewoltagem  [Chack (J)

hughar than 160 V
lac

(3} n mstantanecus

Ageabcrsl Frigr Mebor, | Aderm reps ernbis |

Chack f the power

It has a problem

Feviaw tha power

Pri podpatovom alarme identifikuje to, &
doslo k alarmu v hlavnom alebo riadiacom
obvode, cislo alarmu.

{2l siarm Onset ot _] | Compiay couses sgun | | Cocured Alarm feast
iy Fargiory
Mmisar Marme Tma () Detadad Nicrmation
- arn : :
1 101 Lt v cllsge 0 m
2 LA Servy molor orverheel a o
3 ana Ercicker nommel commircalion sror 2 L] o
'l ¢ Ercocer normal commurcslion e 1 a o
5 1 [T—— 0 o
| 9 msomwvmeringis | | Cioar




i MELSERVO Basics (MR-J4)_SLO =

>
m Riesenie problémov - velkokapacitny zaznamnik pohonu ) 0oo

Priciny vznikajucich chyb mozno rychlo a spolahlivo zistit pomocou velkokapacitného zaznamnika pohonu.
Velkokapacitny zaznamnik pohonu uklada data servomechanizmu (napr. pridd motora, polohovacie povely) pred vznikom a
po vzniku alarmu do energeticky nezavislej pamate v servozosiliiovaci.

Pri zotavovani po alarme sa data mézu pouZivat na analyzu pri¢inu alarmu nacitanim dat

z MR Configurator2.

Skontrolujte priebeh signalov ((analbgovy 16 bitovy x 7 kanalov + digitalny 8 kanalov) x 256 bodov) 16 alarmov v historii
alarmov a hodnotu monitora.

Data sa ukladajua do
energeticky nezavislej pamate
pri vzniku poruchy.

J

3\

\\ LT

|
| con = I (Pl Q I
! |
(g C alarmu, priebeh sngnalu al| |
hodnota monitora pri vzniku |
alarmu sa zobrazuji v MR |
Configurator2. J

(WS V.

A

|V paméti st uloZené data za uréité
&asové obdobie. Zobrazenie priebehu signalu

Zobrazenie hodnoty monitora

ZniZenie napatia zbernice

Bolo zistené, Ze bolo vypnuté
napajanie hlavného obvodu.
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»m Funkcia Robustny pohon ) 000
1/2

Funkcia robustny pohon deteguje vykyvy prevadzkového prostredia a automaticky upravi stav riadenia servomechanizmov
tak, aby mohli byt zniZené straty spbsobené zastavenim linky.
Funkcia robustného pohonu ma dva rezimy ,Okamzity vypadok napajania robustny rezim” a ,Vibracie robustny reZim®.

Okaméity vypadok napajania robustného pohonu

MoZnost alarmu pri podpati je znizena obmedzenim krutiaceho momentu pri detegovani zisteni okaméitého vypadku
napajania v napajacom zdroji hlavného obvodu.

(Pri okamiitom vypadku napajania sa vyufiva energia naboja kondenzatora hlavného obvodu).

Rychlost
A Bal Okamzity
detegovany vypadok
okamzity o
vipadok napajania
napajania =

\{ Znizi sa moZnost alarmu
pri podpéti obmedzenim
kratiaceho momentu.

p Cas

Vibracie robustny rezim

Filter potlatenia rezonancie stroja sa znova nastavi, ked budd aktualnym povelom detegované vibracie spésobené
Zmenou rezonanénej frekvencie stroja vnitri servozosilfiovaca. Obmedzujd sa straty spdsobené zastavenim stroja v
dosledku starnutia.

'd ™y
Potlai vibracie opatovnym
nastavenim filtra potlaienia
Detegovane rezonancie stroja.
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»m Funkcia Robustny pohon ) oo

2/2

Potlai vibracie opatovnym

nastavenim filtra potlatenia

Detegovane rezonancie stroja. -
vibracie \ y

~

Prid motora
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Diagnostické funkcie MR Configurator2 umozniuju vykonavat udrzbu uz v pociatoénom Stadiu.
K dispozicii mate ,Life Diagnosis” a ,Machine Diagnosis”.

Funkcia diagnostiky Zivotnosti
Skontrolujte celkovy as prevadzky a asy ON/OFF zapinacieho relé. Tato funkcia upozoriuje na cas vymeny
dielov servozosilfiovata, ako je kondenzator a relé.

* U kondenzatora a ventilatora sa zobrazuje €as ich pripojenia na napajanie, ktoré s orientacnymi Gdajmi na potrebu vwmeny.
* U rele sa zobrazuja pocty ON/OFF ako orientafné Odaje na potrebu vymeny.

Lrle Dasgnnese

] st s o] fimad

sy Cummiative CONBe ol povwes-on lime afisr shipmeent

Crmative powes-on Time Target Wespan (Smoothing condenser) . e =
s Podpora preventivnej (drzby
Aoz 10| yaers . =
servozZosilnovaca.
¢ 920 | yoara Target Hezpan (ool far)
Apprax. | 1000030000 | 4,
oty B frtibans 1 st Cunrefil Seticting lmes s hprmend
rom our dachory
Musnies of indush currani Taried Fiesnan
st trfess
0 | bmes Appis 100000 | Bmes

The target lifespan is displayed.

& Actual lifespan varies depending on usage
thod amd b fal condlilons.

Wehen target lespan ks reached, replacemant
whould be done, even il ne ermor is leund,

Diagnostika stroja

Podla internych (dajov servozosilfiovaca sa analyzuje trenie v zariadeniach, zotrvaény moment bremena,
nevyvazeny kruatiaci moment, zmena zloZiek vibracii, vdaka ¢omu moino detegovat zmeny komponentov stroja
(napr. guléfkoveho vretena, vedeni, remefiov). Je to pomécka na vEasnl OdrZbu pohonov Porovnanie dat pri
prvom uvedeni do prevadzky a po uplynuti rokov prevadzky pomaha zistit' starnutie stroja a je to prinosné pre
preventivnu OdrZbu. Tato funkcia odhaduje a zobrazuje trenie a vibracie stroja pri beinej prevadzke bez dalsieho
osobitného merania.

. o ) ©os
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Machine Dinenoeie

(W) At vlﬁw ﬁoun Fsave As

Tene 10 gt the informaticn sbout the machine
mw:mmwm

Fricton estmastion

The coulomb friction and viscous friction coetficent of a bal screw o & guide are extmatad afer operating an
Sblrary Opanston pattenn

Predchadzajte poruche stroja v
- predstinu pokrocilou
preventivhou UdrZzbou.

‘me
rrummudvdedwppomam

%3 %

Couomb friction torque n postive drection
108 %

Rated Speed
~3000 | rinin Speed
Lot
Rated Spoed
3000 | rdean
Coutomb friction torgue In negative drection

108 %

Frcton foeque ot rated speed in negative drection
-3 %

Vite aton astimstion
Detects high-trequancy mcro vitrations of a gusde, a ball screw, & belt, et caused by detericration due to age

Mator is cparatng Motor i stogped
Oscllation trequency 0 Kz Oscllation frequency 0 M
Viceation level 30 % Vibeaton level

01 %

By comparing o o taved fie, ¥ deteridration due 10 age can be checked

4
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Zhrnutie tejto kapitoly

NiZsie uvadzame zoznam tém, ktorym sa venujeme v tejto kapitole.

) ood

Nastavenie servomechanizmu
Mastavenie jednym dotykom
Funkcia grafu

Riesenie problémov

Funkcia Robustny pohon
Udrzba

Bod

Nasledujice body si velmi dblezité. Znova si ich prestudujte a vistite sa, Ze ste sa oboznamili s ich obsahom.

MNastavenie jednym +  Servomechanizmy mozno jednoducho upravovat v troch rezimoch citlivosti: \Vysoky

dotykom rezim*, .Zakladny rezim* a .nizky rezim".

Funkcia grafu + Prevadzku servomechanizmu mozno overit podla spravy historie, prepisat, diagram
charakteristik kritiaceho momentu (charakteristika ST), displej FFT, bodovy graf, a dalsie
funkcie.

RieZenie problémov « Rychle a spolahlive zistovanie priiny alarmov pri ich vyskyte, a zobrazovanie alarmu

servomechanizmu ako troch gislic zjednoduZuje riesenie problémav pri vyskyte alarmu.

Funkcia Robustny pohon + Deteguju sa kolisania v prevadzkovom prostredi, aby sa automaticky upravil riadiaci stav
mechanizmu.
= Straty zapricinené zastavenim linky sa obmedzia.
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> Funkcie zabezpecenia bezpecnosti a uspor energie ) 000
i 1/2

Rad MR-J4 je vybaveny funkciami pozorovania bezpeénosti.
Minimalizuje takisto neefektivnu spotrebu, napr. spotrebu energie, priestor na instalaciu a zapojenie.

Kompatibilita STO/SS1 )

Rad MR-J4 standardne podporuje STO (Safe torque off) a SS1*1 (Safe stop 1), umoZnujlice jednoduchl koncentraciu
bezpecnostného systému zariadenia. (SIL 2)

Cas opatovného spustenia mozno skratit, prefoZe napajanie servozosilfiovata sa nemusi vypinat.

Mie je potrebny ani daldi navrat do bodu potiatku. Magneticky stykaf na zabranenie
neotakavaného spustenia motora nie je potrebny *2
[Vypnutie funkciou STO] [Vypnutie funkciami STO a $51]

Isti€ v lisovanom Isti€ v lisovanom

telese (MCCB) _ telese (MCCB)
Magneticky stykaé na ' Magneticky stykac na
zahranenia |1 _| zabranenie neotakavaného
Obvod "_‘ neotakavaného spustenia ‘L_| spustenia uz nie je
bezpe&nastné uz nie je potrebny. / . potrebny.
ho relé Magneticky stykai (MC) pre z:&?i Magneticky stykaté (MC) pre
—p alarm serva *2 MR alarm serva =2
Bezpefnosiné zariadenie u
M-J3-D05, bezpelnostny programovatelny
radié radu MELSEC QS/MWS, atd.
Signal
5581
MR-J4
MR-J4W _ ;
i e, | - )
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LETIGIEN Funkcie zabezpecenia bezpecnosti a uspor energie

) ood

h 2
Servomotor <3 Servomotor &3

*1. Vyiaduje sa bezpetnostné zariadenie (MR-J3-D05 atd’ ).

*2. STO nie je ochranna funkcia elekirickej bezpetnosti, ale funkcia na vypnutie vystupného kratiaceho momentu
vypnutim napajania vnatri servozosilfiovaéa. Pre servozosilfiovaé radu MR-J4 nie s0 potrebné magnetické stykaée na

splnenie poZiadaviek STO. Naintalujte viak magneticky stykaé, aby ste predisli skratu servozosilfiovaca alebo Grazu
elektrickym pradom.

2/2
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m Kombinacia s radicom pohybu

) ood

Kombinacia s radicom pohybu Q17nDSCPU je v sulade s nasledujicimi funkciami definovanymi ako ,funkcie vykonového

hnacieho systému® v IEC/EN 61800-5-2.

Funkcia IEC/EN 61800-5-2:2007

STO (Safe torque off)

ST1 (Safe stop 1)

ST2 (Safe stop 2)

S05 (Safe operating stop)

SLS (Safely-limited speed)

SBC (Safe brake control)

SSM (Safe speed maonitor)

Funkcia monitora bezpeéného signalu

Radi& pohybu kcrmpatlbllny s SSCNET III/H (~O)
S
' Magneticky stykaé
(MC)
SSICNE' i)
: MR-J4-B
Strana h “ Strana MR-J4W -B
programovatelného I radic¢a pohybu
radica Vypnutie napajania (vystup 3TO) ;. Servomotor
(Vstup) ' ‘

(Vstup)

Opticky zaves G Bezpeénostny
spinac
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m Viacosovy servozosiliiovac ) 000
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Viacosovy servozosiliiova€ — uspora priestoru )

PouzZitim 2-osového alebo 3-osového typu servozosilfovacda mozno Setrit energiu, zmensit rozmery zariadenia a znizit
naklady.

2-osovy typ servozosiliovata MR-J4W2-B ma instalacné rozmery o 26 % mensie, ako pri pouZiti dvoch MR-J4-B.
3-osovy typ servozosilfiovaca MR-JAW3-B ma instalacné rozmery o 30 % mensie, ako pri pouziti troch MR-J4-B.

[InGtalaény priestor] B
MR-J4W3-B
(3-os0vy typ) (Hibka 195 (7,68) mm)
- - — — 1
] A : .
| |
s | [P G—
(6.61) I Priestor na :
) 100Wy=2 200WW=1 TH0WW=2 : intalaciu
mm 200Wx1 | 400Wx2 | mendio |
' o30%
v I - — _ :
< g
255 (10,04) mm = 85 (3,35) mm (Sirka jednotky) = 3
MR-J4W2-B -
, (Hibka 195 (7.68) mm)
(2-os0vy typ) A T
— 80 85 [
| <> <«—» ~
: 168 _ !
(6.61) Friestorna |
) 100WW | 2000V | 400WW | 7S0WW=2 indtalaciu
mm x2 | x2 | x2 mendio !
26%
A A e i
<4 >
265 (10.43) mm = 60 (2,36) mm (53irka jednotky) = 3 + 85 (3.35) mm (5irka jednotky) = 1

ME-.14-B . [l
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m Viacosovy servozosiliovac

(Hibka 135 (5,31) mm, 170 (6,69) mm. 185 (7.28) mm)

A
40 60
<> <+—>
168
{?ﬂ} 100W|100W |200W[200W [400W |400W| 750W | 750W
v
< >

2/2

Jednotka: mm (")

360 (14.17) mm = 40 (1.57) mm (Sirka jednotky) = 6 + 60 (2,36) mm (Sirka jednotky) = 2

) ood
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Viacosovy servozosiliiova¢ — redukcia vinutia D) 0eo

V 3-osovom servozosiliiovaci MR-J4W3-B pouZivaja vSetky tri osi rovnaké pripojenie napajania hlavného a riadiaceho
obvodu, periférnych zariadeni, vodi€ riadiaceho signalu atd. To znamena, Ze sa vyrazne zmensuje pocet pripojeni i
pristrojov.

Porovnanie poctu vinuti

M-J4-B x 3 jednotky M-J4W3-B (3-osovy typ) * 1 jednotka

Pocet vinuti
SETTASSrasrassananaRGS \ s (Sesseasasasanssaans 2
o . s ! e ]
| SSCNET IlI/H % 3 (pocet of jednotiek) , | SN, | 2 | SSCNET IlI/H X1 )
| Napajaci zdroj % 3 (pocet of jednotiok) | EYNISRVINNE] e Radi¢ | Napajaci zdroj hlavného T
: hlavného obvodu A o 50 % = 1 obvodu '
| T | - - . ¥ ! '
‘:Nagalacgle ’ % 3 (pocet of jednotiek) ,  Napajaci zdroj riadiaceho x1
nadiaceno voau ! | |
I obvodu
| Pripojenie x 3 (poéet of jednotiek) ' ’ Py L '
G n,etick sho stjkaca J : I Pripojenie magnetického x 1 :
] - ~
:R' doid ficky et o , Stykaca '
2 tl;kaeét:;ren magnetickym x 3 (pocet of jednotiek) : : Riadenie magnetickym x 1 :
:K()dovaé 3 ' , stykadom '
x éet osi : 2
:Vstup napajania motora x 3 (pofet Osf) : : Kodovac *3 :
x
: et : | Vstup napajania motora X3
| Celkom 21 : | Celkom 1
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Viacosovy servozosiliovac - zlepSené uspory energie

) ood

—

L

pohon.

200W

| /

. L e
% 1 .
olol] K -._ Motor osi A

[

' Rekuperatna energia
sa docasne uklada a
vyuziva ako energia na

214

-

Rekuperatna energia

Hnacia napajacia energia

| K -'._ Motor osi B

Hnacia napajacia energia

_ K ‘— Motor osi C

Opakovane pouZitelna energia

MR=J4W3 MR=J3

9J

400W

304

114J

\ zavislosti od podmienok mdZe byt potrebny regeneraény odpor.

a Rychlost motora osi A

\Spnmalenie

= Rychlost motora osi B

Zrychlenie ‘ \
N

® Rychlost motora osi C

Zrychlenie ‘

" Cas

" Cas

Cas

Servozosilfovace viacosového typu su schopné vyuZit rekuperacnu energiu zadane] osi ako energiu pohonu motora inych
osi, ¢o zariadeniu pomaha Setrit energiu.
Opakovane pouZitelna rekuperaéna energia uloZena v kondenzatore je v pripade MR-J4W vysSia ako u predchadzajliceho
modelu. Doplnkova rekuperacia energie uZ nie je potrebna.
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“ Monitorovanie vykonu ) W

Funkcia monitorovania vykonu radu MR-J4 vypocita energiu pohonu a rekuperaénu energiu z rychlosti, pradu a dalSich
dat, ktoré su uloZené v servozosiliiovaci. Na MR Configurator2 mozno sledovat prikony a pod.
V systéme SSCNET IlI/H sa data posielaju do radi€a pohybu, aby sa mohol analyzovat a zobrazovat' prikon na HMI.

Zobrazuje prikon a celkovu spotrebu energie.

Radi¢ pohybu kompatibilny
s SSCNET IlI/H (

v - -
=
B !
T K-

- "V { -

Vypoctove udajet

Analyza podla radi¢a pohybu

PreskuSanie systému

spésobom, Setriacim energiu

= | Vypoéita prikon v servozosiliiovadi.
— g = HMI
Osobny N Hnacia
pocitac ' T 2% /1| - Napajacia
a ~HE 728 1 | M ie=y) energia
Servomotor H—— N\ Rekuperacna
A energia
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»m Zhrnutie tejto kapitoly

b 00

« Kompatibilita STO/SS1

* Monitorovanie vykonu

Bod

NiZ8ie uvadzame zoznam tém, ktorym sa venujeme v tejto kapitole.

+ Viacosovy servozosiliiovac

Nasledujtce body s velmi délezité. Znova si ich preStudujte a uistite sa, Ze ste sa oboznamili s ich obsahom.

Kompatibilita STO/SS1 .

$tandardné podpora funkcii IEC / EN 61800-5-2.
Uroven bezpec¢nosti mozno zvysit skombinovanim s radiCom pohybu.

Viacosovy
servozosiliovac

3-osovy servozosiliova¢ M-J4W3-B si vyzaduje o 30 % menej priestoru na instalaciu a
priblizne o 50 % menej pripojeni v porovnani s troma jednotkami 1-osového
servozosiliovaca.

Na zvySenie energetickej Uspornosti zariadenia sa vyuziva rekuperacna energia.

Monitorovanie vykonu

Standardna funkcia monitorovania vykonu vypogita energiu pohonu a rekuperaénu
energiu z rychlosti, pridu a inych dat, uloZzenych interne v servozosilfiovaci, aby spotrebu
energie bolo mozné analyzovat alebo zobrazit na HMI.
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@3 KOMPLEXNY TEST ) 000

Teraz, ked ste absolvovali vietky lekcie KURZ ZAKLADY MELSERVO (MR-J4), ste pripraveny podsttipit
zaverecény test.

Ak vam nie su jasné niektoré z preberanych tém, vyuzite tato prilezitost a prestudujte si tieto témy.
V tomto zaveretnom teste je celkom 5 otazok (13 poloziek).

Zaverecny test mbzete zopakoval tolkokrat, kofko budete cheiet.

Ako sa hodnoti test
Po vybere odpovede nezabudnite kliknut' na tlagidlo Odpoved. Ak budete pokracovat bez kliknutia na tlagidlo
Odpoved, vasa odpoved bude stratena. (Povazuje sa za nezodpovedanu otazku.)

Vysledky hodnotenia

MNa stranke vysledkov sa objavi poéet spravnych odpovedi, po€et otazok, percento spravnych odpovedi a
vysledok vyhovel/nevyhovel.

Spravne odpovede 5

_ MNa Ospesné absolvovanie testu
Celkom otazok: 5 musite spravne odpovedat' na
60 % otazok.

Percento 100%%

Pokratovat ] [ Kontrola ]

+ Kliknutim na Pokracovat' sa test ukongi.
+ Po kliknuti na Kontrola skontrolujte test. (Kontrola spravnej odpovede)
«  Kliknutim na tlaidlo Opakovat zopakujte test.
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Spomedzi nasledujucich si vyberte systém, ktory dokaze detegovat a ukladat polohu a rychlost otacania do pamate po
VYPnuti napajacieho zdroja a méZze pokraCovat v prevadzke bez nutnosti vykonat navrat do vychodiskovej polohy, ak
bola vychodiskova poloha nastavena pri uvedeni do prevadzky.

L)

Systém detekcie absolutnej polohy

)

Inkrementalny systém

Odpoved | | Spat |
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Vyberte spravne nazvy jednotlivych komponentov nasledujuceho servozosilnovaca.

Terminy na vyber

Komunikaény konektor USB

Konektor kodovaca

Konektor napajacieho zdroja hlavného obvodu
Napajaci konektor servomotora

Konektor signalov /O

Konektor napajacieho zdroja riadiaceho obvodu

E
M
&
AR
c
E
@

=
5l

:

ok W=

Odpoved | | Spat |
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@ET=S5 KOMPLEXNY TEST: GAST 3

) ood

Vyberte spravnu vetu o instalaci baténe pre systém detekcie absolutne) polohy.

Zapnite napajaci zdroj hlavného obvodu nasledovne, ked je nainstalovana baténa systému detekcie
absolutne] polohy.

) —-Select-- v

Potom, o 15 minut neskér, skontrolujte, €i zhasla kontrolka nabijania. Pred pripojenim jednotky baténe
skontrolujte napétie medzi svorkami P(+) a N(-) voltmetrom alebo inym pristrojom.

02 M —Select-- v |

Odpoved | | Spat |
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@ET=S53 KOMPLEXNY TEST: GAST 4

Odpovedzte na nasledujuce otazky o prevadzke servosystému.

® Skontrolujte prevadzku (otacanie dopredu/otacanie dozadu) servosystému pomocou reZzimu
pomalého posunu”.
Ked sa servomotor otaca dopredu, akym smerom sa otaca pri pohlade zo strany hriadefa
servomotora? 5

5D | —-Select-- v | /v X )

@ Od akej rychlosti musite Specifikovat' rychlost motora, kym bude potvrdena normalna
prevadzka?

P Select- v |

| Odpoved | | Spat |
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@ET=S53 KOMPLEXNY TEST: GAST 5

) ood

Odpovedzte na nasledujuce otazky o nastaveni jednym dotykom pomocou MR Configurator?.

® VYyberte si rezim citlivosti vhodny pre zariadenie s vysokou tuhostou stroja.

) -—-Select—- v

® ‘yberte reZim skusobnej prevadzky, ktory nepodporuje nastavenie jednym dotykom.

D | -Select-- v

Odpoved | | Spat |
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Absolvovali ste zaveretny test. Rozsah vysledkov je nasledovny.
Zaveretny test ukoniite prechodom na dalSiu stranu.

Spravne odpovede: 5

Celkom otazok: 5

Percento: 100%;
Pokracovat | | Kontrola |

Gratulujeme. Absolvovali ste test.
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»

Dokongili ste $kolenie ,KURZ ZAKLADY MELSERVO (MR-J4)".

Dakujeme vam za absolvovanie tohto kurzu.

Dufame, Ze zostrojite systém plnym vyuzitim vedomosti ziskanych na
tomto kurze a prehibite svoje vedomosti podla navodov k vyrobkom.

Tento kurz si zopakujte na osvieZenie vedomosti tofkokrat, kofko
budete chciet.

Uvidime sa nabuddce.

Hodnotenie ~ Zatvorit




