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Objetivo del curso

) oo

Este curso esta dirigido a aquellos que implementaran por primera vez un sistema de servo utilizando servomotores
lineales y describe los procedimientos de instalacién, cableado, operaciones de prueba y monitoreo.

Se describen las caracteristicas, configuracian
basica y gama de productos de servomotores
lineales.

Conocimientos sobre servomotores

Operacion de posicicnamiento

lineales

s . Sisterna de muestra y seleccién de
Deteccion del polo magnético

capacidad

Instalacién y cableado

Configuracion de servomotores lineales

Se requiere un conocimiento basico de Servo AC para tomar este curso.

Se les recomienda a los principiantes tomar el siguiente curso:
» «Servo MELSERVO Basics (MR-J4)»
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Estructura del curso

Los contenidos de este curso son los siguientes.
Le recomendamos comenzar desde el capitulo 1.

Capitulo 1.- Conocimientos sobre servomotores lineales

Este capitulo describe las caracteristicas y los ejemplos de aplicacion de los servomotores lineales y las
caracteristicas de la serie LM.

Capitulo 2.- Sistema de muestra y seleccion de capacidad

Este capitulo presenta el sistema de muestra que se utiliza en este curso y explica la manera de seleccionar la capacidad.

Capitulo 3.- Instalacion y cableado

Este capitulo describe las precauciones que se deben tomar al manipular e instalar servomotores lineales, asi como
los procedimientos para la instalacion, cableado y encendido de un servoamplificador.

Capitulo 4.- Configuracion de servomotores lineales

Este capitulo describe como configurar los parametros de un servoamplificador por medio de MR Configurator2.
(Configuracion de las series y tipos de servomotor, seleccion del polo del encoder lineal y ajustes de resolucion)

Capitulo 5.- Deteccion del polo magnético

Este capitulo describe la deteccion del polo magnético (necesidad de una deteccidn inicial del polo magnético), la
manera de ejecutar la deteccion del polo magnético y las precauciones que se deben tomar al respecto.

Capitulo 6.- Operacion de posicionamiento

Este capitulo describe la operacion de posicionamiento en el modelo de operacién de prueba por medio de MR
Configurator2, la conexion de los controladores, los ajustes (nimeros de eje, configuracion del sistema y parametros
de control de posicionamiento), el encendido de la fuente de alimentacion y el retorno a la posicién de Home.

Prueba final

5 secciones en total (18 preguntas), puntaje para aprobar: 60 % o superior.
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Cémo usar esta herramienta de aprendizaje en linea ) 0o

Ir a la pagina siguiente Ir a la pagina siguiente.

Regresar a la pagina anterior Regresar a la pagina anterior.

Se visualizara "Indice”, lo que le permitira navegar a la pagina
deseada.

Ir a la pagina deseada

Salir de la herramienta de aprendizaje.
Las ventanas como la pantalla de "Contenidos” y la herramienta de
aprendizaje se cerraran.

Salir de la herramienta de
aprendizaje
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Precauciones de uso ) oo

Precauciones de seguridad

Cuando aprenda usando productos reales, lea atentamente las «Instrucciones de seguridad» incluidas en los manuales
correspondientes y utilicelas correctamente.

Precauciones que debe tener en este curso
- Es posible que las ventanas de la version del software que usted usa sean diferentes a las que se muestran en este curso.
A continuacion se muestra el software utilizado en este curso y cada version del software.

Para la ultima version de cada software, revise la pagina web de Mitsubishi Electric FA.

- Software de configuracion MR Configurator2 Ver.1.27D
- Software de seleccion de capacidad MRZJW3-MOTSZ111E Ver.D1
- Software de ingenieria MELSOFT MT Works2 Ver.1.100E

Materiales de referencia

Los documentos que se indican a continuacién son el material de consulta asociado a la herramienta de aprendizaje.
(No son imprescindibles para aprender).
Haga clic en el nombre del material de consulta para descargarlo.

Nombre de Formato del archivo Tamafio del archivo

referencia

Hoja de registro Archivo comprimido 772 kB
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m Conocimientos sobre servomotores lineales

Este capitulo describe las caracteristicas y los ejemplos de aplicacion de los servomotores lineales y las
caracteristicas de la serie LM.

Capitulo 1.- Conocimientos sobre servomotores lineales

1.1 ;Qué es un servomotor lineal?

1.2 Caracteristicas de los servomotores lineales

1.3 Ejemplos de aplicacion de los servomotores lineales
1.4 Servomotores lineales de la serie LM

1.5 Gama de la serie LM

1.6 Estructura de la serie LM

1.7 Caracteristicas de la serie LM

1.8 Servoamplificadores compatibles

1.9 Resumen

Capitulo 2.- Sistema de muestra y seleccion de capacidad
Capitulo 3.- Instalacion y cableado
Capitulo 4.- Configuracion de servomotores lineales

Capitulo 5.- Deteccion del polo magnético

Capitulo 6.- Operacion de posicionamiento
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ma_Qué es un servomotor lineal? ) < v f ]

Un servomotor lineal cuenta con la estructura en la que una parte de un servomotor rotativo se despliega y extiende.
Los principios de operacion de los servomotores lineales son los mismos de los servomotores rotativos. Sin embargo,
los servomotores lineales ejecutan movimientos en forma lineal, mientras que los servomotores rotativos ejecutan
movimientos giratorios.

Micleo de hierro
|
Bobina de matar
1 B

—_—

Lado secundaria {iman}

Servomotor lineal (vista en corte transversal)
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m Caracteristicas de los servomotores lineales ) e

Un servomotor lineal puede conectarse directamente con un dispositivo y ejecutar movimientos lineales sin un
mecanismo de transmision como por ejemplo un tornillo de bola.

Por lo tanto, el uso del servomotor lineal permite que se ejecuten operaciones de posicionamiento de alta velocidad
y precision.

El servomotor lineal cuenta con las siguientes caracteristicas.

+ Permite un mecanismo simple y compacto y aumenta la rigidez de la maquina

* Realiza operaciones fluidas y silenciosas

* El elemento motriz de alta velocidad mejora la productividad.
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m_Ejemplos de aplicacion de los servomotores lineales 0 0oc

Un sistema con servomotores lineales no requiere un mecanismo de transmision como un tornillo de bola, lo cual
permite controles de alta velocidad y precision y un facil mantenimiento. Es por ello que los servomotores lineales se
utilizan en diversos sistemas, como se muestra a continuacion.

Servomotor lineal Servomotor lineal Servomotor lineal
(multicabezal)

Servomotor lineal Servomotor lineal

(tindem) (tandem)
Sistema de alineamiento Sistema de ensamblaje automatico Mounter
+ Sistema que requiere * Sistema grande (tandem) + Sistema que requiere
posicionamiento de alta + Sistema que necesita reducir el posicionamiento de alta
precision tiempo de inspeccion velocidad

(multicabezal)
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Al utilizar los servomotores lineales de la serie LM (en adelante denominados «serie LM») junto con un controlador
de sistema de servo compatible con SSCNET III/H y servoamplificadores de la serie MELSERVO-J4, usted puede
configurar un sistema de movimiento lineal de alta velocidad y alta precision. Al utilizar el sistema, usted puede
ejecutar facilmente operaciones tandem, que requieren una sincronizacion de alta precision entre dos ejes.

Controlador del sistema de servo

Serie MELSERVO-J4
servoamplificador

Tandem

47 SSCNETIH
[ immr wri ovw o e i i i

Red de movimiento de
tipo de sincronizacion
altamente fiable y

de alta velocidad

Servomotores lineales de la serie LM

La serie LM tiene las siguientes caracteristicas.

* Los siguientes cuatro tipos de servomotores lineales se proporcionan en la serie LM para diversas aplicaciones:
Tipo de ndcleo, tipo de nucleo (Enfriamiento liquido), tipo de nicleo con contra fuerza de atraccion magnética y
tipo sin nicleo.

* Las operaciones tandem se logran facilmente con un comando Unico a dos ejes mediante |a sincronizaciéon de
SSCNET II/H.

También se puede utilizar el control sincronico avanzado.

* El servoamplificador de la serie MELSERVO-J4 maximiza el rendimiento de la serie LM al conseguir un control

servo altamente receptivo.




Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_motor)_SPA

»m Gama de la serie LM

De los siguientes cuatro tipos de servomotores lineales de la serie LM, elija el mas adecuado para su aplicacion: Tipo de
nucleo, tipo de ndcleo (Enfriamiento liquido), tipo de nicleo con contra fuerza de atraccion magnética y tipo sin ntcleo.

A

Empuje

i 000

Tipo de ntcleo (enfriamiento natural/liquido)

serie LM-F
Velocidad maxima: 2 m/s
Empuje nominal: 300 N a 3000 N (enfriamiento natural)
600 N a 6000 N (enfriamiento liquido)
Empuje maximo: 1800 N a 18000 N
(enfriamiento natural/liquido)

Servomotor lineal de tipo de nicleo compacto.
El sistema de enfriamiento liquido integrado
duplica el empuje continuo,

Manipulacién
de materiales

wi' o Sin nucleo Tipo de nucleo con contra fuerza

de atraccion magnética

serie LM-U2 : &
Yeodismedw 2 v | Tipo de niicleo Szrcfdalgﬂimla(zzz m/s
Emg:j: ;C:::l; ]5.‘530 Naa b serie LM-H3 Empuje nominal: 120 N a 2400 N

Velocidad méxima: 3 m/s Empuje maximo: 300 N a 6000 N

Sin rotacién irregular, fluctuaciones de Empuje nominal: 70 N a 960 N

baja velocidad, s Empuje maximo: 175 N a 2400 N
Sin fuerza de atraccion magnética, vida
prolongada de las guias lineales.

Vida prolongada de las guias lineales
debido a la estructura de contra
fuerza de atraccion magnética,

Tipo de nicleo adecuado para el ahorro de espacio, Bajo ruido audible.

alta velocidad y alta aceleracion/desaceleracion.
‘ Orientado a la velocidad de alimentacion Orientado al posicionamiento ’




r -
Wi Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_motor)_SPA I = | |ﬁ
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Un servomotor lineal cuenta con la estructura combinada del lado primario compuesto por un nucleo laminado
(nucleo) y bobinas de motor, y del lado secundario compuesto por una pieza de montaje (yugo) e imanes
permanentes. (para el tipo de ntcleo)

Lado primario: Bobina

Resina moldeada e

Nucleo laminado (ndcleo) —

Bobina de motor

Lado secundario: Iman

™ Resina moldeada o tapa inoxidable
Iman permanente

Pieza de montaje (Yugo)

Lado primario: Bobina

El lado primario cuenta con un nudcleo laminado (nicleo) con devanado y esta cubierto con la resina moldeada.

Lado secundario: Iman

El lado secundario cuenta con imanes permanentes sobre una pieza de montaje (yugo) y esta cubierto con la resina
moldeada o la tapa inoxidable.
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1.7 Caracteristicas de la serie LM
Caracteristicas de la serie LM: Motor compacto y de alto empuje )

La serie LM esta conformada por servomotores lineales compactos y que generan poco calor que presentan una
estructura de nucleo con bobinas de tipo funcional que acorta los extremos del nicleo y permite un devanado de
alta intensidad. (para el tipo de nucleo)

Tipo convencional Tipo funcional

Nicleo integrado
Se requiere un maolde especifico para producir nicleos segin

los cambios en el tamafio del motor. Longitud del
Lonaitud del niicl Ancho del nucleo
ongitud del nicleo .
Ancho del nucleo

nicleo

Mucleo estaindar —»
No se requiere un molde especifico para producir nicleos. Como resultado,
las variaciones de empuje, la longitud y ancho del motor se pueden expandir.
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> Caracteristicas de la serie LM: Alta velocidad y alta precision

Al utilizar la serie LM junto con la serie MELSERVO-J4, se pueden ejecutar los servoamplificadores lideres de la
industria y los controles servo altamente receptivos y de alta precision. Ademas, al utilizar diversas funciones de
control de la serie MELSERVO-J4, como por ejemplo el control de supresion de vibracion avanzada, se puede
accionar la serie LM para maximizar el rendimiento del sistema.

Controlador del

sistema de servo MELSERVO -I4 Energia Serie LM

eléctrica Servomotores lineales

S

47 SSCNETIII/H
| SERvD SvETEM CONTROLER seTwoss |

Reconocimiento de pulsos

Encoder lineal
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Caracteristicas de la serie LM: motores de ahorro de energia y ahorro de espacin) 000

La serie LM-H3 ahorra mas energia y espacio en comparacion con el modelo anterior (serie LM-H2).

B Reduccion de la energia eléctrica para accionar los motores

La serie LM-H3 ha logrado una reduccion del 25 %* de la corriente que acciona el motor mediante un nuevo
disefio magnético con una forma de iman optimizado, lo cual contribuye al ahorro de energia para las
maguinas. En comparacion con el modelo anterior, la masa de la bobina (Lado primario: Bobina) se ha reducido
en aproximadamente 12 %%, lo cual también contribuye al ahorro de energia para accionar la pieza mavil.

*Para un servomotor lineal con 720 M nominal
Reducido
en 25 %

LM-H2 LM-H3

Corriente que
acciona
el motor

B Ahorro de espacio
Para LM-H3, el ancho de la bobina del motor y el ancho del iman se reducen en 10 % en comparacion con el
modelo anterior. El incremento del empuje para el radio actual da lugar al uso del servoamplificador con una
capacidad menor, lo cual contribuye a contar con una maquina mas compacta (reduccion de materiales).

El ancho se reduce
en un 10 %.

Serie LM-H3

Serie LM-H2
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WX Caracteristicas de la serie LM: Tandem y multicabezal ) SlE

Las configuraciones tandem y multicabezal son faciles de realizar con la serie LM. La serie LM es compatible con

diversas configuraciones de sistema de manera flexible.

B Tandem
Los servomotores lineales en una configuracion tandem son
adecuados para los sistemas grandes que requieren una
operacion sincronica de alta precision entre dos ejes. Las
operaciones tandem se logran facilmente con un comando
Unico a dos ejes mediante la sincronizacion de SSCNET HI/H.

También se puede utilizar el control sincrénico avanzado.

Sistema de ensamblaje automatico

B Multicabezal
Los sistemas multicabezal permiten el control de dos bobinas
(bobinas del lado primario) de manera independiente, por lo cual
simplifica los mecanismos de la maquina. Estos sistemas son
adecuados para las maquinas que requieren un tiempo de
inspeccion reducido.
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»u Servoamplificadores compatibles -

La serie LM se puede utilizar con los servoamplificadores de interfaz de propésito general y de interfaz SSCNET III/H.
Ademas, los servoamplificadores de 1 eje, y los servoamplificadores de 2 y de 3 ejes se pueden utilizar para accionar
los servomotores lineales de la serie LM.

Para ver los detalles de la serie MELSERVO-J4, consulte el curso «Conceptos basicos de Servo MELSERVO (MR-J4)».

Servoamplificador de interfaz SSCNET IlI/H Servoamplificador de
de proposito general
Controlador del MR-J4-B MR-JAW2-B MR-J4W3-B Modulo de
sistema de servo tipo de 1 eje tipo de 2 ejes tipo de 3 ejes posicionamiento MR-J4-A
R tipode 1 eje

| €7 SSCNETII/H
AR TR T

Servomotores lineales de la
serie LM

Servomotores lineales de la serie LM
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En este capitulo, usted aprendio:

« ;Qué es un servomotor lineal? « Estructura de la serie LM
« Caracteristicas de los servomotores lineales « Caracteristicas de la serie LM
« Ejemplos de aplicacion de los servomotores lineales « Servoamplificadores compatibles

» Servomotores lineales de la serie LM
* Gama de la serie LM

Puntos importantes

Caracteristicas de los = Un servomotor lineal puede conectarse directamente con un dispositivo v ejecutar movimientos

servomotores lineales lineales sin un mecanismo de transmision como por ejemplo un tornillo de bola. Por lo tanto, el uso
del servomotor lineal permite que se gjecuten operaciones de posicionamiento de alta velocidad y
precision.

Ejemplos de aplicacion de = Un sistema con servomotores lineales no requiere un mecanismo de transmision como un tornillo
los servomotores lineales de bola, lo cual permite controles de alta velocidad y precisién y un facil mantenimiento. Es por ello
que los servomotores lineales son utilizados en diversos sistemas.

Gama de la serie LM = De los siguientes cuatro tipos de servomotores lineales de la serie LM, usted puede elegir el mas
adecuado para su aplicacion: Tipo de nicleo, tipo de nicleo (Enfriamiento liquido), tipo de nicleo
con contra fuerza de atraccion magnética y tipo sin nicleo. Puede elegir cualguier tipo de
servomotor lineal dependiendo del uso.

Estructura de la serie LM * Un servomotor lineal cuenta con la estructura combinada del lado primario compuesto por un
nicleo laminado (nacleo) y bobinas de motor, v del lado secundario compuesto por una pieza de
montaje (yugo) e imanes permanentes. (para el tipo de nicleo)

Caracteristicas de la serie = Los motores de la serie LM son servomotores lineales compactos y que generan poco calor que
LM presentan una estructura de nticleo con bobinas de tipo funcional que acorta los extremos del
nucleo y permite un devanado de alta intensidad.

= Puede configurar los sistemas tandem y multicabezal de manera muy sencilla utilizando la serie LM.
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Este capitulo presenta el sistema de muestra que se utiliza en este curso y explica la manera de seleccionar la capacidad.

Capitulo 1.- Conocimientos sobre servomotores lineales

Capitulo 2.- Sistema de muestra y seleccion de capacidad

2.1 Sistema de muestra

2.2 Seleccidn de la capacidad de los servomotores lineales
2.3 Seleccién de los encoders lineales

2.4 Lista de la configuracion del sistema

2.5 Resumen de este capitulo

Capitulo 3.- Instalacion y cableado
Capitulo 4.- Configuracion de servomotores lineales

Capitulo 5.- Deteccion del polo magnético

Capitulo 6.- Operacion de posicionamiento
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En este curso, usted conocera una tabla X-Y como un sistema de muestra.
Por favor revise el siguiente archivo en PDF para ver el diagrama del patron de operacion y las especificaciones de la maquina.

Detalles del sistema de muestra <PDF>
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m Seleccion de la capacidad de los servomotores lineales ) 00c

Primero, tiene que seleccionar la capacidad dptima de los servoamplificadores y de los servomotores lineales que se
utilizan en el sistema de muestra.

Para seleccionar la capacidad, utilice el software de seleccién de capacidad de AC servo (software gratuito).

Software de seleccion de capacidad de AC servo

Descargue este software del sitio web de Mitsubishi Electric FA.

Al configurar las especificaciones de la maquina y el patrén de operacion, usted puede seleccionar los
servoamplificadores, los servomotores lineales y las opciones de regeneracion mas adecuados.

En la siguiente pagina, se puede simular la seleccion de la capacidad con el software de seleccion de
capacidad de AC servo por medio de ventanas reales.

Software de seleccion de capacidad: MRZJW3-MOTSZ111E
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>m Seleccion de la capacidad de los servomotores lineales

) oo

ST

AT (r

Fs

Frimary side of linear servormitor

i

Secondar ‘amotar

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

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

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

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

ﬂ Linear serve | Linsar Servo | INDT11.5VM

File Units Teols Help
Setting Data
|Linearser‘m j
|Pas.ctrl. modz ~|| @& calculate Set Force |

[
T Amplifier MR-J4-AB
Iaﬂmrplifi n
[ st [
m - Motor LM-H3 3 misec
| | self-coolin
Led @
Uniform AcdDec Inclin All Sect of  [E=r=mmn
U " Pos Cirl Mode Oper. Patem d ETEU|E_'11ZE§

I | capacity:
Data Setting
Maz= of table WT 2.000 kg
Mazs of load W1 0.500 kg
Thrustlzad Fc 0.000 M
Sliding resistance F= 0.000 N
Co=fficient of friction i 0.135
Mechanical sys. Efficiency eta 0.900
Mass of table WT: 2.000 kg -

Se muestra el resultado del calculo.

Haga clicen () para pasar a la siguiente pantalla.
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Para utilizar un servomotor lineal, debe seleccionar un encoder lineal.
Por lo general, los encoders lineales se clasifican en los siguientes tipos.
El sistema de muestra utiliza un tipo incremental de encoder lineal compatible con las interfaces de la serie Mitsubishi.

Tipo de encoder lineal

Tipo de posicion absoluta

Compatible con la interfaz de la serie
Mitsubishi

Tipo incremental

Tipo de resultado diferencial de la fase Tioo incremental
AfBj"Z* P

Los servoamplificadores de |a serie MR-J4 son compatibles con diversos encoders de interfaz en serie con una minima
resolucion de 0.005 pm o mayor y con encoders lineales del tipo de resultado diferencial de la fase A/B/Z*.

Seleccione los encoders lineales adecuados para su maquina mediante la verificacion de las especificaciones
(resolucion, velocidad nominal, longitud de medida efectiva, etc.) de los encoders lineales en el «<MANUAL DE
INSTRUCCIONES DEL ENCODER LINEAL». Para conocer los detalles de las especificaciones, rendimiento y garantia de
los encoders lineales, comuniquese con el fabricante de cada encoder lineal.

* Los servoamplificadores MR-14-B-RI/MR-14-A-RJ son compatibles con los encoders del tipo de resultado diferencial de la fase A/B/7*.

Lista de encoders lineales (a marzo de 2015) <PDF>
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m Lista de la conﬁguracién del sistema

A continuacion se muestra la configuracion del sistema de
muestra utilizado para este curso.
Q172DS

QY41P
Qo

QU4UDEH

Q35DB

£7 SSCNETII/H
[ ha = s N (e e ]

Interruptor de Interruptor de
limite superior limite superior
Interruptor de Interruptor de
limite inferior limite inferior
Sensor de Sensor de
proximidad proximidad
Sefal de parada Sefal de parada
forzada forzada

Controlador

instalado)

CPU de PLC QU4UDEHCPU 1
Unidad base Q35DB 1
Modulo de entrada Qx40 1
Modulo de salida Qy41p 1
Cortopdar delsstemade | quranscry 1
Servoamplificador MR-J4-40B 2
Servomotor lineal (lado primario) LM-H3P2A-07P-BSS0 2
Servomotor lineal (lado secundario) LM-H3520-480-BSS0 2
Encoder lineal Incremental type 2
Cable del encoder MR-EKCBLZM-H 2
Cable de unién para servomotor lineal | MR-J4ATHCELO3M 2
Juego de conectores de encoder MR-J3CN2 2
Cable SSCMET I MR-J3BUSOL5M 2
computadora personal cable Usk) | MR3USBCBL3M 1
MT Works2
Ambiente de ingenieria (Incluide MR 1
Configurator2)
SWEDMNC-5V22QL
as (Previamente 1




‘i
kil Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_maotor)_SPA

ﬂ Resumen de este capitulo

En este capitulo, usted aprendio:
« Sistema de muestra
« Seleccion de la capacidad de los servomotores lineales
+ Seleccion de los encoders lineales

* Lista de la configuracion del sistema

Puntos importantes

Seleccidn de la capacidad = Debe seleccionar los servoamplificadores y los servomotores lineales en combinacion dentro del
de los servomotores rango de capacidad adecuado.
lineales

Seleccion de los encoders = Para utilizar un servomotor lineal, debe seleccionar un encoder lineal.

lineales = Seleccione los encoders lineales adecuados para su maquina mediante la verificacion de las
especificaciones (resolucién, velocidad nominal, longitud de medida efectiva, etc)) de los encoders
lineales en el «MAMNUAL DE INSTRUCCIONES DEL ENCODER. LINEAL=.

= Para conocer los detalles de las especificaciones, rendimiento y garantia de los encoders lineales,
comuniquese con el fabricante de cada encoder lineal.
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>m Instalacion y cableado ) 00c

Este capitulo describe las precauciones que se deben tomar al manipular e instalar servomotores lineales, asi como
los procedimientos para la instalacion, cableado y encendido de un servoamplificador.

Capitulo 1.- Conocimientos sobre servomotores lineales

Capitulo 2.- Sistema de muestra y seleccion de capacidad

Capitulo 3.- Instalacion y cableado

3.1 Nombres y funciones de las partes de un servomotor lineal

3.2 Manipulacion de los servomotores lineales

3.3 Deslizante lineal

3.4 Instalacion de los servomotores lineales

3.5 Instalacion y conexion a tierra de los servoamplificadores

3.6 Cableado de los servoamplificadores y los servomotores lineales
3.7 Activacion de las fuentes de alimentacion

3.8 Resumen de este capitulo

Capitulo 4.- Configuracion de servomotores lineales

Capitulo 5.- Deteccion del polo magnético

Capitulo 6.- Operacion de posicionamiento
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Nombres y funciones de las partes de un servomotor lineal )

A continuacion se muestran los nombres y las funciones de las partes de la serie LM, tomando como ejemplo la serie LM-H3.

Mo Nombre Aplicacién

Un cable conductor con
terminales redondos de
crimpado para conectar

itz termistores
(1) | conductor de . -,
termistor La informacion sobre la ] .
temperatura en el lado primario
regresa al servoamplificador
mediante este cable.
Cable Un cable conductor con

terminales redondos de
crimpado para conectar las
fuentes de alimentacion

(2} | conductor de
alimentacion

Una cubierta inoxidable para
(4 (3) | Cubierta SUS proteger los imanes en el lado
secundario

Una marca para verificar el polo
magnético. Esta marca indica la
direccion del polo norte
magnético.

4) | Marca =N=

Una placa de identificacion que
indica el nombre y capacidad
nominal de un modelo

Flaca de
identificacion

(3)
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»
m Manipulacion de los servomotores lineales

Se utilizan imanes potentes en el lado secundario de un servamotor lineal.
La manipulacion incorrecta de los servomotores lineales podria causar un accidente grave. Manipulelos con cuidado.

;7 N

Iman potente: manipule con cuidado

En el lado secundario, se genera una gran fuerza de
’ atraccion entre el producto y la sustancia magnética.
A PRECAUCION Sus manos pueden quedar atrapadas.
Mantenga lejos del producto cualquier equipo que pueda
tener un mal funcionamiento debido a la fuerza magnética.
Toda persona que tenga puesto un marcapasos no debe
manipular el producto. )

N

Sirvase leer atentamente el «LINEAR SERVO MOTOR INSTRUCTION MANUAL» con anterioridad y utilice los
productos adecuadamente.
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»
m Manipulacion de los servomotores lineales: Fuerza de atraccion magnética) ooc

M Fuerza de atraccion magnética

El lado secundario del servomotor lineal contiene un iman potente

Siempre actuar

permanente, de modo que se genere una fuerza de atraccién 3 c independientemente del
yy e . - ,oa wy .
magnética (la fuerza por la que un iman atrae cuerpos magnéticos) Z. 5 j:":;:’d';”;:]:'j?mi acién
hacia cuerpos magnéticos tales como el hierro. g0
5

Esta fuerza de atraccion magnética actla siempre
independientemente del encendido o apagado del motor lineal.

Lado frontal
del iman

uopIel

Lado frontal de la pieza
de montaje (yugo)

Los flujos magnéticos que se generan del iman permanente se
dispersan en el aire desde el lado frontal del iman (orientado hacia el
lado primario) y la mayoria de ellos no se filtran en el lado superficial

Lado frontal del iman... Los flujos magnéticos
se dispersan.

de la pieza de montaje (yugo) debido a su estructura. Se produce la fuerza de atraccidn magnética.
Debido a esto, se produce una fuerza de atraccidn magnética en la @
parte frontal del iman del lado secundario y no en el lado superficial Imén 4  Flujos 4
: : miagnéticos
de la pieza de montaje (yugo). permirlente z - % "
~ [ > W T -
1 ] [EEEX] |
- 5 Pola M »| Polos |« Falo M I
- —y —
Pieza de montaje (Yugo) ——

Lado frontal de la pieza de montaje... Los flujos magnéticos
no se dispersan.
No se produce la fuerza de atraccién magnética.
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»>
m Manipulacion de los servomotores lineales: Fuerza de atraccion magnética) ooc

El iman permanente utilizado para el servomotor lineal es muy potente.
Cuando se atrae completamente una lamina de hierro de tamafo A4, la fuerza de atraccion magnética llega a alcanzar 2.5 t.
Tenga mucha precaucion al manipular.

Cuando un iman permanente atrae
completamente
una placa de hierro de tamanio A4...

Fuerza de atraccién magnética = 400 [kPa] (21 X gg 7 cm)

M Para su seguridad

La fuerza de atraccion magnética esta en proporcion inversa al cuadrado de la distancia a un cuerpo
magnético, por lo que aumenta drasticamente cuando la distancia se reduce.

Cuando instale el lado secundario de un motor lineal, asegtrese de que exista la distancia suficiente desde
los cuerpos magnéticos, alrededor de ellos y fije dichos cuerpos magnéticos.
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»
m Manipulacion de los servomotores lineales: Otras precauciones

Los servomotores lineales deben ser manipulados por ingenieros que cuenten con conocimientos completos
sobre los productos.
Es necesario prestar especial atencién a los siguientes puntos.

Una persona que utiliza un dispositivo médico, por ejemplo un marcapasos, debe
mantenerse alejado del producto y del equipo.

Mo lleve puesto objetos de metal, como relojes, aretes, collares, etc.

Utilice herramientas no magnéticas.
- ~ (Ejemplo) Herramientas de seguridad con aleacion de cobre y berilio a prueba de
T— explosiones: Bealon (NGK)

Mo coloque tarjetas magnéticas, relojes, teléfonos portatiles, etc. cerca al motor.

Mo apligue una descarga o tension en las partes moldeadas del producto. (De lo contrario,
se puede dafiar el servomotor lineal)

Muestre el mensaje «Caution! 5trong Magnet» o parecido y tome medidas advirtiendo a los

Caution! Strong Magnet alrededores, etc.
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»“ Deslizante lineal ) 000

@EEW Estructura basica de un deslizante lineal )

La siguiente figura muestra la estructura basica de un deslizante lineal en el que se incorpora un servomotor lineal.

Tope Lado secundario del
servomotor lineal

Guia lineal /
Pieza de 2

trabajo /L

Tabla
Base
\ %@L,
\\‘ =

#

Lado primario del Escala del encoder
servomotor lineal lineal

Cabezal del encoder
lineal
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]
m Instrucciones en la estructura de un deslizante lineal ) ooo

La siguiente figura muestra las instrucciones acerca de la estructura de un deslizante lineal.

El disefio inadecuado de la estructura podria tener efectos negativos en la operacion y en la precision de la maquina.
Disefie un deslizante lineal de modo que el centro de empuje de un servomotor lineal se encuentre cerca al centro
de gravedad de un objeto movil.

Lo mas cerca posible
- e

Centro de gravedad de la
parte movil

Lo mas cerca
posible

Lo mas cerca
posible Lado primario H Centro de guia lineal

\

Centro de empuje Lado secundario
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bl
m Instalacion de los servomotores lineales

Centro en el lade primario: centro del tornillo de montaje

Instale un servomotor lineal de la siguiente manera. (Para LM-H3P3)

7"

Lado primaric

Tabla

0.5 o mas corto
>

i =

43.0+01

>

Centro en el lado secundario: centro del tornillo de montaje

Lado secundario

[Unidad: mm]
Paralelismo 0.1 A
Planitud 0.1
—_— A
Planitud 0.1
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>m Instalacién del lado secundario (iman)

Cuando utilice lados secundarios multiples, coloque las placas de identificacién adheridas a los productos en la
misma direccion para mantener la disposicion de los polos magnéticos.

Placa de identificacion

Luego, instalelas segun el siguiente procedimiento a fin de reducir el espacio entre los lados secundarios.

1) Asegure el lado secundario con los pernos para que sea la referencia
de instalacion.

2) Coloque otro lado secundario sobre la superficie de montaje y ajistelo
temporalmente con los pernos.

3) Presione el lado secundario fijado temporalmente contra el lado

secundario de montaje estandar. Lk sacinickilo

4) Asegure con los pernos el lado secundario como referencia de
fijado temporalmente. instalacién
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m Instalacién del lado secundario (iman)

Para la instalacion de los lados secundarios, preste atencion a los siguientes puntos.

* Los imanes permanentes en el lado secundario hacen que la sustancia magnética genere una fuerza de
atraccion. Cuide que su mano no quede atascada.

+ Cuando instale el lado secundario, utilice herramientas no magnéticas.
* Cuando instale un bloque adicional del lado secundario luego de haber instalado uno, aleje el bloque adicional

del bloque que ya ha sido instalado y luego deslice el bloque del lado secundario a una posicion especificada.
Su mano puede quedar atrapada si coloca el bloque del lado secundario cerca a otro.

« Mantenga el error acumulado de separacion de los agujeros para los tornillos de montaje en un margen de
+0.2 mm. Cuando se alinean dos o mas lados secundarios, pueden presentarse espacios entre cada blogque
(iman) del lado secundario segun el método de montaje y la cantidad de bloques del lado secundario.
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@XEI Instalacion del lado primario (bobina)

A continuacion se muestra como instalar el lado primario.

1) Instale alguncs de los lados secundarios.

2} Instale el lado primaric en una posicién en donde no estén

instalados los lados secundarios.

3) Mueva el lado primaric scbre los lados secundarios instalados.
Verifique que el lado primaric no haga contacto con los lados secundarios.

4) Instale los lados secundarios restantes.
Verifique que el lado primaric no haga contacto con los lados secundarios.

/

Para la instalacion de los lados primarios, preste atencion a los siguientes puntos.

« Para evitar el riesgo causado por la fuerza de atraccién que genera el iman permanente entre el lado primario y el lado
secundario, se recomienda instalar el lado primario en una posicion en donde los lados secundarios no estén instalados.

+ Si es inevitable instalar el lado primario scbre el lado secundario, utilice un equipo de manipulacién de materiales, como
por ejemplo una grda que tenga la perfecta capacidad para sostener la carga de fuerza de atraccion, etc.

* Al deslizar el lado primario sobre el lado secundario después del ajuste, ponga la mayor atencion a la fuerza de
atraccion generada.
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m Instalacion de un encoder lineal ) 000

Instale un encoder lineal.

En comparacion con los servomotores lineales, para los encoders lineales se deben tomar medidas mas cautelosas
contra el acgltgy el polvo. c s Escala del encoder

Instale la guia lineal con alta precision. lineal

= ¥

—

Guia lineal
\\

Cabezal del encoder
lineal

Si el encoder lineal no se instala adecuadamente, puede producirse una alarma o un desajuste de posicion.

En este caso, tome como referencia los siguientes puntos de verificacion general para los encoders lineales a fin
de confirmar la instalacion.

Para precauciones detalladas, siga las precauciones indicadas en las especificaciones e instalaciones de cada
fabricante de encoders lineales.

* Verifique que el espacio entre el cabezal y la escala sea adecuado.

« Verifique el rodamiento o la desviacion del cabezal de escala (aflojamiento de la seccion del cabezal de escala).
+ Verifique si existe contaminacion o ralladuras en |a superficie de escala.

* Verifique que la vibracion y la temperatura estén dentro del rango especificado.

« Verifique que la velocidad esté dentro del rango permitido sin excederse.
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m Instalacion y conexion a tierra de los servoamplificadores

Esta seccion describe la instalacion y la conexion a tierra de un servoamplificador.

H Instalacion de servoamplificadores

@ Instalacion de un servoamplificador @ Instalacion de dos o mas servoamplificadores
Gabinete Gabinete Gabinete
¥ ¥ :
40 UL Margen de cableado 100 {nm 0 maés
Qmas (80 mm o mas) _ mm
‘ Superior
s - 10mm [ Yo30mm 7 30 mm
omas *!  omas oméas s ~{ omis
Inferior

40 mm 40 mm

0 mas 0 mas
Y x J

B Conexion a tierra de servoamplificadores

* Para evitar descargas eléctricas y reducir el ruido, conecte a tierra los servoamplificadores y los
servomotores de manera segura.
+ Para evitar una descarga eléctrica, siempre conecte el terminal de tierra de protecciéon de un
servoamplificador a la toma de tierra del gabinete.
Para conocer los detalles, consulte el curso «Servo MELSERVO Basics (MR-J4)».
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m Cableado de los servoamplificadores y los servomotores lineales )

Conecte las fuentes de alimentacion a la fuente de alimentacion del circuito principal y a la fuente de alimentacion del circuito de
control de un servoamplificador.

Use siempre un interruptor de circuito en caja moldeada (MCCB) para la entrada de las fuentes de alimentacién.

Asegurese de instalar un contactor magnético entre la fuente de alimentacion del circuito principal y los terminales L1/L2/L3.
Cree un circuito que desactive el contactor magnético y luego la fuente de alimentacion del circuito principal cuando se desactive
una sefial de alarma o una sefal de entrada de parada forzada.

Utilice un cable de unién para un servomotor lineal a fin de conectar un cable y un termistor del encoder al servoamplificador.
Conecte un cable de alimentacién del servomotor de tal manera que las salidas de alimentacion del servoamplificador (U, V y W)
encajen en la fase con las entradas de alimentacion del servomotor (U, V y W).

La siguiente figura muestra el cableado del MR-J4-40B y de un servomotor lineal como ejemplo.

[ -
Interruptor de circuito en
caja moldeada

= ® (MCCB)
v Sefal de alarma
,___'il Contactor
". Eﬂ:&"wm Limite de recorrido superior
= —— Limite de recorrido inferior
— nl Sensor de proximidad
|. 1 "‘.
Circuito principal | __ o
fuente de | | [ i
alimentacion | = | %P

Circuito de control [ | MR-J4-40B
fuente de |0
alimentacion -.::

Cable del encoder

ESCALA

- — LM-H3
T LT
THM Termistor §

Cable de alimentacion Cable de union para
del servomotor = servomotor lineal

QeSS — [BECIETeicy

Encoder lineal
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Activacion de las fuentes de alimentacion ) e

Encienda la fuente de alimentacion del control de circuito y la fuente principal de alimentacion del circuito del
servoamplificador.

Se muestra «Ab» (en espera de que el controlador del sistema de servo se encienda) en la pantalla del servoamplificador.
En este sistema de muestra, ningin controlador de sistema de servo esta conectado. Por lo tanto, configure los ajustes
requeridos e inicie el sistema con el estado «Ab».

Si no se muestra «Ab» y se produce una alarma, investigue la causa de la alarma y retirela.

Encendido del Se muestra «Ab» en la pantalla.
servoamplificador.
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@I Resumen de este capitulo ) oo

1/2

En este capitulo, usted aprendio:

» Nombres y funciones de las partes de un + Instalacion y conexion a tierra de los
servomotor lineal servoamplificadores
« Manipulacion de los servomotores lineales + (Cableado de los servoamplificadores y los

. Deslizante lineal servomotores lineales

.. . » Activacion las fuen limentacién
+ Instalacion de los servomotores lineales ctivacion de las fuentes de alimentacié

Puntos importantes

Manipulacion de los « El lado secundario del servamotor lineal contiene un iman potente permanente, de modo

servomotores lineales que se genere una fuerza de atraccion magnética (la fuerza por la que un iman atrae
cuerpos magnéticos) hacia cuerpos magnéticos tales como el hierro.

* Una persona que utiliza un dispositivo médico, por ejemplo un marcapasos, debe

mantenerse alejado del producto y del equipo.

* No lleve puesto objetos de metal, como relojes, aretes, collares, etc.

+ Utilice herramientas no magnéticas.

* No cologue tarjetas magnéticas, relojes, teléfonos portatiles, etc. cerca al motor.

* No cologque una descarga o tension en las partes moldeadas del producto.

* Muestre el mensaje «Caution! Strong Magnet» o parecido y tome una medida advirtiendo
a los alrededores, etc.

Instalacién de los * Los imanes permanentes en el lado secundario hacen que la sustancia magnética genere

servomotores lineales una fuerza de atraccion. Cuide que su mano no quede atascada.

+ Cuando instale el lado secundario, utilice herramientas no magnéticas.

« Cuando instale un blogue adicional del lado secundario luego de haber instalado uno,
aleje el blogue adicional del bloque que ya ha sido instalado y luego deslice el bloque
del lado secundario a una posicion especificada. Su mano puede quedar atrapada si
coloca el blogue del lado secundario cerca a otro.

4
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@I Resumen de este capitulo ) oo

2/2

- Mantenga el error acumulado de separacion de los agujeros para los tomillos de
montaje en un margen de +0.2 mm. Cuando se alinean dos o mas lados secundarios,
pueden presentarse espacios entre cada blogue (iman) del lado secundario segin el
meétodo de montaje y la cantidad de blogues del lado secundario.

« Para evitar el riesgo causado por la fuerza de atraccidon que genera el iman permanente
entre el lado primario y el lado secundario, se recomienda instalar el lado primario en
una posicion en donde los lados secundarios no estén instalados.

« 5i es inevitable instalar el lado primario sobre el lado secundario, utilice un equipo de
manipulacion de materiales, como por ejemplo una gria gue tenga la perfecta
capacidad para sostener la carga de fuerza de atraccién, etc.

- Al deslizar el lado primario sobre el lado secundario después del ajuste, ponga la mayor
atencion a la fuerza de atraccion generada.

« En comparacion con los servomotores lineales, para los encoders lineales se deben
tomar medidas mas cautelosas contra el aceite y el polvo.

Cableado de las fuentes * Conecte las fuentes de alimentacién a la fuente de alimentacion del circuito principal y a
de alimentaciéon de los la fuente de alimentacion del circuito de control de un servoamplificador.
LT[R BT AR LB« Use siempre un interruptor de circuito en caja moldeada (MCCB) para la entrada de las
los servomotores lineales fuentes de alimentacion.

4
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RN Configuracion de servomotores lineales ) 0o

Este capitulo describe la configuracion del parametro de un servoamplificador utilizando MR Configurator2.
(Configuracion de las series y tipos de servomotor, seleccion del polo del encoder lineal y ajustes de resolucién)

Capitulo 1.- Conocimientos sobre servomotores lineales

Capitulo 2.- Sistema de muestra y seleccion de capacidad

Capitulo 3.- Instalacion y cableado

Capitulo 4.- Configuracion de servomotores lineales

4.1 Software de configuracién MR Configurator2

4.2 Creacion de un nuevo proyecto (seleccion de modo de operacion)
4.3 Conexion de un servoamplificador y una computadora personal
4.4 Configuracion de la serie del servomotor y tipo de servomotor
4.5 Seleccion del polo de un encoder lineal

4.6 Configuracion de la resolucion del encoder lineal

4.7 Grabar parametros

4.8 Resumen de este capitulo

Capitulo 5.- Deteccion del polo magnético

Capitulo 6.- Operacion de posicionamiento
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m Software de configuracion MR Configurator2 ) 00c

Esta seccion presenta las funciones y las aplicaciones del software de configuracion «MR Configurator2 (SW1DNC-MRC2-E)».
MR Configurator2 facilita el ajuste, visualizacion del monitor, diagnoéstico, grabado/lectura de parametros, asi como las
operaciones de prueba por medio de una computadora personal.

H Inicio
Se pueden configurar varios parametros necesarios para operar un sistema de servo, grabarlos en un servoamplificador,
supervisar las condiciones de operacion en un grafico, entre otros.

B Ajuste
Al realizar la sintonizacion de un toque, todos los valores de aumento se ajustan automaticamente y se maximiza el
rendimiento del sistema de servo.

B Mantenimiento

Se pueden investigar el estado del sistema de servo o las causas de su mal funcionamiento y se muestra claramente la vida atil
de las partes.

Para conocer el método basico para utilizar MR Configurator2, consulte el curso «Servo MELSERVO Basics (MR-J4)».

Puede descargar la version de prueba y la version actualizada de MR Configurator2 desde el sitio web de Mitsubishi Electric FA.
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»
m Creacion de un nuevo proyecto (seleccion de modo de operacién)

Inicie MR Configurator2 y seleccione [Project] — [New].
Aparece el cuadro de dialogo New Project. Seleccione «Linear» para Operation mode.

New Project z
! Elemento de Descrincién Configuracién de
Madel [r-248 M | ajuste P este curso
Operation mode |Lnaar v: Configuracion Seleccione el modelo del MR-J4-B
: o de Model servoamplificador que
Multi-ax. unification :
] = conectara.
Operation Seleccione un modo de Linear
Option unit No Connection :: mode operacion.
Option unit Seleccione una unidad de Mo Connection
opcion.
Cannection seting - 1 | Connection Seleccione el destino de Servo amplifier
| © servo ampiifier connection US| setting comunicacion. connection USB

Ehlast-lmdn'njactwiheupﬂ'ﬂdvdm
the application is restarted

ook ] [ cancedl |
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»
m Conexion de un servoamplificador y una computadora personal

Conecte un servoamplificador a una computadora personal con un cable USB.
Utilice un cable USB «MR-J3USBCBL3M=» (longitud: 3 m).

Conexion con un servoamplificador

Servoamplificador

Cable USB C”;’;‘,’:ﬂtﬂ‘:f’m
MR-J3USBCBL3IM
(Opcian)
Cuando aparezca la pantalla de mensaje que se muestra en el lado [T Ty
derecho, seleccione e puiiesiiniels s, sbiantonishls i
«Change to "MR-J4-B Linear"s y haga clic en OK. e gl
Si selecciona «Not changed= y hace dlic en «0K=», los parametros s P A O RN SO SR ety
no se grabaran. . i T
(Este mensaje no aparece sin conexion). A O e et ot Y0 e
—
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“ Configuracién de la serie del servomotor y tipo de servomotor

) 000

Configure la serie del servomotor y el tipo de servomotor desde Basic en List display de parameter setting.
Para los valores de configuracién, consulte la tabla en el siguiente destino de enlace.
Valor de configuracién de parametros <PDF>

1] MELSOFT MR Configurator2 New project ==t
“mpumwn—-mm«ummmmwxmwm

Parametoy

Setring

Abby

| Servo Assstant 3 x Onetoucht  |Pace  ATU

Asustant Lat w! P9 RSP

PAY) @

PALL TP
ORI PAL2 TN For marufscturer seting 0,0-1000.0 1000,0
PALY  AOP2 For marufactires seting 00000000 0000
P Serve Serve PAIA  POL Moving drection selecton 01 ]
Arp  Motor PALS  BR Encoder output pulse pulse frov 165538 4000
-l . PALS  "BNR2 Encoder output pulse 2 165538 1
PALY ""MSR Servo motor series setting 0000 FFFF 0088

.y Mot re
18 *MTY yp

Step 1 Amphfier Setarg ~5v COAB
"Tos o00e
Sep 2: Test Run "ACP3 0001
(i ] s 0000
Step X Servo Adpstments DRAT Drve recorder arbitrary akaem trigger seteng 0000
ACPH Furchon selection A4 0000

Configuracion
Parametro Descripcion Valor inicial del sistema
de muestra
PA17 Servo motor series Establezca la serie del 0000 00BB
servomotor.
PA18 Servo motor type Establezca el tipo de 0000 2101
servomotor.
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»“ Seleccion del polo de un encoder lineal ) oo

Seleccione el polo de un encoder lineal de modo que el valor de retroalimentacion del encoder lineal aumente cuando
se mueva un servomotor lineal en la direccion positiva.

Configure el polo del linear encoder en «Selection of encoder pulse count polarity» ubicado en Basic en Linear control
del parameter setting.

] MELSOFT MR Contigurator? New ot [P

C Poiect Yew Fle  Paameter Seting(l) Pyrameter Safety  Sostogngdats  Mondor Diagnoss  TgstMode  Adjstment  Joos  Window  Meb

’MW

:}:J.;;.: i set Tooefauit Foverdy [ -w oo oo [ Parameter Sock
B P
e

Vibration cor Linear encader{~"TOPS)

Lnaar encader resokont ™ LIM, *11ID)

Selection of encoder pulse count polanty Numerator 1000 | um (1-65535)

Enc. pulse s in increasing de. by servo molor positive dr, ‘v] Dencminator 1000 | um (165535)

Sedection of ABZ-phase mput intesface encoder Z-phase 5100 interval at home posison return{™LIT 1)
1 -phase sce ro-agnal alarm detecton vakd 1] The $100 interval seting at L. g

1043576 | puise

3
hd|
Serva motar thermestor setting(*DOP 1)

Servo motor thermustor enabled (dsabled selecton
Enadied v

Parametro Descripcion Valor inicial
Selection of encoder pulse Establezca el polo del Enc. pulse is in
count polarity encoder lineal. increasing dir. by servo
motor positive dir.

En la siguiente pagina se describe el método de configuracion.
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m Verificacion de la direccion de un servomotor lineal

o 000

Verifique la direccion positiva de un servomotor lineal.

En la direccion positiva de la serie LM-H3, se encuentran un cable de alimentacién y un cable de termistor del lado primario.
Mueva de manera manual el servomotor lineal en la direccion positiva en el estado desactivado del servo y compruebe la

velocidad del motor (positivo/negativo) en la pantalla del monitor de MR Configurator2.

Display All

: Font 10pt « Line height 15

No. Ttem Units

1 Cumulative feedback pulses pulse
ZiSesvo motor spaed imm/s

Verifique el estado desactivado | 3|Droop pulse ipulss |
4 Cumulative cmd. pulses pulse

del servo con la pantalla LED
(Ab) del servoamplificador.

Direccion
negativa

Direccidn 5

positiva




kil Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_maotor)_SPA ==

]
m Verificacion de la direccion de un encoder de servo lineal ) 0o

Verifique la direccion del encoder de servo lineal.

Cuando se mueve manualmente el servomotor lineal en la direccion positiva en el estado desactivado de servo, |la
velocidad del servomotor cambia a positivo o negativo segun sea el valor de Selection of encoder pulse count polarity
en la configuracion de parametros.

Direccian Linear contral - Basic
negativa

Linear encoder(**COPS)

Direccian
positiva

Selection of encoder pulse count polarity

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

Valor de configuracian del
Pardmetro sistema de muestra
Selection of encoder pulse Enc. pulse is in increasing dir.
count polarity by servo motor positive dir.

* Apagado y encendido del servoamplificador para permitir a
selection of encoder pulse count polarity después de la configuracian.

i Font 10pt - Line height 15 : EfCear [Tiestart [jlPause Esetting

Mo, Term Units | Axisl
1 Cumulative feedback pulses pulse 6304827
2 Servo motor spead mimys

3| Droap pulse pulse
4 Cumulative emd. pulses pulse
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m Cunﬁguracién de la resolucion del encoder lineal

Configure la resolucion del encoder lineal dependiendo del encoder lineal que se va a utilizar.
Configure la resolucion del encoder lineal desde Basic en Linear control del parameter setting.

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

= Linear encoder resolution [um)]

Cuando linear encoder resolution es 0.05 pm (sistema de muestra)

Linear encoder resolution = .05 pm
_ 1
20
[ 1) MELSOFT MR Conbiguratoe? New project [ B i |

| Sopct  gew Fle  Poameter Setnglll  Pgametmr  Safety  fombagrg-dats Mowior  Dognoss  TestMode  Adpsment  Jods  Wrdow  beb
NAA4S e BERRAsEh9Sn

! Pregect x
H * | Farameter Setting X 4 b
BN M project
&Sn—.ﬂni:thg
= Lt Cormeersion 1 ] 5e5 To Defautt Gaversy T maamers
L Asin 10346 Linear i -
5 raramermr Fhopen Psee bs
Filter 2 -
e |
Wibraton oo e - " -
Servo Assustant 3 x One-touch Linear encoder{™COPS) Linegr ncoder rgsohtion{ T IM, LD
Sefection of encoder pulss count polarity Fumerator 1| e (1-65535)
st st - Gain hanging :
o = i Enc. puiss i i increasing dir. by serva motor positive dir, vll CriTEnalne 20 |y (1-65535)
R £ Saiecton of AEZ-phase mout mterfaos sncoder Z-phase .
v.—y ) ﬁlﬂfm; — Ancon Sbop méerval at home posbon reburm{*=LIT1)
gl ﬁ Sz :‘mﬂ 7-phase side ro-sgnal slamm detecton vald ﬂ The stop interval s=tng &t home position retum )
: ' 1048575 e | putse:

Valor de configuracion del

Parametro Valor inicial SRR eS e
Numerator (_:cmﬁgure el numerador de la resolucion del encoder 1000 1
lineal.
Denominator Establezcg el denominador de la resolucion del 1000 20
encoder lineal.

Después de la configuracion del parametro, reinicie el servoamplificador para que se aplique la configuracion.
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} Grabar parametros ) e

Cuando realice cualguier cambio en parameter setting, siempre grabe los parametros en el servoamplificador.
Para grabar los parametros, seleccione el eje en el que se grabaron los parametros y haga clic en el boton «Single Axis Writes,

[ 21 MELSOFT MR Configurator2 New project

! puject Wew Fie Paamets Seting(l) Pgameter Safety Fostoping<data Mot [Diagnoss  TestMode Adpstment ook Window  Hep

Linear encoder(**C0P9) Linear encoder resshiin{™1M, “1L1)

Selecton of encoder puise count poianty Frmes ator 1] um (165535

Enc. pulse & in indeasng dr. by sero molor positve dir. .:] Cenominator 20 pm (1-65535)

Selecton of ABZ phase mput nterface encoder 7-phase r—
5 " t fnch Stop interval at home postion retund{™"LIT 1)

P ra— pros—yr wald 1] The stop nterval seting at home positon retumn
1048576 | puise

Servo motor thermistor seting("DOP 1)

Erabed )
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@ZX I Resumen de este capitulo ) oo

En este capitulo, usted aprendio:

+ Software de configuracion MR Configurator2 + Seleccion del polo de un encoder lineal

« Creacién de un nuevo proyecto (seleccion de modo de operacion) « Configuracion de la resolucion del

s . n r lineal
« Conexion de un servoamplificador y una computadora personal encoder linea

.. . . * (Grabar param
» Configuracion de la serie del servomotor y tipo de servomotor Grabar parametros

Puntos importantes

le s R s e sl = MR Configurator2 facilita el ajuste, visualizacion del monitor, diagnéstico, grabado/lectura de
MR Configurator2 parametros, asi como las operaciones de prueba por medio de una computadora personal.

Creacion de un nuevo » Para utilizar un servomotor lineal, seleccione «Linear» para el modo de operacién en el cuadro de

proyecto {SEIECCEE:“ de didlogo Muevo Proyecto de MR Configurator2.
modo de operacion)

Conexion de un = Cuando la pantalla de cambio de modo de operacion aparece con la conexion del cable USB,

servoamplificador y una seleccione «Change to "MR-J4-B Linear"s y haga clic OK.
computadora personal

Configuracién de la serie » Establezca los parametros especificos segun la combinacion de la serie y el tipo del servomotor.
del servomotor y tipo de
servomotor

Seleccion del polo de un = Seleccione el polo de un encoder lineal de modo que el valor de retroalimentacion del encoder
encoder lineal lineal aumente cuando se mueva un servomotor lineal en la direccion positiva. Mueva de manera
manual el servomotor lineal en la direccion positiva en el estado desactivado del servo, compruebe
la velocidad del motor (positivo/negativo) en la pantalla del monitor de MR Configurator2 y
configure el ajuste de Selection of encoder pulse count polarity para cambiar la velocidad del
servomotor a positiva.

Configuracion de la = Establezca la resolucion del encoder lineal dependiendo de los valores del denominador y del
resolucion del encoder numerador.
lineal
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m Deteccion del polo magnético ) Lt

Este capitulo describe la deteccion del polo magnético (necesidad de una deteccion inicial del polo magnético), la
manera de ejecutar la deteccion del polo magnético y las precauciones que se deben tomar al respecto.

Capitulo 1.- Conocimientos sobre servomotores lineales
Capitulo 2.- Sistema de muestra y seleccion de capacidad
Capitulo 3.- Instalacion y cableado

Capitulo 4.- Configuracion de servomotores lineales

Capitulo 5.- Deteccion del polo magnético

5.1 Introduccion a la deteccién del polo magnético

5.2 Preparacién para la deteccién del polo magnético

5.3 Método de deteccion del polo magnético

5.4 Deteccion del polo magnético

5.5 Configuracién del nivel de voltaje de la deteccidn del polo magnético
5.6 Deteccion del polo magnético en un sistema de posicion absoluta
5.7 Deteccion del polo magnetico en la configuracion tandem

5.8 Precauciones para la deteccién del polo magnético

5.9 Resumen de este capitulo

Capitulo 6.- Operacion de posicionamiento
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Introduccidn a la deteccion del polo magnético

Un servomotor lineal requiere un flujo de corriente que dependa de las posiciones relativas entre el iman del lado
secundario y la bobina del lado primario.

Por lo tanto, cuando se instala o se enciende un motor, se requiere una operacion que detecte las posiciones relativas
entre el iman y el cable de devanado, a esto se denomina deteccion inicial del polo magnético. El tiempo de inicio de la
deteccion del polo magnético depende del tipo de encoder lineal que se utiliza.

Tipo de encoder lineal Deteccion del polo magnético

, s Requiere deteccion del polo magnético al configurar
Tipo de posicion :
el sistema.
absoluta , L .
(al primer inicio del sistema)

Requiere deteccion del polo magnético con cada
encendido.

Tipo incremental

El sistema de muestra es un sistema incremental equipado con un encoder lineal de tipo incremental.
Este capitulo describe la deteccion del polo magnético principalmente en el sistema incremental.
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“ Preparacion para la deteccion del polo magnético

Antes de iniciar la deteccion del polo magnético, prepare lo siguiente.

M Verifique que FLS, RLS y EM2 estén encendidos.
Verifique que FLS (limite de recorrido superior), RLS
(limite de recorrido inferior) y EM2 (parada forzada 2)
estén encendidos mediante la revision del I/O monitor del
MR Configurator2.

C1MLLSOFT M Combgansnoe? Mew progect

Dt gew WOMese D Mgasets  Rafely  Nstirgdits Ml Dogress
L . T

e % Maw ragaer mmas—

Tot Mok Adpsivent

Dhed P Pt weng.

—*_

H Cambie el modo al modo de operacion de prueba.
Cambie el modo al modo de operacién de prueba siguiendo
los siguientes pasos.

1) Apague el servoamplificador.

2) Ajuste el interruptor de seleccion de operacion de prueba
(SW2-1) en «ON (arriba)».

3) Encienda el servoamplificador.

Ajuste SW2-1 en
«ON (arriba)».

Para conocer los detalles, consulte el curso «Servo MELSERVO Basics (MR-J4)».
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ﬂ Método de deteccion del polo magnético

) oo

Magnetic pole detection

Position detection

Se presentan los siguientes dos métodos para deteccion del polo magnetico: «Position detection method» y F
«Minute position detection method».

- La deteccion del polo magnético tiene un alto grado de precision.

1/2

Desventajas

* La distancia de recorrido en la deteccion del polo magnético
es grande.

detection method

method - [El procedimiento de ajuste en la deteccion del polo magnético es
simple. - Para los equipos con pequefia friccion, se puede producir un
error en la deteccion inicial del polo magnético.
Minute position - La distancia de recorrido en la deteccion del polo magnético - El procedimiento de ajuste en la deteccion del polo magnético

es pequeiia.

- La deteccion del polo magnetico esta disponible incluso para -

los equipos con pequefia friccian.

es complejo.

5Si ocurre una interferencia durante la deteccion del polo
magnético, puede producirse [AL 27 Initial magnetic pole
detection error].

Establezca un método de deteccion del polo magnético en la ventana «Linear control-Extension=.
En el sistema de muestra, la deteccion del polo magnético se ejecuta con el position detection method (valor inicial).

7] MELSOFT MR Configuratar? New project

[ | B o

[ Project Wiew e

B x

Parsmeter Zatting(Z) Parameder  Zafety  Posiogng-data  Moritor [Sagnosis  TestMode  Adjustment

NPASEe BEPlaAsabheam s

Parameter Setting X

[P 5t To Default BeaVedfy 07 Farocois

[ Paramater Blodk

Took \indow Help

’ Senio Assistant

Test Run |
1[?"s

Sefore comnecting modor
o the machnes, e serva
wywhem can be bested,

Lise the JOG Mode tn verify
that The motor rotates.

K

Use the: Poabonng Mods (o
varify That the motor rotates.

L[] Prsitianeg Mode | |

3 s -
o
Vibrazon o iagnetc pole debechion(**LIT1, “LIT3, LTSTS; MLV, LFwM) Linear servo conirol (*LIT2, LB1, LE2, LAT)
Gh':"'”"”d’ . Lirvesr sy molne magrete poke detection sekection Serve conitral error (AL42) chetection function selection
=1 Unear cantral The: first Sme: serva 0N Magnetic pole debecton ﬂ Position fsoped deniaion evor detecSon enabled [2¢]
Basic
Derviaion emor debection bevel
sl [ tervsor Jrmmiiatagownmmnl | posicr cetnctor method | v |
= fifiust disptay Position 0 | s (0-1000)
.. B feck
Basic Speed 0 | mesfs §0-5000)
Gain it
E Lo mass rato osl, Thuigd o, [0-1000)
e | Tdentity sgnal ampituce Controler reset condiion of serva contral eror (AL47) defection
s A fasat deabled (reset by 3 [
Extension 3 ~ POy e
Option unit Stroke bmit selection  Ersbled ""]
Spedal
Lingar 00 Mosor | | | | voikage level B0 | 5% {0-100)
Extension 4 |me
>

4




il
kil Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_maotor)_SPA

ﬂ Método de deteccion del polo magnético

) oo

Pardmetro Descripcién Valor inicial

Method selection Establezca un método de deteccion Position detection method
del polo magnético.

Configuracion del sistema de

muestra
Position detection method

2/2

BC

A partir de la siguiente pagina, se explica la deteccion del polo magnético con el position detection method (valor inicial).

4
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“ Deteccién del polo magnético

Ejecute la deteccion del polo magnético mediante el modo de operacion de prueba (operacion de posicionamiento) de MR

Configurator2.
Ajuste la distancia de recorrido en «0» y ejecute una «operacion de direccion de avance» o una «operacion de direccion inversa».

En la siguiente pagina, simule una operacion de deteccion del polo magnético utilizando ventanas reales.

| MELSOFT MR Configurator2 New project = |8l W )
:mmwms&mmmwmuzmwr&ww

Magnetic Pole Detection

1(7°3 (0.0000-107374.1823)

Before connecting motor eyl
to the machine, the servo Move distance unit selechon

system can be tested. o

Use the JOG Mode to venfy
that the motor rotates,

|

|

Use the Positioning Mode to
venfy that the motor rotates. I} 130 SHIFT key can be used for forced stop.
- : Thrust imit from controler is ignored at the test operation.

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

Bl R e I

Ready | [Station 00] MR-)4-8 Linear Servo ampifier connection: USB
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m Deteccion del poln magnético

<] MELSOFT MR Canfigurator2 New project SN
! Project View Parameter Safety Positioning-data Monitor Diagnosis TestMode  Adjustment Tools  Window Help
RS = IR 2 B | B3 RS s R R B = A
! Project L Positioning Mode X 4 b -
= 7] Mew project - ——
& System Settng | Positiomng Mode = I
T -
T
= [lg Axis 1:MR-J4-B Linear ;
[} Parameter [ ]Make the repeated operation valid
Speed | 200%|mmfs T P R
(1-2300) B — —
) Accel, idecel, | 1000 | ms -
. - b4 5 Civwel| Erne Ll
: Servo Assistant L time constant (0-50000) Dyl Eirne s
Move distance — B
|-|—":"St|:"‘”r1 M {Load side unit) | 00000 | m Dperation count - T
/ﬂ?’ﬂ {0.0000-107374.1823) 000 .-
3. Test Modes ) SR B ke the aqing f 3
Before connecting motor . ;_d':ltafse b ;.'tf ﬂl :cij -
to the machine, the servo e dIFtance unit selecuan ) .
system can be tested. Command pulse unit (Elec alid] Operating status: stop
JOG Mode Encoder pulse unit (Elec alid] Operation count: times
LIse the JOG Mode to verify
that the motor rotates. — — —
Positive Direction Reverse Direction —
[A] 310G Mode 5] Movement{F} \ Movement il stor I ilFu‘cedSIlm
Positioning Mode JJ Pause
Ise the Positioning Mode to
verify that the motor rotates. The SHIFT key can be used for forced stop.
- rust limit from controller is ignored at the test operation.
Thrust limit fr I d at th : : :
Ha finalizado la deteccion del polo magnético.
¥ Di All on th . . =
mf,f,iigrtﬁer:?ﬁat i Haga clicen [J para pasar a la siguiente pagina.
rembar in radaHee meameelo
{
Ready |[5tarl:|nn 00] MR-J4-8 Linear Servo amplifier connection: LS8 HOM 2
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m Configuracion del nivel de voltaje de la deteccion del polo magnético ) 0oo

Para la deteccién del polo magnético con el método de deteccidon de posicion, es necesario configurar un nivel de

voltaje para la deteccion del polo magnético a fin de aumentar la precision.
Al utilizar este valor de configuracion para las siguientes y posteriores operaciones de deteccion del polo magnético, se

pueden ejecutar operaciones estabilizadas de deteccion del polo magnético.

L) MELSOFT MR Configurstor New progect
Doect few S Pesseter Setrgll) Pgemeter  Sefety Postogngdats Morir Degnoss  TostMode  Adjsteent ook [indow Heb

m__e_@ﬁummg__

Parameter Setting x

s | o) i

Parametsr Setring

Veraton o Magretic pole SetecBon( " LITL, "LITI, LTSTS, ELV, LW o servo conrod ("UITL LB L LB L8

Assistant Ust - Servo control error (AL4T) detection function selection

vl Poston pees deation eTor detecton enabied v
)hrwihum - Devaton error detechon evel

Poston 0 | e 0-1000)

- ::::. Soeed 0 | mee 10-5000)
e e Drust % (0-3000)
oo ) Macrre Contraler reset condition of servo control error (AL42) detecton
Sy Sinytn e Reget dustied {reset by power cyde) 'E

Configuracion del nivel de voltaje (valor de guia)

Estado del servoamplificador Pequefio — Mediano — Grande
(10 o menos (valor inicial) 50 o mas)
Empuje en la operacion Pequeiio Grande
Alarma de sobrecarga/sobrecorriente (AL 32, 50, 51, E1, EC) Ocurre muy pocas veces Ocurre con frecuencia
Alarma de deteccion del polo magnético (AL. 27) Ocurre con frecuencia Ocurre muy pocas veces
Precision de la deteccion del polo magnético Bajo Alto
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>m Procedimiento de cnnﬁguracic’m ) 005

Primero, ajuste el nivel de voltaje de la deteccion del polo magnético a 10 y ejecute la deteccion del polo magnético.
Aumente en 5 el nivel de voltaje de la deteccién del polo magnético durante la deteccion del polo magnético, hasta
que se produzca una alarma de sobrecarga/sobrecorriente (AL. 32, 50, 51, E1, EC). Aproximadamente el 70 % del valor
que genera una alarma es el nivel de voltaje final de la deteccidn del polo magnético.

Ajuste el nivel de voltaje deteccion del polo
magnético a 10.

F 3

= Consulte la seccion 5.4.

Deteccion del polo magnético

Aumente en 5 el
nivel de voltaje

4 | deteccion del polo
magnético.

Restaure la alarma o
reinicie el
servoamplificador.

iSe ha producido el [AL. 27
Initial magnetic pole
detection error]?

i5e ha producido el [AL. 32
Owercurrent], [AL 50 Overload 1],
[AL 51 Overload 2] o
[AL. E1 Overload warning 1]?

Reinicie el
servoamplificador.

Aproximadamente el 70 % del valor
actualmente establecido es el nivel de voltaje
final de la deteccion del polo magnético.

* Cuando el valor final de configuracién produce el [AL. 27 Initial magnetic pole
detection error] el valor final de configuracion debe cambiarse al valor intermedio
entre el valor que produce una alarma de sobrecarga/sobrecorriente (AL. 32, 50,
51, E1, EC}) v el valor que produjo el [AL 27 Initial magnetic pole detection error].

Ejecute la deteccion del polo magnético con
el valor final de configuracion.
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La siguiente figura muestra un ejemplo de configuracion del nivel de voltaje de deteccién del polo magnético.

Deteccion rl rl rl
del polo ; . i

magnético

Valor de

cc-nﬂguracmnde|< 10 >< 15 > 20 > 25 60 > 65 X ?:ﬂ

nivel de voltaje de la
deteccion del polo

magnético : : :
Alarma 27 27 50
\ J T
T
Cuando el valor de AL. 50 se ha
configuracion es bajo, tiende producido.
a producirse el AL. 27,
AN A
v

Repita la deteccion del polo
magnético aumentando el nivel de
voltaje de la misma.

El nivel de voltaje final de la deteccién del polo magnético es 70 X 0.7 = «49»,

Voltage level 43 | 9% (0-100)
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m Deteccion del polo magnético en un sistema de posicion absoluta

Para el sistema de posicion absoluta que utiliza un encoder lineal de posicion absoluta, ejecute la deteccion del polo
magnético cada vez que ensamble un equipo o reemplace un motor o encoder lineal.

Al ejecutar la deteccion del polo magneético, seleccione «Magnetic pole detection at first servo-on» para la Seleccion de
la deteccion del polo magnético ACTIVADA del servo lineal. Establezca «The first time servo ON Magnetic pole
detection» para el Linear servo motor magnetic pole detection selection para ejecutar la deteccién del polo magnético.
Cuando la deteccion del polo magnético finalice con éxito, seleccione «Magnetic pole detection disabled» si la
deteccion del polo magnético no es necesaria en cada encendido.

(Para el sistema incremental, es necesaria una deteccion del polo magnético en cada encendido).

| MELSCFT MR Conmfgurator2 New project [FESEER )
et gew D Pummcis SctngD) Pyoecis Sofety Postogrgdotn Mosor  Qgwss | TstMode | Adpstment [oos  Wirdow e

NPpAde AEplRaAsichaan

! Preyect 3 x Parameter Seiting % 1 b -
£ rigs prosect e e’ ——————— e

. B set TaDefault Gy 17 oo n

Linear confrol - Extersion

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

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

Parametro Descripcién Walor inicial

Seleccion de la deteccion del
polo magnético ACTIVADA del
servo lineal

Seleccione el tipo de deteccion del polo
magnético del servomotor lineal.

Deteccion del polo
magnético al primer
encendido
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Deteccion del polo magnético en la configuracion tindem )

Cuando muiltiples ejes estan conectados a una maquina, como es el caso de la configuracion tandem, y se ejecuta la
deteccion del polo magnético en multiples ejes de manera simultanea, es probable que la deteccion del polo
magneético no finalice con éxito. Siempre ejecute la deteccion del polo magnético en un eje a la vez. En este punto,
cambie el estado de todos los ejes a desactivado.

lServo encendido I

- | Servo encendidol
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m Precauciones para la deteccion del polo magnético ) 00c

Tenga en cuenta los siguientes puntos cuando ejecute la deteccion del polo magnético.

+ Tenga en cuenta que la deteccion del polo magnético inicia automaticamente de manera simultanea al activar el comando
de encendido de servo.

« Establezca la configuracion de la maquina que utiliza FLS (limite de recorrido superior) y RLS (limite de recorrido inferior).
De lo contrario, un choque podria dariar la maquina.

+ Cuando se inicia la deteccion del polo magnético, la direccion de movimiento (positiva o negativa) del servomotor lineal es
impredecible.

. Segﬂn la configuracién del nivel de voltaje de la deteccién del polo magnético, puede producirse una alarma de
sobrecarga, de sobrecorriente o de deteccion del polo magnético.

+ Al ejecutar una operacion de posicionamiento desde un controlador, utilice la secuencia que genera un comando de
posicionamiento luego de verificar la finalizacién normal de la deteccién del polo magnético y del estado encendido del
servo. Si se genera un comando de posicionamiento antes de que se active RD (listo) es posible que no se acepte el
comando o que se produzca una alarma de servo.

» Cuando utilice un encoder lineal de posicidn absoluta y en las posiciones relativas se genere un espacio entre el encoder
lineal y el servomotor lineal, ejecute nuevamente la deteccion del polo magnético.

+ La precision de la deteccion del polo magnético mejorara sin ninguna carga.

+ Cuando se instala un encoder lineal de manera incorrecta o la configuracién de la resolucion del encoder lineal o el nivel de
voltaje de la deteccién del polo magnético son incorrectos, puede producirse una alarma de servo.

« Para la maquina que genera una friccion de 30 % o mas del empuje continuo, es posible que el servomotor lineal no
funcione correctamente después de la deteccién del polo magnético.

» Para la maquina cuyo empuje desequilibrado en el eje horizontal se transforme en 20 % o mas del empuje continuo, es
posible que el servomotor lineal no funcione correctamente después de |la deteccion del polo magnético.

« Parala méquina cuyos ejes multiples estan conectados como una configuracién tandem, es probable que la deteccion del
polo magnetico no se ejecute cuando intente poner en marcha la deteccion del polo magnético de manera simultanea a
multiples ejes. Siempre ejecute la deteccion del polo magnético en un eje a la vez. En este punto, cambie el estado de
todos los ejes a desactivado.
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“ Resumen de este capitulo

En este capitulo, usted aprendié:

+ Introduccién a la deteccion del polo magnético « Configuracion del nivel de voltaje de la deteccién del polo

.. . - magnéti
» Preparacion para la deteccién del polo magnético agnetico

+ Deteccion del polo magnético en un sistema de posicion absoluta

Método de deteccion del polo magnético

+ Deteccion del polo magnético

Puntos importantes

Introduccion a la deteccion
del polo magnético

Preparacion para la deteccion
del polo magnético

Método de deteccion del
polo magnético

Deteccidn del polo
magnético

Configuracion del nivel de
voltaje de la deteccion del
polo magnético

Deteccidn del polo
magnético en un sistema de
posicion absoluta

Deteccion del polo
magnético en la
configuracion tandem

Precauciones para la
deteccion del polo magnético

» Deteccion del polo magnético en la configuracion tandem
* Precauciones para la deteccion del polo magnético

Un servermnaotor lineal requiere un flujo de corriente que dependa de las posiciones relativas entre el iman del lado
secundarioc y la bobina del lado primario. Por lo tanto, cuando se instala o se enciende un motor, se reguiere una
operacion que detecte las posiciones relativas entre el iman y el cable de devanado, a esto se denomina deteccidn
inicial del polo magnético.

Antes de iniciar la deteccion del polo magnético, prepare lo siguiente.
Verifigue que FLS, RLS y EM2 estén encendidos.
Cambie el modo al modo de operacion de prueba.

Se presentan los siguientes dos métodos para deteccion del polo magnético: «Position detection method» y «Minute
position detection methods.

Ejecute la deteccion del polo magnético mediante el modo de operacion de prueba (operacion de posicionamiento)
de MR Configurator2.

Ajuste la distancia de recorrido en «0=» y ejecute «forward direction operations o «reverse direction operations.

Para |a deteccion del polo magnético con el método de deteccion de posicion, es necesario configurar un nivel de
voltaje para la deteccion del polo magnético a fin de aumentar la precision.

Para el sistema de posicion abscluta que utiliza un encoder lineal de posicion absoluta, seleccione «Magnetic pole
detection at first servo-on= para Linear servo ON Magnetic pole detection selection.

Cuando madltiples ejes estan conectados a una maguina, como es el caso de la configuracion tandem, y se gjecuta la
deteccion del polo magnético en multiples ejes de manera simultanea, es probable que la deteccion del polo
magnético no finalice con éxito. Siempre ejecute la deteccion del polo magnético en un eje a la vez. En este punto,
cambie el estado de todos los gjes a desactivado.

Tenga en cuenta que la deteccion del polo magnético inicia automaticamente de manera simultdnea al activar el
comando de encendido de servo.
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Este capitulo describe la operacion de posicionamiento en el modelo de operacion de prueba por medio de MR
Configurator2, la conexion de los controladores, los ajustes (niimeros de eje, configuracion del sistema y parametros
de control de posicionamiento), el encendido de la fuente de alimentacién y el retorno a la posicién de Home,

Capitulo 1.- Conocimientos sobre servomotores lineales
Capitulo 2.- Sistema de muestra y seleccion de capacidad
Capitulo 3.- Instalacion y cableado

Capitulo 4.- Configuracion de servomotores lineales

Capitulo 5.- Deteccion del polo magnético

Capitulo 6.- Operacion de posicionamiento

6.1 Operaciones de prueba utilizando MR Configurator2

6.2 Preparacion para el modo de operacion de prueba (operacion de posicionamiento)

6.3 Operaciones de ejecucion en el modo de operacion de prueba (operacion de posicionamiento)
6.4 Conexion con el controlador

6.5 Ajustes del nimero de eje

6.6 Ajustes del controlador

6.7 Encendido

6.8 Retorno a la posicion de Home

6.9 Operacion de posicionamiento utilizando el controlador

6.10 Resumen de este capitulo
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Operaciones de prueba utilizando MR Configurator2 )

Esta seccion presenta el modo de operacion de prueba disponible en MR Configurator2.
En este curso, la «operacion de posicionamiento» se ejecuta para verificar operaciones.

Nombre del modo Fundién

Salida forzada DO (senal de Las sefiales de salida pueden encenderse o apagarse de manera forzada
salida) independientemente del estado del servomotor lineal.

Se puede utilizar esta funcién para verificar el cableado de la sefal.

Operacion de posicionamiento El servomotor lineal mueve una distancia de recorrido especificado a cualquier
velocidad y se detiene.

Se puede utilizar esta funcién para verificar las operaciones y la precision de detencion
del control de posicionamiento.
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m Preparacion para el modo de operacion de prueba (operacién de posicionamiento)

Configure algunos valores para la preparacion de las operaciones en el modo de operacion de prueba
(operacion de posicionamiento).
Para el sistema de muestra, configure la velocidad a 200 mm/s.

] MELSOFT kAR Configureine? Mew project

__ 00000 i) e
EL000-107374, 1823)

il deraecs il Selarken
t

15 the nadurm, e e
wputem car bw bsbed,

I
Ik tha 05 Wil 15 vy Frombve Drwcasn Ewﬂ'm .
[ —— Hayerment

li

Thia QHIFT kiy cai bt i For' el o,
Thefle il fram contealer s ignened al the test operabon.

g ca e Displaw Bl on the
e 1 weiity hat the
iy & relaing ropely.

[ ea ]

Resty | iStaton 05| MR-244 Linear Serva ampkber conrecion: USE

De DCIO

Configure la velocidad del servomotor

Speed lineal.

Puede cambiar la unidad de la distancia de recorrido en el ajuste de la conversion de unidad de la maquina.
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m Preparacion para el modo de operacion de prueba (operacién de posicionamiento)
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Puede cambiar la unidad de la distancia de recorrido en el ajuste de la conversion de unidad de la maquina.
Seleccione [Tools] - [Machine Unit Conversion Display Setting] para configurar el ajuste de la conversion de unidad de

la maquina.
Desde la siguiente pagina, se explica el modo de operacion de prueba (operacion de posicionamiento) con las

siguientes configuraciones.

-

Machine Unit Conversion Display Setting W

Make machine unit conversion valid

Unit conversion setting

Command unit
Opm &mm Cinch O pulse

Linear scale resolution (number of pulses)

20000 | pulse (1-2147483547)

Linear scale resolution (movement amount)
1.0000 | mm (D.0001-214743. 3647)

ANH& the "Command unit” setting.

Lok | [ cancel
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»
“ Operaciones de ejecucion en el modo de operacion de prueba (operacion de posicionamiento)

Ejecute las operaciones en el modo de operacion de prueba (operacion de posicionamiento).
El sistema de muestra opera de la siguiente manera al ejecutarse «Positive direction travel» y «Negative direction travel».
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Conecte el servoamplificador con un controlador.

El servoamplificador MR-J4-B cuenta con una interfaz SSCNET III/H.

Por medio del método de comunicacion éptica, SSCNET III/H logra una tolerancia alta al ruido y una alta velocidad, se
trata de una comunicacion doble completa.

Utilice un cable dedicado para conectar el servoamplificador con el controlador. El cable con conectores permite una
conexion y desconexion facil.

Sistema de servo
controlador MR-J4-40B (Eje 1)

MR-J4-40B (Eje 2)
Q172DS s

B Como conectar

Tenga en cuenta los siguientes puntos cuando utilice los cables SSCNET IIL

+ Sise aplica al cable cualquier energia como una gran descarga o una presion
lateral; si el cable se jala, se dobla o tuerce repentinamente; o las partes internas se
deforman o dafian, no sera posible la transmision optica.

+ Ya que las fibras opticas se componen de resina sintética, ésta se deformara de
manera térmica si se expone al fuego o a altas temperaturas.

+ Sila seccion terminal de una cable de fibra optica esta sucia, la transmision optica
sera interrumpida y podria causar que funcione incorrectamente.

+ No mire directamente la luz que sale de los conectores o de las secciones finales
de los cables.

+ Para su seguridad y proteccion contra el conector, coloque una tapa suministrada
en el conector en desuso (CN1B) en el servoamplificador del eje final.

Perilla

>>
“ Conexion con el controlador o W
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Ajuste un nimero de eje de control al servoamplificador.
Se asigna un nimero de eje de control a cada servoamplificador con el fin de identificar los ejes de control. Se pueden
establecer hasta 16 nimeros de eje independientemente del orden de las conexiones.

Tenga en cuenta que la operacion no puede realizarse de manera apropiada si los nimeros de eje de control establecidos
se sobreponen en un sistema de servo.

Ajuste un nimero de eje de control a un servoamplificador utilizando tanto el interruptor giratorio de seleccion de eje
(SW1) como el interruptor de ajuste de nimero de eje auxiliar (SW2) ubicados en la cubierta frontal del servoamplificador.

i T i T
Interruptor giratorio de Interruptor giratorio de
seleccion de eje (SW1) Q17205 seleccion de eje (SW1)

&7 SSCNETII/H
| i LR S
————
Interruptor de ajuste de Interruptor de ajuste de
namero de eje auxiliar (SW2) MR-J4-408 MR-J4-40B nimero de eje auxiliar (SW2)
Eje 2
\, J \, J

LM-H3 LM-H3
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Esta seccion describe los ajustes del controlador para controlar un servomotor lineal. Esta seccion describe solo los
ajustes que difieren de aquellos para los servomotores rotativos.

@ Ajustes del sistema )

La siguiente imagen muestra el elemento de ajuste del sistema.

Amplifier Information
Amphfier Model |MR-34(w)B (R2)
Amplifier Operation Mode  ||Linear

Amplifier Setting ﬁ
=

Elemento de

Descripcién Configuracién

o | ajuste
1 - .
Modo de Seleccione un modo de Linear
Auxis Information operacion operacion.

Axis No. 1=

Ansl.abel[

Input Fiter Setting

" Nothing 5 Id ServoParmurSem‘
" 0.8ms

" 1.7ms
" 2.6ms
+ 3.5ms
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m Parametros de servo ) Lt

Establezca los siguientes valores para los parametros del servo. (Para saber como establecer los valores,
consulte el capitulo 4 y 5).

Elemento de ajuste Descripcién Configuracién
Configuracion de la serie del Establezca la serie del servomotor. 00BB
servomotor
Configuracion del tipo de Establezca el tipo de servomotor. 2101
servomotor
Seleccion de la polaridad de Establezca el polo del encoder lineal. Encoder pulse in the servo
conteo de pulsos del encoder motor positive direction
Resolucion del encoder lineal - Configure el numerador de la resolucian del 1
Mumerador encoder lineal.

Resolucion del encoder lineal - Establezca el denominador de la resolucion del 20
Denominador encoder lineal.

Seleccion del método de deteccion | Establezca un método de deteccion del polo Position detection method
del polo magnético magnetico.

Mivel de voltaje de la deteccion del | Ajuste un nivel de voltaje deteccion del polo 49

polo magnético magnetico.
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La unidad de un encoder lineal es «mms.
Haga coincidir la unidad de la resolucion del comando del controlador con la unidad del encoder lineal.
La siguiente figura muestra la relacion entre el namero de pulsos (AP) y la distancia de recorrido (AL) del encoder lineal.

Usuario Controlador Servoamplificador

AP
AL

Comando
[mim]

Servomotor lineal

Recnnncmygptu de la . AL -
posicion AP
[mim]

Encoder lineal

Reconocimiento de <

velocidad ! !
[rim,/s] R 4 ____ M

Diferenciacion =g

Cuando la resolucion del encoder lineal sea 0.05 pm, calcule el nimero de pulsos (AP) y la distancia del recorrido (AL)
de la siguiente manera.

Nimero de pulsos (AP) [pulse] 1 20

Distancia de recorrido (AL) [um] ©0.05 1

Mediante el uso de MELSOFT MT Works2, puede configurar facilmente los parametros requeridos tan solo al ingresar
los componentes de la maquina (por ejemplo, la resolucion de escala).

i N
Electronic Gear Setting - Axis #1 =

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

Machinz Componants ]Lincnr Sorvo ;1

P— I -
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m Parametros del control de posicionamiento

-
Electronic Gear Setting - Axis #1

Seect the machine components, and enter the machinz data to automaticdly set the fixed parameter
(number of pJlsesjrev.. travel valuefrev.).

Machinz Components : ILincar Scrvo _:I

Unit Seting O:mm v

Scale Resolution | 0.0500 [um]

Reduction Gear l

Ratio (NLAM) =
B

/|

Encoder Resolution |

-Setting Range

Al hacer clic en este boton se

* ’ ......... Calkulate Electronic Gezr l calcula el nimero de pulsos y la
distancia de recorrido que se

ajustara a los parametros.
Calculation Result ) ) E

- Fixed Parameter |Unit Setting 0:mm
Number cf Pulses/Rav. | 1000PLS | 0 20
Wbl S Iravel Value per Pulse l

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

Applying the calculation resul: above,

you want to perform I 0.0 [um] the error for the | 0.0 [um]

iz about fravel valie

Click OK to reflect to the fixed parameter. OK l

2/2

Al hacer clic en el boton OK se

aplican los resultados del
calculo en los parametros.

) oo
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Encienda el controlador.
El controlador y el servoamplificador comienzan la comunicacion SSCNET III/H y la comunicacién de inicializacion.
Cuando la comunicacion de inicializacion finaliza satisfactoriamente, se muestra «b#» (desactivado listo, estado

desactivado del servo).
Encendido iy
Q172DS

ssoeriy
MR-J4-40B MR-J4-40B

Eje 2

LM-H3 LM-H3

En un sistema que utiliza un encoder lineal incremental, se ejecuta automaticamente la deteccion del
polo magnético al primer encendido del servo y después del encendido. Por lo tanto, al ejecutar una
operacion de posicionamiento, establezca siempre una secuencia que verifique el estado encendido del
servo, asi como la condicion de interbloqueo del comando de posicionamiento.
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m Retorno a la posicion de Home

La operacion del retorno a la posicion de Home establece la posicion predeterminada de la maquina. Una vez que la

1/2

posicion de Home esta establecida, se ejecutan las operaciones posteriores de control de posicionamiento de acuerdo

con la posicion de Home.

La posicion de Home del servomotor lineal es la posicion por intervalo de parada establecida en el retorno a la posicion

de Home, segun la posicion predeterminada del encoder lineal.

La posicion de Home del encoder lineal en el retorno a la posicion de Home varia segun el tipo de encoder lineal
utilizado.

Posicion de Home del encoder lineal en el retorno a la
posicion de Home

Encoder lineal incremental La posicion de Home del encoder lineal pasa primero
después del inicio del retorno a la posicion de Home(marca
de referencia)

Tipo de encoder lineal

Encoder lineal de posicién absoluta| Posicion de Home del encoder lineal (datos de la posician
absoluta =0)

Ajuste el intervalo de parada en el retorno a la posicion de Home en |la ventana «Linear control-Basic» de
MR ConfiguratorZ.

1] MELSOFT MR Configurator2 New project o 5 |
: Project View Fie ParameterSetting{f) Parameter Safety Postionngdats Monitor [Disgnosis  TgstMode Adustment Tools Window  Help
NEAl4ge BElRasmish s m
i Project # x Parameter Setting X | a0
3 D New project
. System Setting Parameter betfing
25 Unit Conversion : : [ L [ Y
- i Azl w| 4= Fead [H] Set To Default waxify (M Parameter Copy Parameter Block
5 . asnmorntoes | U hal Zoverty £l
[) Parameter I PAopen Psave as
Fiter 2 ) .
e
Vizration oof Linear encoder{*=C0RS) Linear encoder resslution(*=LIM, *=LID)
¢ ik selscion of sncoder polast Numer 1000 6553
! Servo Assistant B ox Gain changing of putse count ty ator pm {1 5)
- — &l Linear control Enc. pulse is in inreasing dr. by servo motor positive dr. V_] Densminator 1000 | pm (1-65535)
Test Run il Biasic o

) oo
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m Retorno a la posicion de Home

L] MELSOFT MR Configurator2 New project b | (5
¢ Project View Fle Parameter Setting(Z) Parameter Safety Posionng-dats Monitor [Diagnosis  TestMode Adjustment Tools Wndow Help
; Project % X 7 parameter Setting X 4b v
= B New project ‘
‘System Setting
f’thmvtrsm !
= [l AXis1:MR-J4-8 Linear |
Parameter \
Linear encoder (**COPS) Linear encodef resolution(**LIM, **LID)
 Servo Assistant 2 x Gain changing Selecton of encoder pulse count polarity Numerator 1000 | pm (1-65535)
R — & near contral Enc. pulse is in increasing drr, by servo motor positive dr. E] Dencminator 1000 | pm (1-65535)
TestRun v Basic z S OO O
‘ . Extension Selection of ABZ-phase input interface encoder Z-phase =
l‘? 3 :JQEUSH oy : Yo Jud t function Stop nterval at home posibon retum(* LIT1)
Basic turn
: Z-phase side no-signal alarm detection vald ‘v SOdE
Before connecting motor Gain/Fiter E— "] _:] pulse
to the machne, the servo Extension )
system can be tested, Ijo
 JOG Mode Extension 2 Servo motor thermistor setting("DOP1)
Use the JOG Mode to verify Extension 3 "
that the motor rotates. Option unit Servo motor thermistor enabled /disabled selection
Enabled v
]
Use the Positioning Mode to
verify that the motor rotates. |

4
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»
m Retorno a la posicion de Home utilizando un encoder lineal incremental ) ooc

La siguiente imagen muestra un ejemplo de operacion de retorno a la posicion de Home del tipo de sensor de proximidad,
cuando el intervalo de parada se configura a 1048576 pulsos (valor inicial).

En lo que respecta a la posicion de Home del encoder lineal que pasa primero después de un inicio de retorno a la
posicion de Home, la posicion de Home sera la posicion predeterminada de referencia mas cercana después del sensor de
proximidad desactivado (la posicion que es 1048576 pulsos X n veces fuera de la posicion de Home del enceder lineal).

Direccidn del retorno a la posicion de Home

ol

Velocidad de retorno a la posicion de Home

/'/—E\ Marcha ultralenta

) / ' My
Servomotor lineal 0 mm/s ; 1
| |
Serial del ACTIVADO JI
enal del sensor  peEsACTIVADO

de proximidad

Posicion de Home de

|

|

[

|

|

|
1

[
|
i L"—""| 1048576 pulsos X n veces
il
Iyl

b:’il_1t_________.,____>

I
referencia ! (Nota)
i 1048576 pulsos
i
I :
Posicion del - ry

servomotor lineal Posicion de Home del encoder Posicion de Home

lineal

Ajuste solamente una posicion de Home del encoder lineal en el recorrido completo y asegurese de que la
posicién siempre pase después del inicio del retorno a la posicién de Home.

Si no existe ninguna posicion de Home del encoder lineal, se produce un error de retorno a la posicion de Home
en el controlador.
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“ Operacion de posicionamiento utilizando un controlador 2

A continuacion se muestra la operacion de posicionamiento del sistema de muestra.
Para ver mas detalles sobre los programas para las operaciones de posicionamiento y otros programas, consulte los
siguientes cursos.

* Cuando el controlador del sistema de servo es un CPU de movimiento: Curso «<sMOTION CONTROLLER Basics (Real
Mode:SFC)»
+ Cuando el controlador del sistema de servo es un médulo de movimiento simple: Curso «SIMPLE MOTION Module»
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Resumen de este capitulo ) ':/':ﬂ

En este capitulo, usted aprendio:

+ Operaciones de prueba utilizando MR Configurator2 » Ajustes del controlador

« Preparacién para el modo de operacion de prueba - Encendido

(operacion de posicionamiento) . Retorno a la posicién de Home

* Operaciones de ejecucion en el modo de operacién

> . . * Operacion de posicionamiento utilizando un
de prueba (operacion de posicionamiento)

controlador
* Conexion con el controlador
+ Ajustes del nimero de eje
Puntos importantes
Operaciones de prueba utilizando - Se proporcionan los siguientes modos de operacion de prueba en MR Configurator2: «Salida forzada DO
MR Configurator2 (sefial de salida)» y =operacion de posicionamientos.
Conexién con el controlador - Tenga en cuenta los siguientes puntos cuando utilice los cables SSCMET I

- Si se aplica al cable cualquier energia como una gran descarga o una presion lateral; si el cable se jala, se dobla
o tuerce repentinamente; o las partes intemas se deforman o dafian, no sera posible la transmision Gptica.

- ¥a que las fibras opticas se componen de resina sintética, ésta se deformara de manera térmica si se expone al
fuego o a altas temperaturas.

- Si la seccion terminal de una cable de fibra optica esta sucia, la transmision optica sera interrumpida y podria
causar que fundone incorrectamente.

- Mo mire directamente |a luz que sale de los conectores o de las secciones finales de los cables.

- Para su seguridad y proteccion contra el conector, coloque una tapa suministrada en el conector en desuso
(CN1B) en el servoamplificador del eje final.

Ajustes del nimero de eje - Se asigna un nimero de eje de control a cada servoamplificador con el fin de identificar los ejes de control.
Se pueden establecer hasta 16 nimeros de eje independientemente del orden de las conexiones.

- Tenga en cuenta que la operacion no puede realizarse de manera apropiada si los numeros de eje de contral
establecidos se sobreponen en un sistema de servo.

4

Ajustes del controlador * Para activar los parametros configurados, reinicie el servoamplificador después de grabar los parametros del
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Resumen de este capitulo ) ':/':ﬂ

Ajustes del controlador - Para activar los parametros configurados, reinicie el servoamplificador después de grabar los parametros del
controlador en el servoamplificador.

» El nimero de pulsos (AP) y la distancia de recorrido (AL) del encoder lineal se calculan de la siguiente
manera.

Nimero de pulsos (AP) [pulse] 1

Distancia de recorrido (AL) [pm] Resolucion del encoder lineal [pm]

» Cuando la comunicacién de inicializacidn finaliza satisfactoriamente después de que se enciende el
servoamplificador, se muestra «b#x» (desactivado listo, estado desactivado del servo).

* En un sistema que utiliza un encoder lineal incremental, se gjecuta automaticamente la deteccion del polo
magneético al primer encendido del servo y después del encendido. Por lo tanto, al ejecutar una operacién
de posicionamiento, establezca siempre una secuencia que verifique el estado encendido del servo, asi
como la condicion de interblogueo del comando de posidonamiento. -

Retomo a la posicion de Home * La operacian del retorno a la posicion de Home establece la posicion predeterminada de la maquina. Una
vez que la posicion de Home esta establecida, se ejecutan las operaciones posteriores de control de
posicionamiento de acuerdo con la posicion de Home.

4
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} Prueba final
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Ahora gue ha completado todas las lecciones del curso Conceptos Basicos de MELSERVO (servomotor lineal), esta
listo para tomar la prueba final.

Si no le ha quedado claro alguno de los temas tratados, aproveche esta oportunidad para repasar esos temas.
Esta prueba final consta de un total de 5 preguntas (18 areas).

Puede tomar la prueba final las veces que desee,
Como calificar la prueba

Luego de seleccionar la respuesta, asegurese de hacer clic en el botén Respuesta. Su respuesta se perdera si no
hace clic en el boton Respuesta. (Se la considerara como pregunta sin respuesta.)

Resultados de la calificacion

El nimero de respuestas correctas, el nimero de preguntas, el porcentaje de respuestas correctas y el resultado
sobre si aprobé o reprobéd se mostraran en la pagina de calificacion.

[# ]

Respuestas correctas:

Para aprobar la prueba, debe
responder correctamente al
menos 60% de las preguntas.

# ]

Total de preguntas:

Porcentaje: 100%

Continuar ‘ ‘ Revisar

* Hacer clic en el botén Continuar para salir de la prueba.

« Haga clic en el botén Revisar para revisar la prueba. (La respuesta correcta aparece marcada)
» Haga clic en el boton Reintentar para volver a tomar la prueba.
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> Prueba Final 1 b 000

Seleccione del cuadro de términos los nombres de los componentes del servomotor lineal.

Lado primario Cuadro de términos

1. Resina moldeada

v 4
Iman permanente
v

Pieza de montaje (yugo)

Bobina de motor

@
@
|

)

v

v WN

Ntcleo laminado

Lado secundario

Resina moldeada o tapa inoxidable

@ -
@ -

Respuesta ] [ Retroceder
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} Prueba Final 2 ) 00c

Seleccione las precauciones que no aplican al uso de los servomotores lineales.

{ID) ~ Una persona que utiliza un dispositivo médico, por ejemplo un marcapasos, debe mantenerse alejado del
producto y del equipo.

—  No lleve puesto objetos de metal, como relojes, aretes, collares, etc.

~Utilice herramientas de hierro.

No coloque tarjetas magneticas, relojes, teléfonos portatiles, etc. cerca al motor.
No aplique una descarga o tension en las partes moldeadas del producto.

_ Muestre el mensaje «Caution! Strong Magnet=» o parecido y tome medidas advirtiendo a los alrededores, etc.

Respuesta ] I Retroceder
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MR Configurator2.

El cuadro a continuacion muestra las combinaciones de movimiento de un servomotor lineal y la seleccion de la
polaridad de conteo de pulsos de un encoder lineal en MR Configurator2.

En cada casilla, elija la direccion correspondiente, positiva o negativa, de la velocidad del motor que sera monitoreado en

Movimiento i_:lel
servomotor lineal

(Motor de la serie LM-H3, direccion positiva)

(Motor de la serie LM-H3, direccién negativa)

Seleccion de la polaridad
de conteo de pulsos en

Direccion creciente
del pulsc del
encoder en la

Direccion decreciente
del pulso del encoder
en la direccion

Direccion creciente
del pulso del encoder
en la direccion

Direccion decreciente
del pulso del encoder
en la direccion

en MR Configurator2

MR Configurator2 direccién positiva del positiva del positiva del positiva del
servomotor servomotor servomotor servomotor

Direccion, positiva o

negativa, de la velocidad :

del motor monitoreado ﬂ—' m bl D ¥ m Y |

Respuesta ] [ Retmceder]
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Los siguientes enunciados describen la preparacion para la deteccion del polo magnético mediante el MR Configurator2.
Seleccione ENCENDIDO o APAGADO en cada recuadro para completar las oraciones.

* Verificar FLS, RLS y EM2.
Verifique que FLS (limite de recorrido superior), RLS (limite de recorrido inferior) y EM2 (parada forzada 2) estén
en modo | --Select-- | ¥ | al revisar el monitor de E/S del MR Configurator2.
T

" Cambiar el modo al modo de operacién de prueba.
Cambie el modo al modo de operacion de prueba siguiendo los siguiente pasos.

1) Ejecute el |__--Select-- | ¥ |del servoamplificador.

2) Ajuste el interruptor de seleccion de operacion de prueba (SW2-1) en «| --Select-- | ¥ | (arriba)=.

3) Ejecute el |__--Select-- | ¥ | del servoamplificador.

I Respuesta ] I Retroceder
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La siguiente figura muestra la relacion entre el nimero de pulsos y la distancia de recorrido de un encoder lineal.
Seleccione AP (nimero de pulsos) o AL (distancia de recorrido) en cada recuadro.

Controlador Servoamplificador
r—-r-———=—==—=—=—= 1 r—-——~>"~>"~"~""~>T~"T~-~—~— T~~~ - T —= 1
Usuario : I : :
- I
| f ]
I u I : 1 :
! = ;o |
| + I
Comando : Lo |
# L R
[mm] | v L ’Q_ : Servomotor lineal
| - 4 | ] 1
| @B L !
| | 1 |
I ;o I
| _ Pl |
: . i
Reconocimie v | : |
nto de la | < : ® ! '
posicion i = . : Encoder lineal
[raml I J ;1 I
| @ L |
| Pl |
| 1 1 1
! ;o |
Reconocimie ! ! , |
nto de I L . ., |
velocidad : = Diferenciacion | :
[mm/s] . Lo I

Respuesta ] [ Retroceder
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Ha completado la prueba final. Sus resultados son los siguientes.
Para terminar la prueba final, avance a la pagina siguiente.

L

Respuestas correctas:

LA

Total de preguntas:

Porcentaje: 100%

Continuar | ‘ Revisar ‘

Felicitaciones. Ha aprobado la prueba.
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Usted ha completado el curso Conceptos Basicos de MELSERVO (servomotor lineal).

Gracias por tomar este curso.

Esperamos que haya disfrutado las lecciones y que la informacion
aprendida en este curso le sea util en el futuro.

Puede volver a tomar el curso las veces que desee.

Revisar

Cierre




