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Este curso esta disponible como parte de un
sistema de capacitacion en linea (Aprendizaje en
linea) para permitir que usted aprenda como
construir un sistema de servo usando la serie
MELSERVO-J4.
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(=T PROPOSITO DE APRENDIZAJE DE ESTE CURSO ) Bea

Este curso esta dirigido a aquellos que intentan construir un sistema Servo usando la serie MELSERVO-J4 por
primera vez para que de este modo puedan aprender acerca de la instalacion y cableado de este sistema y llevar a
cabo otros procedimientos hasta realizar una operacion y supervision de prueba.

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

Se les recomienda a los principiantes tomar el siguiente curso:
*Curso "Equipo de FA para principiantes (servos)"




k& Servo_MELSERVO_Basics(MR-J4)_SPA S| -

(=72 DESCRIPCION DEL CURSO ) e

A continuacién se brinda una descripcién del contenido de este curso.
Le recomendamos que vaya a través de los capitulos en orden, comenzando con el capitulo 1.

Capitulo 1 - Aprender acerca de la serie MELSERVO-J4

Este capitulo describe las caracteristicas, la configuracion basica y la gama de productos de las series
MELSERVO-J4.

Capitulo 2 - Configuracion de Equipos y Sistema de muestra

Este capitulo describe como seleccionar un sistema Servo y aprenderd los nombres de las piezas y sus funciones.

Capitulo 3 - Instalacion/cableado del amplificador de servo y motor servo

Este capitulo describe |a instalacién y cableado del amplificador de servo y motor servo.

Capitulo 4 - Configuracién/Iniciar el amplificador de servo

Este capitulo describe como configurar los parametros y realizar la operacion de prueba utilizando MR
Configurator2.

Capitulo 5 - Ajuste y mantenimiento del amplificador de servo

Este capitulo describe como comprobar el funcionamiento de un sistema de muestra con los motores servo
instalados.

Capitulo 6 - Funciones de Observacion de Seguridad y Ahorro de Energia

Este capitulo presenta las funciones de observacién de la seguridad y el rendimiento de ahorro de energia de la
serie MELSERVO-J4.

PRUEBA COMPLETA

Calificacion para aprobar: 60% o superior.
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Como usar esta herramienta de aprendizaje en linea

Ir a la pagina siguiente Ir a la pagina siguiente.

Regresar a la pagina anterior Regresar a la pagina anterior.

Aparecera el mensaje "Indice".

Para ir a la pagina deseada , . -
Puede navegar a la pagina que desee en la indice.

Para salir del aprendizaje.
Para salir del aprendizaje El aprendizaje y las ventanas como la pantalla de "Contenidos" se
cerraran.
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Precauciones de seguridad

Si en realidad utiliza cualquiera de los productos mientras toma este curso, por favor lea las precauciones de seguridad
en el manual del producto que esta siendo utilizado y tome todas las precauciones necesarias para asegurarse de que
esta utilizando el producto de una manera adecuada.

Precauciones en este curso

- La pantalla del producto real puede diferir de la pantalla de ejemplo utilizado en la explicacién en este supuesto,
dependiendo de la versién del software que esta utilizando.

El software y las versiones con las que se familiarizara con este curso son los siguientes.
- Software de configuracion MR Configurator2 Ver.1.12N
- Software de seleccion de capacidad MRZJW3-MOTSZ111E Ver.C5

Materiales de referencia

A continuacion se muestra una lista de referencias relacionadas con los temas de este curso. (Tenga en cuenta que estos
materiales de referencia no son absolutamente necesarios ya que todavia puede completar el curso sin usarlos).
Hacer clic en el nombre del archivo de referencia para descargar.

Mombre de referencia Formato del archivo Tamaiio del archivo

Archivo comprimido 9kB
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CTZTTEY Aprender acerca de la serie MELSERVO-J4

En este curso, aprendera como construir un sistema Servo con el Mitsubishi de propésito general servo AC MELSERVO-J4
(denominada "MR-J4" de aqui en adelante).
Capitulo 1 ofrece una vision general de un sistema Servo y ejemplos de aplicacion, y aprendera acerca de los
amplificadores de servo y motores servo de la serie MR-J4.

1/2

m Vision general de un sistema servo

Controlador del sistema Servo

MR-J4-B MR-J4W2-B

Controlador de Modulo de movimiento
movimiento simple

LT

MR-JAW3-B

Sistema Servo

Modulo de
posicionamiento

MR-J4-A

Un sistema Servo dispone de un controlador de sistema Servo, amplificador de Servo y motor Servo.

o El comando de posicion esta a la salida del

amplificador de Servo de los datos de
posicionamiento que esta definido por el usuario.

Seleccione entre controlador de movimiento,
modulo de maovimiento simple o modulo de
posicionamiento para adaptarse a su aplicacion
especifica.

El comando de posicion del controlador de
sistema Servo se recibe para accionar el motor
Servo.

El software de configuracion MR Configurator2
se utiliza para configurar y ajustar el
amplificador de Servo.
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XN Aprender acerca de la serie MELSERVO-J4

\ 4

Motor Servo
+ La alimentacion de energia del amplificador
Servo se recibe para impulsar el eje del motor
servo. Y, los datos de posicion que son
_ detectados por el Codificador en el motor se
o alimentan de nuevo al amplificador de servo.

accionamiento directo a su aplicacion especifica.

Motor servo rotativo Servo motor lineal Motor de ¢ Seleccione el motor servo que mejor se adapte

2/2

) ﬂﬂﬂ
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Ejemplos de aplicacion de un sistema Servo
Los sistemas Servo se pueden aplicar en los diferentes sistemas que requieren posicion, velocidad y otros tipos de control.

elineas de ensamblaje de vehiculos ®Sistemas de manipulacion de materiales

Funciones de observacion de seguridad Lineas de transportadores se consiguen
garantizan la sequridad y la proteccion facilmente
®Fabricacion de dispositivos semiconductores ® Dispositivos de fabricacion de cristal liquido

Los sensores de vision se utilizan para el Servos lineales consiguen una configuracion
posicionamiento exacto multiprincipal
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»m Amplificador de Servo ) 00c

Los amplificadores de Servo MR-J4 se encuentran entre los servos de precision mas rapidos y mas altos en la industria.
Soportan una amplia variedad de motores; desde motores servo rotativos hasta motores servo lineales y motores de
accionamiento directo.

@EEW Caracteristicas de MELSERVO-J4 )

Las caracteristicas de MR-J4 son las siguientes.

® Se logra un alto grado de respuesta mediante un motor de control servo basado en la arquitectura patentada. Esto
ayuda a reducir el tiempo de contacto del dispositivo y mejora la precision.

Comparacion del tiempo de asentamiento con el modelo anterior

* El resultado se basa

MR-J3 Uiz e 2 MR-J4
asentamiento |
Vad reducido en un 40%* ; _ |
.|";l § e 1 ' — { L1 i I
sl > ’ M |
|
{

en nuestra condicion

gﬂaﬁgﬂ s de evaluacion. - ﬂ"z—“
Il Tiempo de Tiempo de L
asentamiento asentamiento
Command = u_:i’e Pu}lsns de En posicion
torsion caida

® Estan equipadas con un codificador absoluto de alta resolucion como estandar. Esto permite un posicionamiento de
alta precision y una rotacién suave.

Comparacion de resolucion con el modelo anterior

4000000-Codificador
resolucion de impulsos
16x 16 veces
' - -

Serie MR-J3 de 18 bits = 262,144 pulsos/rev Serie MR-J4 de 22 bits = 4,194,304 pulsos/rev
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* Funcion avanzada de sintonizacion de un toque
Las ganancias Servo que incluye filtro de supresion de resonancia de la maquina, control de supresion de vibracion
avanzada II* y filtro sélido se ajustan sélo con la activacién de la funcién de sintonizacién de un toque. El rendimiento de la
maquina se utiliza al maximo utilizando la funcion de control de supresion de vibracion avanzada.
Hacer clic en el boton para verificar el movimiento repetitivo.

* El control de supresion de vibracion avanzada I ajusta automaticamente una frecuencia.

O .

—: Comando . Operacion actual

Cuando el movimiento de la maquina
es inestable

Velocidad
F Y

. " e Exactamente
Control de supresion de adaptado.

uip_raciones y ajuste del filtro Velocidad Pgsi{;ignalmienm de
solido con un toque. A alta velamdad

> ! e

Tiempo

" Tiempo de

'. .. j asentamiento

. . . ]
Cuando se refrasa la sincronizacion del i

movimiento

Tempo :

Velocidad

/'7—\TN |emp|:| :'l— L]
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Cuando se refrasa la sincronizacion del

movimiento
Velocidad
FY
Tiempo '4—
| de |
i asentami |
1 ento |
| |
Tiempo




B
) oo

k& Servo_MELSERVO_Basics{MR-14)_SPA

@ EERN Caracteristicas de MELSERVO-J4

* Control de supresion de vibracion avanzada Il
Dos vibraciones de baja frecuencia pueden ser suprimidas simultaneamente por un algoritmo de supresion de vibracion
apoyado en las maquinas del sistema de tres inerciales. Los ajustes también se pueden realizar simplemente con un toque.
La efectividad de esto puede ser demostrado en la supresion de vibracion residual en los extremos de los brazos o los

organos de los equipos.

Vibracion en

el extremo de «—
un brazo

Sistema de
tres ejes de
inercia

Sin controlde  Control de supresion Control de supresion de
supresion de vibracion de vibracion avanzada vibracion avanzada II

Dos tipos de las Pulsos de caida

vibraciones se
suprimen al

Vibracion en mismo tiempo. L N L
una maquina Dos vibraciones Una vibracion Dos vibraciones
coexisten se suprime se suprimen
1
El siguiente video muestra un ejemplo donde la vibracién residual, que se produce cuando un motor es accionado a la
posicion de una unidad de sistema de tres ejes de inercia con dos resonancias de maquina diferentes en un marco y brazo,

se suprime por el control de supresion de vibracion avanzada II.

Par de torsion
Comando de velocidad

(Duration: 01:14)
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»m Tipos de amplificadores de Servo

) ﬂﬂﬂ

SSCNET IIyH
compatible

MR-J4-B

» Se puede conectar a un controlador de movimiento,
modulo de movimiento simple, etc. que es adecuado para
el control sincronico de varios gjes.

» La velocidad de transmision/recepcion de datos se ha
incrementado 3 veces mas que los métodos
convencionales hasta 150 Mbps full duplex (equivalente a
300Mbps semiduplex) Esto aumenta drasticamente

» La comunicacion sincronica completa logra un mayor
rendimiento de los equipos.

+ La comunicacion optica mejora drasticamente la
inmunidad al ruido.

» Es posible obtener un cableado de hasta 1600m por
sistema.

» El cableado se puede ahorrar considerablemente.

Existen dos tipos de amplificadores de Servo MR-J4 como sigue a continuacién y depende de la interfaz de comandos.

+ MR-J4-B - - - Red sincronizada de alta velocidad del sistema Servo "SSCNETR/H" amplificador Servo compatible
+ MR=J4=A - - - Amplificador Servo compatible con interfaz de uso general (por ejemplo, para el tren de pulsos o entrada analagica)

Caracteristica Configuracion del sistema

Controlador
. : . = o

3ol

Interfaz compatible
de uso general

MR-J4-A

» Puede ser conectado a un generador de pulsos,
controlador de posicionamiento, etc.

» Compatible con una maxima frecuencia de comando de
pulsos de 4Mpps.

= También compatible con comandaos de voltaje analégico.
El control de velocidad o control de par de torsion también
se habilita por medio de comandos de voltaje analogico.

MR-J4-A

Motor
Servo

El amplificador de servo de 2 ejes MR-J4W2-B y amplificador de servo de 3 ejes MR-J4W3-B tambien estan disponibles
para el funcionamiento de dos y tres motores servo, respectivamente.
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Aqui, vamos a introducir la gama de amplificadores de Servo MR-J4.

® : Compatible O: Disponible en el futuro —: No compatible

I

Especificacion
Amplificador de Nimero es de
Servo de ejes la fuente de
alimentacian

sos|nd ap usd |
03160|eue afeljop
daup-13jnw

Z2f -SH

LQIS10] Bp Jeg

1 fase
100V AC

3 fase
200 AC

3 fase
400V AC

3 faze
200V AC

H/II 13NDSS Zepaiu]

3 faze
200 AC

1 fase
100V AC

{Publice:

do en el futuro)

3 faze
200 AC

|esauab osn ap
Zepaiug

3 faze
400V AC

(a partir de junio de 2013)
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E viotor Servo

para su uso bajo condiciones de baja velocidad, de alto par de torsion.

Existen otros dos tipos de motores Servo ademas de los motores servo rotativos, son motores servo lineales que son

m Gama de motores Servo rotativos

Serie de motor servo

rotativo

Aqui, vamos a introducir la gama de motores servo rotativo.

Velocidad nominal Especificaciones  Caracteristicas

(velocidad méaxima)
[rfmin]

3000
(6000)

de
la fuente de
alimentacién

3 fase
200V AC

Baja inercia
Perfecto para
magquinas
industriales en
general.

Salida nominal

10kW

100kW

Ejemplos de
aplicacion

+Accionamientos
para cintas
transportadoras
*Robots
Montadores
*Maguinas de coser
*Tablas X-Y
*Maguinas de
procesamiento
de alimentos
*Equipos de
fabricacion de
semiconductores
*Maguinas de
tejer y bordar

) oo

1/2

capaces de tener posicionamiento de alta velocidad y de alta precision y motores de accionamiento directo que son ideales

)

3000
(6000)

3 fase
200V AC

Inercia ultra baja
Muy adecuado para
operacionas

de alto rendimiento.

*|nsertadores
*Montadores

Serie HG-5R

1000
(1500)

3 fase
200V AC

2000
(3000%

3 fase
200V AC

Inercia media
Esta serie esta
disponible con
dos velocidades
nominales.

*Sistemas de
manipulacion
de materiales

*Robots
*Tablas X-Y
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ﬂ Motor Servo
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= T
1000 3 fase :;"*t'ciﬂ Wediia 05 | a2 : i *Sistemas de
(1500) 200V AC Sia BRI C% ! _ ! ' | manipulacion
i -g g'sf“’”;hl‘?dc‘il” : | : | | de materiales
g 2 2000 3 fase nzfn::atlj:sl ades | | | | *Robots
5 g (3000) 200V AC ' 05 7.0 | | *Tablas X-Y
. [ [ '
0 AC | |
| | |
Serie HG-JR 3000 Inercia baja ' 0.5 ' 9.0 ' I | *Magquinas de envasado
3 o (6000: 0,5 a 5 kW 3 fase Muy adecuado : ) ' . : : de alimentos 3
& o 5000: 7, 9 kW) para operaciones | _ | | *Maquinas de impresion
g .E ' 2GD "-" A'E de alto ! ! \ |
2 g 1500 3-phase l'EFIdirl'IiE_l‘_ltﬂ yalta | ' 11' 29 I *Maquinas de moldeo
g E_ (3000: 11, 15 KW 400V AC aceleracion/desac | | I . : por inyeccién
@ Co ! I ion. I I L
o 2500: 22 kW) eleracion | | | : *aquinas de prensa
o Inercia mediaEsta : : : | «Sistemas de
i i i |
22 3000 3 fase :::'d;i incispanibie : :1_0 5.0 : | maniEuIacién de
5 E (4500) 200V AC | velocidades | - | | | materiales de
2 E nominales. | | i | alto rendimiento
[ [ [ [
[ [ [ [
- [ [ [ T
2000 Tipo plano i | *Robots
O L | | |
E (3000: 0,75a 2 E' diseno F"T"“ | | | | | *Maquinas de
- . ace gue esta | | | .
_E_ 2, kW 25:-.: 3.5.5 unicad sea muy | 075! 5o | : Erm;lt.asam tuantlt:r
=1 E_ ) 3 fase adecuada para I . . | | e alimentos
& 3 200V AC situaciones en las | | I |
2 -3 que el espacio de | | I I :
o instalacion ' ' ' I
E es limitado. : : : I
" |
! ! ! !
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m Gama de motores Servo lineales

Aqui, vamos a introducir la gama de motores servo lineales.

Serie servo motor ~ Velocidad Método de Caracteristicas Empuje Ejemplos de aplicacion
lineal maxima enfiamiento

1000N 10000M 100000N

Serie LM-H3 Adecuado para el ahorro | ! «Sistemas de montaje

|
. | .
de espacio. 70 | Bﬁq de semiconductores

Tamafic compacto y alto _ +Sistemas de limpieza
Enfriami | empuje. : Continuo de wafer

. ento | «Maguinas de
. natural

[
: 175 [ 2400 ensamblaje de LCD
| ' «Manipulacion

: de materiales
|
|
|
|

Tamafic compacto.
Enfriami | El sistema de

ento | enfriamiento liquido
natural | integrado duplica el
empuje continuo.

Enfriami ,
Continuo
b ]

liquido , 1800 18000

*Cargadores para
prensas
*Herramientas para
maguinas NC
sManipulacion de
materiales

Continuo
18000

oajanu ep odi

«Sistemas de montaje
de semiconductores
«Sistemas de limpisza
de wafer

*lMagquinas de
ensamblaje de LCD

Alta densidad de empuje.
Estructura de
contrafuerza de atraccicn
Enfriami | magnética permite una

ento vida mas larga de las
natural | guias lineales y menaor
ruido audible.

|
|
|
|
t
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|

Diotonno oo tooe
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m Gama de motores Servo lineales

2/2

Serie LM-U2
g
Enfriami
W, e 20
=] R ento
g' g, ot M natural
3 :

Sin rotacion irregular ni
fluctuaciones de baja
velocidad.

Estructura con fuerza de
atraccién no magnética
extiende la vida 0til de
las guias lineales.

50

T
|
|
|
S (Continuo |
|
|

150

[
800,

| 3200

B o
| |
| |

=Sistema de impresion

de pantalla

«Sistemas de

exposicion
de escaneo

«Sistemas de

inspeccion

=Manipulacicn de

materiales

) ﬂﬂﬂ
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Aqui, vamos a introducir la gama de motores de accionamiento directo.

Serie de motor Velocidad Diametro
de accionamiento nominal exterior
directo (VGG ED del motor
maxima) [mm]
[r/min]

» Adecuado para
operaciones de baja
velocidad y alto par de
torsion,

= Operacion suave con
menos ruido audible.

» El disefio de perfil bajo
del motor contribuye a
la construccion
compacta y un centro
de gravedad bajo para
tener mejor estabilidad
de la maquina.

= Sala limpia compatible.

10N"m

Caracteristicas Par de torsion

100N-m  1000N-m

36 | 216

.

Nlr')minal i
4

Ejemplos de
aplicacién

» Dispositivos de
fabricacion
semiconductor

» Dispositivos de
fabricacion de
cristal liquido

* Herramientas
para las
maquinas
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Aqui, presentaremos combinaciones de motores servo y amplificadores servo MR-J4.

@®: Compatible O: Disponible en el futuro —: No compatible

Motor de
Motor servo rotativo Servo motor lineal accionamiento
directo

la fuente de 2
]
e
=

Amplificador de Servo
alimentacion

H/II LINDSS Zepaqu]

zZepiaju]

|eseuab osn ap

(a partir de junio de 2013)
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La serie MR-J4 utiliza un codificador absoluto de manera que un sistema de deteccién de posicién absoluta se puede crear
facilmente.

Con los sistemas Incremental convencionales, la posicion de rotacion y la velocidad no podian ser detectadas y almacenadas en
la memoria cuando la alimentacion de energia se desconectaba. Por lo tanto, siempre que la alimentacion de energia del
sistema Servo se conectaba, por ejemplo, cuando se iniciaba el sistema o en una recuperacion de un mal funcionamiento o
interrupcion de la energia, se requeria la tarea de alinear la posicion inicial (retorno a la posicion de inicio).

Sin embargo, con el sistema de deteccion de la posicion absoluta, la posicion de rotacion y la velocidad podran ser detectadas y
almacenadas en la memoria cuando la alimentacion se desconecte. De esta forma, si la posicion de inicio se establece en |a
operacion inicial, la operacion se puede reanudar sin tener que realizar un retorno a la posicién inicial. Como resultado, el
tiempo de recuperacion de un mal funcionamiento y la interrupcion de la alimentacion puede acortarse.

Al crear el sistema de deteccion de posicion absoluta con la serie MR-J4, es necesario que una unidad de la bateria almacene los
datos de posicion absoluta.

Puede comprobar como cada uno de estos "sistema de deteccidon de posicion absoluta” y "sistema Incremental” funcionan
haciendo clic en el boton correspondiente para iniciar una animacion.

Sistema de deteccion de posicién absoluta @ Alimentacion de
energia ENCENDIDA

]

W iiiiiiiiiiiidididiids. %

Alimentacion de
energia ENCENDIDA
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Sistema de Deteccion de Posicion Absoluta

Alimentacion de
energia ENCENDIDA
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m Procedimiento para crear un sistema Servo

Lo siguiente muestra el procedimiento para crear un Sistema Servo.
En este curso, aprendera el procedimiento de "(1) Seleccion” a través de "(5) Ajuste”.

) oo

[

(1) Seleccion de amplificador Servo/motor Servo * === Cap.2
(2) Installation/Wiring of Servo amplifier/Servo motor ~ + ===+ =er s Cap.3 [

L 4

(3) Configuracion/Iniciar el amplificador Sevo  sreseee Cap4
-Ajustes del parametro
-Comprobacion del amplificador Servo/cableado del motor Servo

»Operacion de prueba

. 2

(4) Operacion sin motor conectado al controlador =« ==+ v seveennnn Cap.4 ]

¥

(5) Ajuste del amplificador Servo montado en la maquina = === +=---- Cap.5 ]
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En este capitulo, usted aprendio:

« Caracteristicas de MELSERVO-J4
* Gama de amplificadores de Servo
+ Gama de motores Servo
Sistema de deteccion de posicidn absoluta

Procedimiento para crear un sistema Servo

Puntos importantes

Los siguientes puntos son muy importantes, asi que por favor revise de nuevo para asegurarse de que se haya
familiarizado con su contenido.

Caracteristicas de = Un motor de control servo basado en una arquitectura de propiedad se usa para conseguir
MELSERVO-J4 la precision mas rapida y mas alta en la industria.
» El motor servo Rotativo esta equipado con un codificador absoluto 4,194,304 p/rev (22bit),
lo que permite un posicionamiento de alta precision y una rotacion suave.

Sistema de deteccidn de = Con el sistema de deteccion de posicion absoluta, si la posicion de inicio se establece
posicion absoluta cuando el equipo se inicia en principio, el sistema compensa un cambio de posicion.

Por lo tanto, no es necesario el retorno de la posicion de inicio después de que la energia
se vuelva a encender.
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> Configuraciéon de Equipos y Sistema de muestra ) oo

@E sistema de muestra )

En este curso, aprendera sobre la tabla X-Y como el sistema de muestra.
Compruebe el diagrama del patron de operacion y las especificaciones de la maquina desde el siguiente archivo PDF.

Detalles del sistema de prueba <PDF>
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m Seleccionar la capacidad del motor Servo ) 00c

En primer lugar, debe seleccionar la capacidad 6ptima del amplificador Servo/motor Servo que utilizara en el sistema de
muestra. El software de seleccion de capacidad AC Servo (freeware) se utiliza para seleccionar la capacidad.

Software de seleccion de capacidad AC Servo

« Cuando se establecen las especificaciones de la maquina y el modelo de funcionamiento, se puede seleccionar la opcién
de amplificador Servo, motor servo y energia regenerativa mas optimo.

* También se ofrece un menu que permite seleccionar los motores servo lineales y motores de accionamiento directo.

* Diez tipos de configuraciones de equipos, tales como el tornillo de bola horizontal, tornillo de bola vertical, pifion y
cremallera, y area de bobina, son compatibles.

Vamos a tratar de seleccionar mediante el software de seleccion de capacidad AC Servo en la siguiente pantalla.

Software de Seleccion de la Capacidad MRZJW3-MOTSZ111E Ver.C5

MHIDTOD. SV

o % Dall scrw, Hrz. | Running

Fie LUnts Took Help

. [t s, brz

'| Coupling +Esd Red Gear [n) vl
|"-., il minde '_.I-- Caloalale © Sl
b e M- - AT
Nn,:lﬁu'l
~ 1

ikne HE-ER  J000 o
G Mo Raducion Gear Oplon
=Sy

Mo Fraks Dplion

o= Umifiorrm A oDwes el in AN Soct of
i Fas Ol Mode Oper. P alear m
cagEtty |

g ol tesinks WT 2 D0 ('] Malod HO-ER0ST |50 W)
Wy o] e o | £ S g
Trws i En ] Fi L] ] Amphfier WH-J& 10848
o TFdera) bace Fik 0 D00 W Figeneraion nasdliss
{ fnpiliFey Ferle . Rl hg-i el Subibie Imy? Gl purisi i i ek il
It of [P oiFw s D alibi] kgLt Load Inaria 0470 [eg-cmi] 10 4Timas
Lot o el SCrew -] 21000 e Paak Tolgus 0.323 [MN-m 201 %
Cewesster 0f Dall porwres o 0 0 .= RS Teaqua 0084 [M-mj 52 2%
Irn:’-.l:i:\ll-.:rnl- LB 'l-lll-.l.::-ll e Fegen Par 0000 ] 0 0%
wrE Sy Ha 08 - . -
Coettciert of wicton 018 , *El software de seleccidn de capacidad esta
o Thee oy s calcdaiedd [Fee pyriem with Sheaor sl . . N
) 7o ity v o8 ¢ ke e 0 e sk dlSpDnI,b|E para su descarga gratuita.
Mass Offable W 2000 g Y| Gt L5 Show Cak s | Comuniquese con su oficina local de ventas

para obtener mas detalles.
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>ﬂ Seleccionar la capacidad del motor Servo

:'._ﬁ Ball scrw, Hrz. | Running | INIDTO.5YM
File Units Tools Help
Setting Data
|Ball scrw, Hrz. = | |Coupling (+Ext. Red. Gear[n]  ~|
|Pos.cti. mode ~||& caicuiate © setmir 5]
[~ DD Motor
T Arnplifier MR-J4-AiB
A plifi
E i
| hotor - HG-KR 3000 wimin

| @&i" | Mo Reduction Gear Option
L8 o Brake Option N

r Unifiorm Acc/Dec Inclin All Sect of  Earsr ot

BT Pos Cirl Mode Oper. Pattern LalcUlae |
| Icapacity
Data Setting Sizing Result
Maz= of table wiT 2000 kit Miotor :HG-KROS3 [50 ']
Mazsz of load Wil 0.500 ko
Thrustioad Fc 0.000 M Amplifier \MR-J4-1048
Guide tightening force FG 0.000 M Regeneration needless
Coupling inertia Jc o400 kg-cm2 Side-by-side mounting is possible.
Inertia of the athers JO 0.000 kg-cm2 Load Inertia : 0.470 [kg-crmz) 10.4Times
Lead of ball sorew FB 2.000 mim Feak Tomue : 0.323 [M-m) 201 9%
Dismeter of ball screw 0B 20.000 mim RMS Torgue - 0.084 [M-rn] 57 2%
Lencgth of ball screw LB 300,000 mim Regen. Pwr. - 0.000 [ 0.0%
Driwe efficiency eta 0.a00
Coefficient of friction MLt 0135 E—— " —
& SIZING 0TwWware CalculEaie =] .
& equations and can only be used &5 & o Se muestra el resultado del calculo.
Independantly ensure the design has sy I L
Hacer clic en () para pasar a la siguiente

Mass oftable WiT: 2.000 |k j lCCoShow Graph ' pantalla.
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m Configuracion del equipo

Construya el sistema de muestra de acuerdo con el siguiente procedimiento. A continuacion se muestra un diagrama de
configuracion del equipo y una lista para el sistema de muestra.
Controlador

Dispositivo de entrada

Dispositivo de salida

® 4

9

Botdn de Run Indicador de Botan de
parada indicator  detencion inicio
forzada
L7 SSCNETIII/H
Ejel Eje 2
Amplificador Amplificador
de Servo de Servo
MR-J4-10B MR-J4-10B
Motor Servo Mator Servo
HG-KRO53 HG-KRO53
— —
Limite de carrera superior Limite de carrera superior
— i -
Limite de carrera inferior Limite de carrera inferior

2?

Tope de proximidad Tope de proximidad

) 00
Modelo Nombre del modelo &% |
Controller
PLC CFPU QO4UDEHCPU 1
ME‘}dulln de alimentacion Qe2p 1
eléctrica
Unidad principal de la base | Q35DB 1
Madule de entrada QK40 1
Modulo de salida QY41P 1
Cao Ttmladnr del s:is1§ema Snlenm QDITMS2 1
{Modulo de movimiento simple)
Amplificador de Servo MR-J4-10B 2
Motor Servo HG-KRO053 2
Cable de alimentacion del motor | MR-PWS1CBL2ZM-A2-L 2
Servo
Cable del codificador MRE-J3ENCBLZM-AZ-L 2
Cable SSCMET II MR-J3BUS1IM 2
Juego de conectores MRE=-CCM1 2
Bateria MR-BATBV1SET 2
Cable de comunicacion de la MR=J3USBCEL3IM 1
computadora personal (cable USEB)
Software de configuracion MR Configurator2 1

*Un interruptor de circuito en caja moldeada (MCCB) y contactor

magnético (MC) se requieren por separado.
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m Diseno seguro de un sistema de muestra

Revisaremos las medidas de seguridad actuales que estan disefiadas para detener indefectiblemente el sistema en caso de
emergencia para evitar dafos en el dispositivo y mal funcionamiento y accidentes que se produzcan en caso de problemas
en el sistema.

) oo

Hacer clic en el boton que desee para obtener mas informacion al respecto. (Hacer clic en el botén "Mostrar todos los
circuitos” para revisar los dispositivos de medida de seguridad de todos los circuitos).

—— —

Mostrar fodos los circuitos

<Fuente de alimentacidn servo=

Fuente de poder
AC (200V)

Interruptor de
circuito
&n caja
moldeada
(MCCE)

.

B

Interruptor de
circuito
&n caja
maoldeada
(MCCE)

<Fuente de alimentacion PLC=

Fuente de poder
AC (100V)

Controlador

Fuente de
alimentacion
principal

If;s CINET ItIiH

] "
1 Sefial de alarma

Fuente de
alimentacién de
circuito principal
Contactor
magneética (MC)

Fuente de
alimentacion
del circuito de

control

Fuente de

alimentacicn de

circuito principal
Contactor

magnetico (MC)

li"‘.-t' i-l; y

Fuente de

alimentacion del
circuito de

control

Botdn de parada
forzada

Entrada de paro forzado q

Limite de camrera
superior

- Fieza de trabajo -

'2222222222222’ AL ILIIEIEILES

Limite de carmrera
inferior

W —
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»ﬂ Amplificador de Servo

m Introduccion a los nombres y funciones de las piezas del amplificador de servo )

A modo de ejemplo, aprendera los nombres y funciones del amplificador de servo "MR-J4-10B".

En el interior
de la cubierta
pantalla

mLsERG |4

) oo
1/2

Nombre/Aplicacion No. Nombre/Aplicacion
Pantalla muestra Conector del codificador (CN2)
Los de 3 digitos de siete segmentos con Se conecta con el codificador del motor
1 g eg (9)
(1) luz LED muestran el estado servo y el Servo.
nimero de alarma.
Conector de bateria (CN4)
Interruptor giratorio de seleccién de ejes (SW1) 10 Se utiliza para conectar la bateria durante
(2) | Se utiliza para ajustar ol je N ° del amplificador (10) | ¢| respaldo de datos de posicién absoluta.
de servo.
Interruptor de ajuste del control del eje (SW2) Soporte de la bateria
) EII .inttarrup:;:r:a “_P'::“:;" d“t'"l:*:‘“- (11) | Instale la bateria para el respaldo de datos
el INterruplor e aju control e = =
desactivacion de ejes y el interruptor de ajuste de posicion ahsokita
del numero del eje auxiliar estan disponibles. (12) Terminal de tierra de proteccién (PE)
Conector de comunicacion USB (CN5) Terminal puesto a tierra
(4) Conecte con la computadora personal. Conector de la fuente de alimentacion del circuito
13 principal (CNP1)
C tor d ial de E/S (CN3) = Conecte el suministro de alimentacién de
onector de senal de entrada.
(5) Se utiliza para conectar las sefales E/S .
digitales. (14) | Placa de indices
Conector de sefial de entrada STO {CNE] Fuente de alimentacion del circuito de control
. . L 15) | (CNF2)
- Se utiliza para conectar la unidad légica (1) Conecte la fuente de alimentacion del circuito de
(6) de seguridad MR-J3-D05 y relé de control y la opcién de regeneracion.
seguridad externo.
Conector del cable SSCNET Il (CN1A) Conector de salida de alimentacion del
o motor servo (CNP3)
Se utiliza para conectar el controlador del (16) Conecte el motor servo
(7} sistema servo o amplificador servo de eje )
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»ﬂ Amplificador de Servo

DELUT AU SALST I,

oo
) 2/2

(7)

Conector del cable SSCNET Ill (CN1A)

Se utiliza para conectar el controlador del
sistema servo o amplificador servo de eje
anterior.

Conector de salida de alimentacion del
motor servo (CNP3)

(8)

Conector de cable SSCNET Il (CN1E)

Se utiliza para conectar el siguiente eje del
amplificador servo. Para el eje final, poner
un tope.

(15 Conecte el motor servo.

Luz de carga

Cuando el circuito principal esta cargado,
(17) |esta luz se encendera.

Cuando este indicador esté encendido, no
vuelva a conectar los cables.
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>m Unidad de visualizacion para el amplificador servo

La pantalla del amplificador servo se muestra a continuacion. (Para el amplificador modelo servo MR-J4-B)

1/2

La pantalla utiliza una pantalla de siete segmentos para indicar condiciones del eje del amplificador servo y proporcionar

notificaciones de alarma.

3 digitos de 7
segmentos con luz
LED

Cubierta abierta

M

(1) Pantalla normal (2) Visudizacion de alarmas
Cuando no hay ninguna alarma, el No. de eje y en Cuando se produce una alarma, el ndmero de alarma (dos
blanco se muestran por turnos. digitos) y el detalle de alarma (un digito) se muestran

en turnos con la pantalla de estado. Por ejemplo, a
continuacion se muestra cuando [AL. Sobrecorriente 32 esta
ocurriendo.

Estado Eje MNo. Estado Eje MNo. Alarma Mo, Detalles de la
{1 digito) {2 digitos) {1 digito) {2 digitos) (2 digitos) alarma

) ﬂlllﬂ
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>m Unidad de visualizacion para el amplificador servo

) oo

Estado Eje No. Estado Eje No. Alarma No. Detalles de la
(1 digito) (2 digitos) (1 digito) (2 digitos) (2 digitos) alarma
l l (1 digito)
"b": Indica el estado de ready-off y servo-off. "n": Indica que se esta produciendo una alarma.

"C" Indica el estado de ready-on y servo-off.
"d": Indica el estado de ready-on y servo-on.

2/2
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m Introduccion a los Nombres de las piezas de Motor Servo )

A modo de ejemplo, aprendera los nombres del motor servo "HG-KR053".

Conector de alimentacion N
Conector de codificador

Codificador
Eje del motor servo




k& Servo_MELSERVO_Basics{MR-14)_SPA

En este capitulo, usted aprendio:
- Seleccionar la capacidad del sistema Servo
* Configuracion del equipo del Sistema Servo
Disefio seguro de un sistema de muestra
Introduccion a los nombres y funciones de las piezas del amplificador de servo

Introduccion a los Nombres de las piezas de Motor Servo

Puntos importantes

Los siguientes puntos son muy importantes, asi que por favor revise de nuevo para asegurarse de que se haya
familiarizado con su contenido.

Seleccionar la capacidad » Seleccione una combinacién de amplificador Servo y motor servo que se encuentra dentro
del sistema Servo del rango de capacidad adecuada.

Configuracion del equipo » Seleccione un controlador amplificador Servo, motor Servo, cables, etc. de acuerdo a las
del Sistema Servo especificaciones del sistema que se creara y comprendera el sistema Servo.

Disefio seguro de un » Aplicaremos las medidas de seguridad en el lugar que estan disefiados para detener
sistema de muestra indefectiblemente el sistema en caso de emergencia para evitar dafios en el dispositivo y el
mal funcionamiento y los accidentes que se produzcan.

Introduccitn a los » Los amplificadores Servo cuentan con una pantalla, pieza para ajustar el eje, interfaz,
nombres y funciones de soporte de la bateria, y luz de carga.

las piezas del amplificador

de servo

Introduccidn a los » Los motores servo cuenta con un conector de fuente de alimentacion, eje del motor Servo,

Nombres de las piezas de conector codificador y codificador.
Motor Servo
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T EN Instalacion/Cableado ) Lt

Instalacion de amplificadores Servo )

Compruebe la direccion de la instalacién y el espacio alrededor de MR-J4-10B.

® Instalacion de un amplificador servo ® Instalacion de dos o mas amplificadores servo
Gabinete Gabinete Gabinete
R T e e s ) o iy
40 mm (1,57inch Asignacion de cableado 1mm [004inch 100 mm (3,9dinch [pulgadas]) © mas
[pulgadas]) o mas (80 mm (3,15inch [pulgadas]) o mas) Superi lpulgadas) _ . _ . 1 mm (0,04inch [pulgadas])
uperior
10 mm - L= 10 mm 30 mm -1 ,;; 30 mm
(0,39inch ~ w* “4  (0,39inch (118inch ~ =" s (1,18inch
[pulgadas]) [pulgadas]} [pulgadas]) [pulgadas])
0 mas 0 mas o mas ~ omas
' e
40 mm (157inch _ Inferior 40 mm (1,57inch :
» [pulgadas]) o mas . [pulgadas]) o mas
Precauciones Precauciones
* Monte el amplificador servo a un muro vertical asegurandose de que esta + Al montar los amplificadores servo de cerca, deje un
bien orientado con la parte superior hacia arriba y el inferior hacia abajo. espacio de 1 mm entre los amplificadores servo
* Uselo en un ambiente con una temperatura ambiente que varie de adyacentes en consideracion de las tolerancias de
0°Cab5°C(32°F al1l31°F). montaje.
* Utilice un ventilador de enfriamiento para evitar el sobrecalentamiento del En este caso, mantenga la temperatura ambiente en
sistema. 0°Ca45°C(32°F a 113°F) o utilice el amplificador
* Tenga cuidado de no permitir que entre ningun objeto o material extrafio servo con el 75% o menos del coeficiente de carga
dentro de amplificador servo durante el montaje o del ventilador de efectivo.

enfriamiento.

= Utilice un sistema de purga de aire si instala amplificadores servo en lugares
con emanaciones de gases toxicos o bastante polvo (forzar el aire limpio
dentro de la caja desde el exterior para que la presion interna sea superior
a la presion externa).
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Antes del cableado de la fuente de alimentacion, conecte a tierra el amplificador servo y motor servo.
Como medida para evitar las descargas eléctricas y el ruido, conecte a tierra de forma fiable el amplificador servo y motor servo.

* Para evitar descargas eléctricas, asegurese de conectar el terminal de tierra de proteccion del amplificador a la toma de

tierra del gabinete.
+ Los amplificadores servo son afectados por ruido de conmutacion de los transistores en funcion de como se dirige el

cableado y como se pone a tierra. Asi que, cuando lo ponga a tierra, consulte el siguiente diagrama.

Gabinete
Amplificador de Servo
MCCB MC

(Nota) o~ |
Fuente —
de /_

aliment __K/_

acion

Motor Servo

eaul| ap ol

Asegurese de conectar el cable al terminal de
tierra de proteccion (PE) del amplificador servo.
No conecte el cable directamente a la puesta de
tierra del gabinete.

Nota. Para 1-fase 200V AC a 240 V AC, conecte la fuente de
alimentacion a L1 y L3. Deje L2 abierto.

*Conecte el terminal de tierra del motor Servo al terminal de
tierra de proteccion del amplificador Servo. Ponga a tierra al
conectar el terminal de tierra de proteccidon (PE) del
amplificador Servo a la tierra de proteccion (PE) del gabinete.
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»m Senales E/S del terminal de tierra al amplificador Servo

) ﬂﬂﬂ

Sefial de alarma

(para contactor
magnetico)

Conecte a
CN3

MR-J4-10B

Limite de carrera superior
Limite de carrera inferior
Tope de proximidad

Dispositivo E/S
Pin Mo.

20

Conectar los dispositivos E/S externos al conector de sefial E/S (modelo: MR-CCN1).
Conecte el conector de sefial E/S ya cableado al conector CN3 en el amplificador Servo.

Simbolo

EMZ

1/2

Un diagrama de cableado de la sefial para el conector de sefial E/S se muestra a continuacion.
Lo siguiente introduce sélo el dispositivo E/S externo utilizado en este curso.
Para mas detalles sobre otros dispositivos, consulte el manual respectivo.

Funcion/aplicacion

Conecta el interruptor de paro forzado.

conector de sefial E/S
disefio de pines

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

Diaograma visto desde [a

D

Conecta el interruptor de hardware del
limite de carrera superior.

12

Di2

Conecta el interruptor de hardware del
limite de carrera inferior.

19

D13

Conecta el tope de proximidad.

15

ALM

Emite la sefial de alarma.

Se conecta a una secuencia externa para
cambiar el contactor magnético (MC) ON/
OFF (ENCENDIDO/APAGADQ) con la
sefal de alarma.

10

DICOM

24VDC de entrada (24VDC t 10%
0,3A) para la interfaz E/S.

La capacidad de la fuente de
alimentacién varia de acuerdo con el
nimero de puntos de la interfaz E/S
que se utilizaran.

Conecte la fuente de alimentacion
externa de 24 VCC (+).
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»m Senales E/S del terminal de tierra al amplificador Servo

) ﬂﬂﬂ

Compatibilidad de cableado sink/source (disipado/fuente)

MR-J4-10B

2/2

Diagrama visto desde la
seccion de cableado del
conector

Tanto cableado de disipado y fuente de entradas y salidas digitales son compatibles.

mEjemplo de entrada digital

Amplificador de Servo

Corrente

<

EMZ, etc.

s

\Switch
{interruptor)

A

DICOM

1] o
24V DC

Entrada de disipado

24VDC de entrada (24VDC + 10%
5 0,3A) para la interfaz E/S.
La capacidad de la fuente de
alimentacion varia de acuerdo con el
DICOM nimero de puntos de la interfaz E/S
que se utilizaran.
10 Conecte la fuente de alimentacion
externa de 24 VCC (+).
Terminal comun para otras sefales de
3 DOCOM entrada y EM1
T S R ST Corriente Amplificador de Servo
(disipado/fuente) son EMZ, etc.
compatibles — 1
' \Switch .
<) ) 4
|, | picom
| I ol
24V DC

Entrada fuente
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m Cableado del amplificador servo con el motor servo ) 00c

A modo de ejemplo, aprendera como conectar el cable de energia del motor servo y el cable de codificador para
"MR-J4-10B" y "HG-KRO53".
Para obtener detalles sobre como seleccionar cada cable, consulte el manual respectivo.

Sefal de alarma

— Limite de carrera superior
Limite de carrera inferior
Tope de proximidad

Cable de alimentacién
del motor Servo I

H—c||

Cable del
codificador

=

HG-KR053

Precauciones

« Conecte correctamente las fases (U/V/W) del amplificador servo y fuente de alimentacion del motor servo. La conexion
incorrecta de las fases realizara mal funcionamiento del motor servo.

* Conecte el amplificador servo al motor servo utilizando el cable especial.
Asimismo, no conecte un condensador de alimentacion de energia, absorbedor de sobrecarga, filtro, contactor magnético
(MC), etc. entre el amplificador y el motor.

« Conecte el cable de tierra del motor Servo al terminal de tierra de proteccion (PE) del amplificador servo. Para mas
detalles acerca de puesta a tierra, vease el punto 3.2.
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m Cableado de la fuente de alimentacion del amplificador de servo )

Conecte la fuente de alimentacion al amplificador servo en dos lugares, para el circuito principal y el circuito de control.

Aseglrese de conectar un interruptor de circuito en caja moldeada (MCCB) a la linea de entrada de la fuente de alimentacion.

También, asegurese de conectar un contactor magnético (MC) entre la fuente de alimentacién del circuito principal y los terminales L1, L2 y
L3 del amplificador servo, y conéctelo de modo que el contactor magnético se ponga en OFF (apagado) a fin de apagar la fuente de
alimentacion del circuito principal cuando la sefial de alarma o sefial de entrada de paro forzado no sea conductiva.

El siguiente ejemplo muestra el cableado del MR-J4-10B.

Bom Interruptor de circuito
‘.' en caja moldeada
e ® (MCCB)
r%4 Sefal de alarma
‘:il?i Contactor
® MW magnético

Beg

— Limite de carrera superior
Limite de carrera inferior
Tope de proximidad

MO)

Circuito principal s [ |

0

Circuito de control H' i
loca| —]

Cable de fuente de alimentacion del motor !
4 Sewc-l ol F—

Cable del 1| MR-J4108
codificador -

=
HG-KR053
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Aqui, aprendera como conectar amplificadores Servo juntos.

El amplificador servo MR-J4-B esta equipado con una interfaz SSCNET II/H

La interfaz SSCNET III/H ofrece comunicaciones full duplex de alta velocidad con excelente tolerancia al ruido utilizando un
sistema de comunicaciones épticas.

Cables dedicados se utilizan para esta conexion. Se proporcionan cables con conectores de modo que puedan ser
facilmente conectados y desconectados.

Caontraladar del
sistema Servo

QD77MS MR-J4-10B (Eje 1) MR-J4-108 (Eje )

L7 SSCNETIII/H
| BT SR TR SSATTRLLEN AeTAEeE

Aseglrese de sequir cuidadosamente las siguientes precauciones al manipular | Método de conexion

el cable SSCNET III.

* No apligue tension o presion lateral sobre el cable, o no doble bruscamente,
retuerza ni tire del cable. De lo contrario, la fibra optica intema
se deformara o se rompera, provocando que la transmisidn optica falle.

= No utilizar el cable de fibra dptica cerca del fuego o en las temperaturas altas
ya que esta hecho de una resina sintética que podria deformarse si se calienta,
lo que podria causar que las comunicaciones dpticas fallen.

* No deje gue la suciedad y otras materias extrafias se acumulen en cada
extremo del cable de fibra dptica, ya que podria bloguear la transmision de la
luz y hacer gue los dispositivos no funcionen correctamente.

* No trate de mirar directamente a la luz emitida por el conector
o extremos terminales del cable.

1/2
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@ Conexion SSCNET II/H ) 008

2/2

* No trate de mirar directamente a la luz emitida por el conector
o extremos terminales del cable.

* Por razones de seguridad y de proteccion, cologue las tapas adjuntas
en los conectores no utilizados (CN1B) en el amplificador de servo
del eje final para bloguear la luz emitida.

4
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y 00
Instalacion de la unidad de bateria para el sistema de deteccion de posicion absoluta )

Cuando se utiliza un sistema de deteccion de posicion absoluta, se requiere una bateria para mantener los datos de
posicion absoluta.

Preste atencion a lo siguiente para evitar descargas eléctricas o la pérdida de los datos de posicion absoluta al conectar (o
sustituir) la bateria al amplificador servo.

* Para evitar descargas eléctricas, deje el amplificador servo durante al menos 15 minutos después de APAGAR la fuente de
alimentacion del circuito principal, luego, compruebe que la luz de carga este fuera y compruebe el voltaje entre los
terminales P (+) y N (-) con un comprobador de voltaje u otra herramienta antes de conectar la bateria.

» Sustituya la bateria Gnicamente por la fuente de alimentacién del circuito de control en ON (encendido).

Si la bateria se sustituye por el suministro de alimentacion del circuito de control en OFF (apagado), se perderan los datos
de posicion absoluta.

* Desconectar el cable del codificador borra los datos de posicion absoluta. Después de desconectar el cable del
codificador, asegUrese de realizar el retorno a la posicion inicial.

En este ejemplo, conéctese a la MR-J4-10B.

Instale una bateria, y luego Para el amplificador servo que tenga un
introduzca el enchufe en el soporte de la bateria en la parte inferior, no
conector CN4. es posible conectar a tierra con la bateria

instalada. Inserte la bateria después de
ejecutar el cableado de tierra del
amplificador de servo.

Bateria

Luz de carga
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@I justes del Eje No. ) D08

Ajuste el N © de eje de control del amplificador de Servo. Numeros de eje de control se asignan por separado para cada
amplificador de servo con el fin de identificar el eje de control que se utilizara. Se puede utilizar cualquier nimero de ejes
de hasta 16 independientemente de la orden de conexion.

Tenga cuidado de no asignar el mismo nimero de eje de control a varios amplificadores Servo dentro del mismo sistema
Servo ya que esto podria causar que el funcionamiento del sistema falle.

Con el amplificador servo, ajuste nimero de eje de control servo utilizando una combinacion de los ajustes para el
interruptor giratorio de seleccion de eje (SW1) y el interruptor de eje de control (SW2), que se encuentra dentro de la
cubierta de la pantalla en el amplificador servo.

& ks I r - &
Interruptor giratorio de QD77MS2 Interruptor giratorio de
seleccion de ejes (SW1) seleccion de ejes (SW1)

ﬁ SSCNET, .i'H.fﬂ

. MR-J4-10B MR-J4-10B .
Interruptor de ajuste del J4-10 J4-10 Interruptor de ajuste del

eje de control (SW2) eje de control (SW2)

HG-KRO53 HG-KRO53

*Asegurese de reiniciar la energia del circuito principal y |la energia del circuito de control del amplificador de servo después de
hacer cualquier cambio en el conmutador giratorio de seleccion de ejes (SW1) y el interruptor de ajuste del eje de control (SW2).




k& Servo_MELSERVO_Basics{MR-14)_SPA

m Encender la alimentacion del amplificador de Servo

Encienda la principal fuente de alimentacién del circuito y la fuente de alimentacién del circuito de control del amplificador
Servo. Cuando el servo amplificador se pone en marcha, "Ab" (el controlador de encendido del sistema servo se encuentra

en Standby) aparece en la pantalla.
Configure y ponga en marcha el amplificador de servo en este estado ya que la energia del controlador del sistema servo

no esta encendido.

) oo

Encender la alimentacion "Ab" aparece en la Pantalla

(Power ON) del
amplificador Servo.
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En este capitulo, usted aprendio:

Instalacion del amplificador servo

Conexion a tierra del amplificador servo

Sefiales E/S del cableado externo al amplificador servo

Cableado del amplificador servo con el motor servo

Cableado de la fuente de alimentacion del amplificador de servo

Conexion SSCNET HI/H

Instalacién de la unidad de bateria para el sistema de deteccién de posicion absoluta
Ajuste del Eje No.

Encender la alimentacion del amplificador de Servo

Puntos importantes

Los siguientes puntos son muy importantes, asi que por favor revise de nuevo para asegurarse de que se haya
familiarizado con su contenido.

Instalacion del » Conecte el amplificador servo a una pared vertical, asegurandose de que esté bien
amplificador servo orientado con la parte superior hacia arriba y el inferior hacia abajo.
+ Uselo en un ambiente con una temperatura ambiente que variade 0°Ca55°C
(32 * F a 131 ° F). (Que van desde 0°C a 45°C (32 ° F a 113°F) si al utilizar
amplificadores Servo se montan muy cerca).
+ Utilice un ventilador de enfriamiento para evitar el sobrecalentamiento del
sistema.
* Tenga cuidado de no permitir que ningun objeto o material extrafio ingrese al
amplificador de servo durante el montaje o del ventilador de enfriamiento.
+ Utilice un sistema de purga de aire si instala los amplificadores Servo en lugares
con emanaciones de gases toxicos o bastante polvo.
+ Si se usan dos o mas amplificadores servo juntos, deje un espacio de 1 mm entre
los amplificadores para proporcionar cierto margen de maniobra para la
instalacion.

Conexion a tierra del * Como medida para evitar las descargas eléctricas y el ruido, conecte a tierra de
amplificador servo forma fiable el amplificador servo y motor servo.
+ Para evitar descargas electricas, asegurese de conectar el terminal de tierra de

H N S S TR P e N I BT
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Conexion a tierra del forma fiable el amplificador servo y motor servo.
amplificador servo + Para evitar descargas electricas, asegurese de conectar el terminal de tierra de
proteccion del amplificador a la toma de tierra del gabinete.

(o | OEEL LR RERTLICREM Una fuente de alimentacion esta conectado al amplificador servo con los conectores para

alimentacion del la alimentacién del circuito principal y la alimentacién del circuito de control.

amplificador de servo Asegurese de conectar un interruptor de circuito en caja moldeada (MCCB) a la linea de
entrada de la fuente de alimentacion.

Conexion SSCNET II/H + Esta conexion proporciona las comunicaciones full duplex de alta velocidad,
con excelente tolerancia al ruido utilizando un sistema de comunicaciones épticas.
» Cables dedicados se utilizan para esta conexion.

LS EHLILERER I ELER BN « Una bateria es necesaria para mantener los datos de posicion absoluta. Preste atencion
el 5'_5'1_9"'“3 de deteccién de a las precauciones de 3.7 para evitar descargas eléctricas o la pérdida de los datos de
posicién absoluta posicion absoluta al colocar (o sustituir) la bateria al amplificador servo.

= Se pueden establecer hasta 16 ejes como el nimero del eje de amplificador de servo utilizando
una combinacion de los ajustes para el interruptor giratorio de seleccion de ejes y el interruptor
de ajuste del eje de control, que se encuentran dentro de la cubierta de la pantalla en el

amplificador de servo.
*Tenga cuidado de no asignar el mismo nimero de eje de control a miltiples amplificadores de

Servo dentro del mismo sistema servo, ya gue esto podria causar que el funcionamiento del
sistema falle.

Ajuste del eje No.
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Configuracién/Iniciar el amplificador de servo ) Bt

En este capitulo, aprendera acerca de la configuracion y el inicio de un amplificador de servo usando el software de
configuracion "MR Configurator2”.

4.1 Software de instalacion "MR Configurator2” )

Aqui, vamos a introducir las funciones y aplicaciones del software de configuraciéon "MR Configurator2”
(SW1DNC-MRC2-E).

Puede realizar ajustes y diagnostico, supervisiones de la visualizacion, parametros de lectura/escritura, y ejecutar la
operacion de prueba simplemente al ejecutar MR Configurator2 en una computadora personal.

Inicio Es posible establecer varios parametros necesarios para el funcionamiento del sistema servo y escribir los
parametros para el amplificador de servo. El estado de funcionamiento se puede controlar en un gréafico, etc.

Ajuste Todas las ganancias se ajustan automaticamente, y el Mantenimiento El estado del sistema Servo y las causas del mal
rendimiento servo se puede demostrar a su maximo funcionamiento pueden ser examinados y
rendimiento simplemente con hacer clic en un boton. diagnosticados, y la vida util de las piezas se

. puede mostrar en un formato facil de entender.
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o
m Crear nuevos proyectos

) oo

En esta seccion, vamos a crear un nuevo proyecto.
Inicia MR Configurator2 y selecciona [Project] -> [New].

Aparecera el cuadro de didlogo [Create New]. Realice los ajustes para la comunicacion con el amplificador de servo.
En este curso, hara los ajustes para la comunicacion con el amplificador servo MR-J4-B a través de una conexion USB.

MR =J4-B

Standard

Ajuste del sistema

Elemento de
ajuste

Ajuste del
modelo

Ajuste del contenido

Use para seleccionar el modelo de
amplificador de Servo que conectara.

Ajuste de este curso

MR-J4-B

Modo de

operacion

Use para seleccionar el modo de operacion.

Estandar

Connection setting
@ Servo amplifier connection USB

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

| ﬁ I i Cancal

Destino del
par

Use para seleccionar el par con el que
establecera una comunicacion.

Conexion USB del
amplificador servo
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m Conectar el amplificador de servo a una computadora personal ) ooc

Conecte el amplificador de servo a una computadora mediante un cable USB.
Utilice "MR-J3USBCBL3M" (longitud: 3 m) por el cable USB.

Conexion con el amplificador de servo

Amplificador de Servo

Cable USB Computadora personal
MR-J3USBCBL3M

(opcional)

Precauciones al conectar mediante un cable USB

Cuando el amplificador servo se conecta por primera vez a una computadora personal con Windows XP, aparecera
el Asistente para agregar nuevo hardware.

Con una computadora personal con Windows 2000, Windows Vista y Windows 7, se detectara automaticamente el
amplificador de servo.

Sin embargo, en las computadoras personales que funcionan con Windows 2000 y Windows XP, se debe instalar
un controlador para cada puerto USB individual. Al conectar el amplificador de servo a un puerto USB diferente,
por primera vez, aparecera la pantalla de instalacion de la unidad.

Para obtener mas detalles sobre como instalar el controlador USB, consulte el manual respectivo.
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»m Explicacion de la pantalla MR Configurator2 y Asistente Servo ) 0o

Aqui, explicaremos los nombres de las piezas y funciones de la pantalla MR Configurator2.

MR Configurator2 tiene la funcién "Servo assistant” (Asistente Serva), que le permite completar la configuracién del amplificador de servo
simplemente siguiendo la orientacion de la pantalla. En las paginas siguientes, se utilizara el asistente servo para ajustar el amplificador

SEMVO.
[ Barra de menu

Utilice para seleccionar los elementos que se deben realizar en la MR Configurator2.

B MELSOFT Series MR Configurator 7 New project
D Propt  ew Pysmeter  Foshopng-dats  Mondor  Degnowns TestMode  Adpetment Tools ‘Window

=R S EREr T

Arbol del proyecto

La configuracion del sistema, parametros, ajustes del
dispositivo y lista de datos de ajuste de la tabla de puntos se
muestran en forma de un arbol.

Asistente Servo

MR Configurator2 tiene la funcion "Servo assistant” (Asistente
Servo), que le permite completar la configuracion del
amplificador de servo simplemente siguiendo la orientacion de
la pantalla.

[Statson 0] MR-34-B Standard Sarvo amplifier conmection: USE

Barra de herramientas

Las funciones utilizadas con frecuencia
se agrupan aqui como botones. Al hacer
clic en un botén se ejecuta la funcién
asignada.

Barra de estado R

Esta barra muestra el estado de la ventana,

la informacion de destino de conexion y

los estados clave. Los estados clave son

los siguientes:

(1) OVR: Indica que se ha presionado la
tecla Insertar.

(2) CAPS: Indica que se presiona la tecla
Caps Lock.

(3) NUM: Indica que se presiona la tecla
Num Lock.

(4) SCRL: Indica que se presiona la tecla
Scroll Lock.
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Seleccionar el modo de operacion.
En el asistente servo, seleccione [Amplifier Setting] -> [Parameter Setting], luego seleccione [Operation mode] en [Function

display], y establezca el modo de operacion.

B MELSOF I Series MR Configurater # Mew project

" Shmm

i CEn ey el el the
et s thal @ e carantly
el

o cmn wan iy el sl the
e armiar s thal @ e carently
el

I
¥ oAy Y Ora e dapiey
tcurnal bk man Fonchon W
Sy, i s e [Fi—
BaraTee T M (e B Esharaion 3
Sremana, ol L ey
1 avhech Hha par assler s e Optmn Uk
Bt Ly pd aeRa Tk tgmoal

Urew(T0 oo

s Pty Wae | il o »

Baady {5k o, (] W H-B Sarlaed Saren arvplier coraction: LB

Elemento de Explicacion de la funciéon Valores iniciales Ajuste del Sistema de
parametro Muestra

Seleccion del modo | Seleccione un modo de operacion. | Modo de control Modo de control
de operacion estandar estandar
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@XERM Pesol Ajuste del amplificador - Ajuste de parametros (basico) 7%

Realice los ajustes basicos.
Continuando desde la pagina anterior, seleccione [Function display]-[Common]-[Basic], y ajuste la direccién de rotacion y
paro forzado.

MELSOFT Series MR Configurator 2 Now project

E‘Dﬂ.t Yiw  Fle  Parameter Selting(Z)  Payramsber  Fostioping-data Mondor  [esgnosi  TastMode Adjstment  Took  ‘Window  Heb
NPRAdGe BEDEAmEh8s o

i Project 2% 7 parameterSetting ®

= [ New project
4 system Setting Parameter Sefting

Im 2 e
I Lﬂ::mn:-' I [m] st w| read [B) Sat o Defak Hoverfy [ pacanete

21 Paranater ; Progen Pysave as

Rotation deectisn"POL) Encoder culplt pulses("ENRS, "ENR, "ENRT)

Fiotabion directon selection Encoder ouiput puises phase
COW i, during Twvd, pls_ input, £ dir. dring rev. pls, inpud ﬂ Arvance A-phaze 50° by COW | | Phase Setting

Forced stop( 08 ) Encoder oulput pulses nirmbsr

Servo forced Hop selection
ViR B very wL B e ¥ Eneabibed (Lize forced 24 Erl o EM m‘
parmmeters that see currently u o injo ) i

s, Enabied (Lise forced stop input B or EME)

Dizabled (The force shop input EM and EM2 are nof wsed
| Facamedar Sefiing

Wiow can verily and adi the
P ATl & thal s cirrantly
et

1. Parameber Setfing

Elemento de parametro Explicacion de la funcién Valores iniciales Ajuste del Sistema de
Muestra

Lltilice esta opcidn para establecer el sentido de giro del motor

servo al ser movido por los comandos de rotacidn hacia adelante.

La direccidn de rotacion es o bien en sentido antihorario (CCWY) o

en sentido horario (CWW) como se ve desde el lade de carga (lado

conectado a la maquina). CCW for forward CCW for forward

- @ rotation command, rotation command,
Sele{:clnn de |a .".:"3 3 LA Fmwr s s i FAAT Fomsr e s e
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Seleccion de la
direccion de rotacion

Litilice esta opcidn para establecer el sentido de giro del motor
servo al ser movido por los comandos de rotacion hacia adelante.
La direccidn de rotacion es o bien en sentido antihorario (CCWW) o
en sentido horario (CW) como se ve desde el lado de carga (lado
conectado a la maguina).

o)

En sentido antihorario (CCWY) En el sentido horario (CW)
Establezca la direccidn de rotacidn teniendo en cuenta las
especificaciones de |la maquina. En el sistema de prueba, el motor
servo en cada eje esta configurado para girar en el sentido
antihorario (CCW) para el comando de rotacion hacia delante.

CCW for forward
rotation command,
CW for reverse
command

CCW for forward
rotation command,
CW for reverse
command

2/2

Seleccion de paro
forzado Servo

Active esta opcidn para permitir el uso de la entrada de sefial de
paro forzado (EMZ2 o EMA1).

El valor inicial se establece en [Enabled] por razones de seguridad.
En el sistema de prueba, se utiliza la sefial de paro forzado del
controlador y no se utiliza la sefial de paro forzado servo. Por lo
tanto, ajuste esta opcion en [Disabled].

Enabled

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

Disabled

(Meither forced stop
input EM2 nor EM1 is
used.)
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Pasol Ajuste del amplificador - Ajuste de parametros (piezas del componente) )

Establecer componentes.

Continuando desde la pagina anterior, seleccione [Function display]-[Common]-[Component parts], y seleccione el sistema
de deteccion de posicion absoluta y el sistema de comunicaciones de cables del codificador.

. MELSOFT Seriea MR Configurator? Mew praject

(bpsmoprapest_]

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

[umen magretic take inferok ()

Electromagnetic brske sequencs cupul
il (0 T

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

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

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

Horme poa gt o oniition el
I pragn muil e pagoed

Enviceded ¢ alds ¢ Orttaanes stay Moo el 508
L

Yieus Ch Chate B Baphay oy
Hormal bt F ufaction

Explicacion de la funcién Valores Ajuste del Sistema
iniciales de Muestra

Sy FIEI Temdu Establecido segun el método de comunicacion del cable de Dos cables Dos cables
de comunicacion del

cable de codificad codificador. tipo tipo

Seleccion del sistema Cuando la seleccion se activa, un retormo a la posicion de inicio

de deteccién de ya no es necesario después que la alimentacion se encienda de
sicién absoluta nuevo ya que los datos de posicion de la maquina se

po almacenan y se mantienen en el amplificador servo.

Desactivado Activado
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m Paso2 Ejecucion de pruebas - Comprobacion del sistema (Configuracion del sistema) )

Compruebe la configuracion del sistema.
En el asistente servo, seleccione [Test Run]-=[System Configuration], y compruebe el modelo de motor, etc.

=1

Machine

Step 1: Amplifier Setting

Step X Test Run
et
Step 3 Servo Adustment Hum. ol nrush our. Sw trtes lrnes)]

(Servo Adgustmerts ] —

B if & Problem Occurs
ediiteatecting,.

Ready [Station (0] MR- M-8 Standard Servo amplifier connection: USE R [cap [ [scRL
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Paso2 Ejecucion de pruebas - Comprobacion del sistema (Supervision E/S})

Las asignaciones de sefiales de E/S y el estado ON/OFF se pueden supervisar en la visualizacion de supervision de E/S.

Vamos a tratar de mostrar la visualizacion de supervision de E/S en la siguiente pantalla.

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

Anl=1 < AN
i Project 3 .x

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

i Servo Assistant

hif-J4-B Standard

|Test Run

1. System Check

Checks the system
configuration and wiring

System Configuration

Check the system configuration
| [Z]System Configuration |

¥

110 bonitor

Check the input wiring

| (71145 Manitor ]
* Esto completa la confirmacion de la visualizacion
de supervision de E/S.

D2 Forced Output
Check the output wirng Hacer clic en ([JJ para pasar a la siguiente

[ 7] 00 Forced Output ] pantalla.

Ready \[Station 00 MR-14-B Standard Servo amplfier connection: USB |ovR |Cap |Num [SCRL g
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»m Modo de operacion de prueba

verificacion de la operacion.

Salida forzada DO (sefial de

Aqui, vamos a introducir los modos de operacion de prueba que estan disponibles en MR Configurator2.
Este curso utilizara "Salida forzada DO" para comprobar el cableado y "Modo JOG" y el "modo de Posicionamiento” para la

Nombre del modo Funcién/ Rol

Las sefiales de salida se pueden ENCENDER/APAGAR por la fuerza,

salida) independientemente del estado del motor servo.
Este modo es Util para verificar el cableado de sefiales.
Modo JOG El motor servo puede ser operado en las direcciones de avance y retroceso

en la velocidad de rotacion deseada.
Este modo es adecuado para comprobar el funcionamiento del motor
servo y el sentido de giro.

Modo de posicionamiento

El motor servo gira en la distancia de movimiento especificado en la
velocidad de rotacion deseada y luego se detiene.

Este modo es adecuado para comprobar la operacion y precision de
parada en control de posicion.

Procedimiento para utilizar el modo de operacion de prueba

(1) Desconecte la alimentacion de energia.
(2) Ajuste el interruptor de seleccién de operacion de prueba (SW2-1) en "ON (arriba)”.

Ajuste SW2-1 a "ON
(arriba)".

* Ajustarlo en "ON (arriba)” SW2-1 SW2-1 durante el encendido
no iniciara el modo de operacion de prueba.

1/2

) ﬂﬂﬂ
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>m Modo de uperacién de prueba

) oo

(3) Encender la alimentacion (Power ON) del amplificador Servo.

- 4— E| punto decimal parpadea.

Cuando se ha producido una alarma o advertencia durante la operacion de prueba

- <4— El punto decimal parpadea.

2/2
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m Paso2 Ejecucion de prueba - Comprobacion del sistema (Salida forzada DO) ) W

Las sefiales de salida se pueden ENCENDER/APAGAR por la fuerza mediante la Salida Forzada DO, independientemente del

estado servo.
Esto se utiliza, por ejemplo, para comprobar el cableado de la sefial de salida.

Vamos a tratar de operar el modo Salida Forzada DO en la siguiente pantalla.

W MILSOFT S series MH Configuratar # New project

| Project View Paamster  Posbionng-dsts  Monkor  [Dasgrosis  TestMode  Adpstrent  Tools  Window  Halp

e e MAERnaescheye
it # X

=[] W progmct
Friterm Sattieg MY Forced Outpot

- U v y0n
- D Aviah: PR 28 Sandaed

[ Pararater

Beady [ ation O63) MR- -8 Staradard Serva amgliier connedtion: USD CAr e
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(8 MELSOFT Series MR ConfiguratorZ New project

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

AN =1 = =0 2) || (3 =0 @ ig [s | 7 m o

: Project X DO Forced Output X
=[] Mew project ;
B 5ystem Setting DOFForced Oatpot
F® | it Corversio -
& Uit Conversion : i 1/0 signal connector
= [l &xis1:MR-34-B Standard ]

‘ pin layout
Parameter Forced output status o CN3

L J-/
: Servo Assistant -0 I ‘OFF [

Test Run . 12

1. System Check

Checks the system
configuration and wiring

System Configuration

Check the system configuration
| [ 7] system Configuration |

110 bonitor

Check the input wiring
( [A] 110 Monitor

* Esto completa pasar la sefial
DO Forced Gl ENCEMNDIDO/APAGADC mediante Salida Forzada
32 Forced Output DO
Chieck the output wiring ’

| . DO Forced Output I Hacer clic en n para pasar a la siguiente

pantalla.

Ready \[5tation 00] MR-14-E Standard Servo ampifier connection: USE [ovr [cae [wom [scRL
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Después de asegurarse de que no hay problemas en el cableado, verifique la operacion (rotacion de avance/rotacion
inversa) del sistema servo en el "Modo JOG" de los modos de prueba.
Por la rotacion de avance, el motor servo gira en sentido antihorario, y por la rotacion inversa, se gira en el sentido horario.
* La direccion de rotacion es como se ve desde el lado del eje del motor servo.

En el Modo JOG, ajuste los siguientes elementos.

Elemento de ajuste
Velocidad del motor

Ajuste del contenido

Especifique la velocidad de rotacion del motor servo.
Cuando se especifica, comience con una velocidad lenta hasta que la
operacion normal puede ser confirmada.

Ajuste de los valores en este curso

50 r/min

Tiempo de aceleracion/
desaceleracion
constante

Especifique el tiempo de aceleracién hasta alcanzar la velocidad nominal de
rotacion de un estado estacionario y el tiempo de desaceleracion hasta que
la velocidad de rotacion se detenga de la velocidad nominal de rotacion.

Vamos a tratar de llevar a cabo el "Modo JOG" en la siguiente pantalla.

[([Bremmicon | | Biaewsecn |

o Mokt oy e e O 08 O Do @ D it

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

S s 0] ] - - ke apilhe Connechon: RS
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(8 MELSOFT Series MR Configurator? New project

! Project View Parameter Postioning-data

NEAlLSe .E
i Project 7 x

= 7] Bew project

ﬁ. Swskem Setting
9 Unit Conversion
= [l Axis1:MR-34-B Standard
Parameter

! Servo Assistant

Monitor

JOG Mode
: [ W] st

Setting

Motor spesd

Diagnosis  Test Mode  Adjustment  Tools

<Imagen de la operacion>

!

——

Accel decel time constant

3. Test Modes

Before connecting motor to
the machine, the servo

Stroke end iz automatically turned OM
system can be tested.

Uze the JOG Maode to verify
that the motor rotates.

l EJOGM I

oning Mode

Farward SO Reverze O

Ritation onby while the COW or O button is being pushed

Uz the Positioning Mode to
verify that the motor rotstes.

| [2| Posttioning Mode |

The SHIFT key can be used for forced stop.

Torgue limit from controller is ignored at the test operation.

You can use Display All on
the monitar to verify that the
mobor is rotating properly.

A Display Al

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

Se ha completado la operacion Jog.

Hacer clic en n para pasar a la siguiente
pantalla.
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A continuacion, compruebe la operacion mediante "Positioning Mode" (Modo de posicionamiento).
Mediante el "Positioning Mode" (Modo de posicionamiento), compruebe si la operacidn se realiza correctamente en la
velocidad especificada y distancia de movimiento.

Elemento de ajuste Ajuste del contenido Ajuste de los valores en este curso

Velocidad del motor Especifique la velocidad de rotacion del motor servo. 1000 r/min
Cuando se especifica, comience con una velocidad lenta hasta que la
operacion normal puede ser confirmada.

Tiempo de aceleracion/ | Especifique el tiempo de aceleracion hasta alcanzar la velocidad nominal de
desaceleracion rotacién de un estado estacionario y el tiempo de desaceleracion hasta que
constante la velocidad de rotacion se detenga de la velocidad nominal de rotacion.

Distancia de movimiento | Especifique la distancia recorrida del motor servo. 4194304 pulso

Vamos a tratar de llevar a cabo el "Modo de Posicionamiento” en la siguiente pantalla.
B M0l S0FT Series Wil Configurator 7 Mew project

D Promxt Vs Porameter  Posborng-dets  Monbor  Degrosis  TestMode  Adustment  Toos  Window  Heip

Lea e BEERPERecbhe=s

| Propet * x Pt i Mode X

Pasitioning Made

[ miskie the repeated cparation vaid

T rphaze sgral movemen

- 5 n
—— [e—— iz gl e un selechio

ral e masbor robsler

-
EEETTTES

Use fhe: Posiioning Mode 1o l gﬁ:r-nl:l:w | l .Qan-nc‘n
wirily Pl Tar failor robalet

- The SHFT kery Can be wsed for ronced Siog
Wity G ol Dy A4 o8
s P ] vENTy T T P bl From conirolier o grorsd s e e opsraton
Mk & ol gty
& Dsaiira Ao
By [skwmn (0] M- H-8 Seandard Serea arplfer connecton: LEE
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(8 MELSOFT Series MR Configurator? New project i

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

; ) <lmagen de la cperacion>
oAl e (fuloRAmEh-qGm -
P"‘]E":t X Positioning Mode X l

= 71 New project
B 5ystem Setting Positioning Mode
=9 Unit Conversion E
- . .
= [l Axis1:MR-34-B Standard ||l © (] avist
@ Parameter

A

Motor speed 1000 12 rimin
Servo Assistant q x P !

. (1-89007
Test Run W y
|—I Accel fdeced. time constant 1000 E% ms
23

(0-50000)

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

[] Z-phase signal movement

Use the JOG Mode to verify Move distance unit selection Operaiing status:
that the matar rotates. Command pulze unit (Blectronic gear valid '
[ [Z1206 Mode

Operation count:

Posdioning Mode

Use the Positioning Mode to ' || Forced Stop
verify that the motor rotstes.

I. Positioning Mode I

Tige
You can use Display All on

the monitar to verify that the Torgue limit from controller is ignored at the test operation.
miotor is rotating properly.

[ TAlDisplay A1
Ready [Station 00] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: LS8

Se ha completado la operacion de
The SHIFT key can be used for forced stop. pﬂsiciunamientu_
Hacer clic en n para pasar a la siguiente
pantalla.
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A continuacién se muestran los recursos cuando se encuentran problemas en la operacién de prueba.

Problemas en el cableado

* Verificacién de cableado incorrecto o fallo del cable.

* Conecte o vuelva a conectar los conectores desconectados o sueltos.

+ Reemplace los cables corroidos o dafiados por otros nuevos.

+ Vuelva a realizar el aislamiento o vuelva a conectar el cableado si este sufrid un cortocircuito.

Problemas en la operacion

« Asegurese de que la fuente de alimentacién del circuito principal y la fuente de alimentacion del circuito de control estan
Encendidas.

* Si se presiona el interruptor de entrada de paro forzado (EM1 no es conductor), suelte el interruptor (ajuste EM1 a un
estado de conduccion).

* Si el motor no gira con la operacion JOG, verifique la causa mediante la funcion "Razon por lo que no opera” en
"Diagnéstico”, y adopte el recurso apropiado.

Informacidn adicional.

Si se realiza la operacion JOG cuando la fuente de alimentacion principal esta APAGADA, el motor servo no gira, pero
podria no mostrarse en la "Razén por lo que no gira". Ademas, en este caso, el sistema servo termina el modo JOG con una
advertencia. Sin embargo, como esto no es una alarma, ésta no se guardara en el historial de alarmas.
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La instalacion se ha completado.

Hacer clic en el icono "Save" (Guardar) para guardar el archivo de proyecto.

Si sale de la configuracidn sin guardar los ajustes, los ajustes no se podran leer cuando el sistema servo se ponga en
marcha la proxima vez.

Si desea guardar un nuevo proyecto, establezca el nombre del archivo.

Se recomienda que seleccione un nombre que se pueda utilizar para identificar el contenido del proyecto (utilizando los
datos de control, el nombre del sistema, u otro texto facilmente reconocible).

Los archivos se guardan con la extension del archivo . mre2”. (*Ver.1.19V o posterior)

‘Save As Project

Guardar ruta de la carpeta *Requerido
Especifique una carpeta en la que crea un espacio
de trabajo.

Lista de archivos

Si hay uno o mas archivos en la misma ruta de la
carpeta de almacenamiento, se dan en forma de
lista.

Nombre del archivo *Requerido
My Pr'u:m File pame: edearming_proct ——ave | Especifique un nombre de archivo.
L)

Save as lype MRA2 Progect Files(" mec2) hd Loncel i

Titulo
Title: x-y_table e Especifique un titulo.

Esto es util si desea poner un nombre que no
Syitch the vandow by dlicking this button encaja en el nombre del archivo. (Puede omitir el

l Save a5 a Worksgace Format Project..., when you want ko use workspace Format project.

titulo si lo desea, ya que no es necesario).




k& Servo_MELSERVO_Basics{MR-14)_SPA

Finalizacion del modo de operacion de prueba

Finalizacién del modo de prueba final.
Finalice el modo de operacion de Prueba con el siguiente procedimiento.

Procedimiento para salir del modo de operacion de prueba
(1) APAGAR la alimentacion del amplificador Servo.
(2) Pase a "OFF (abajo)” en el interruptor de seleccion de operacion de prueba (SW2-1).

Coloque SW2-1 en
"OFF (abajo)"

(3) ENCENDER la alimentacion nuevamente.
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Cuando se hayan completado la instalacion y puesta en marcha del amplificador servo, conecte el amplificador servo al
controlador y encienda la alimentacion del controlador.

Comience las comunicaciones SSCNETB/H entre el controlador y el amplificador servo como "Initialize communication”
(Iniciar comunicacion).

Normalmente cuando "Initialize communication” finaliza, el estado "b #" (OFF listo, servo OFF) se muestra en la pantalla.
Alimentacion sy QD77MS
de energia
ENCENDIDA
ssc.mrrm

MR-J4-108B

— -

MR-J4-10B

Eje 2

HG-KRO53 HG-KRO53

Para lograr un sistema de muestra, cree un programa de control de posicionamiento para el controlador del sistema servo.
Se puede aprender cdmo utilizar un controlador de sistema servo con el siguiente curso de aprendizaje en linea.

» Curso "MODULO DE MOVIMIENTO SIMPLE"

« Curso "CONCEPTOS BASICOS DEL CONTROLADOR DE MOVIMIENTO SERVO (HARDWARE)"

« Curso "CONCEPTOS BASICOS DEL CONTROLADOR DE MOVIMIENTO SERVO (MODO REAL: SFC)".
« Curso "APLICACION DEL CONTROLADOR DE MOVIMIENTO SERVO (MODO VIRTUAL)".
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Antes de instalar un controlador de sistema servo en un sistema real, verifique que el programa de control de
posicionamiento para que el controlador se ejecuta con normalidad.

Verifique la operacion del programa de control de posicionamiento mediante la operacion sin motor.

Con una operacion sin motor, aunque el motor servo no esté conectado, las sefiales de salida se pueden emitir como si el
motor servo esté en ejecucion en respuesta a los comandos del controlador del sistema servo y el Estado se puede mostrar
en la pantalla.

Procedimiento para la operacion sin motor
(1) Establezca el amplificador de servo al estado con servo apagado (servo-off).

(2) Seleccione la casilla de verificacion "Enable motor-less operation” (Habilitar la operacion sin motor) en los ajustes de
los parametros de servo para el controlador del sistema servo, y vuelva a conectar la alimentacion (Power ON).
(Cuando coloque el Médule de movimiento simple, utilice MELSOFT GX Works2)

: - I MELSOFT Series MR Configurater? Mew preject
i Servo Assistant L -
3 g 1 | Bejat Wew Bl Pawwsbr Solivg(l) fpendte  Pologrgdels  Mondsr  lgross  Tod Motk Achaleent  Jook Window  Heb

Resistant List Iﬂ npAde dEPRAeEhese

C_}Sﬁer-.-n Startup Procedure B et o tetat Bty 0

F s -

9*“’“‘-‘|Se~u

Amp | Motor | £ b -
— —J _ Ao perdr MO0, MOH | Ry mvtabor SO0 WO
.__\‘_Ft"i'Pz — . . gt Bt Cudped peiscion

teps = = Machine v motor mpsed (1 i ppsd] ] LT Sre——
ettt Crtteat

i Dl weey el 0 W A 0|y (-GS By (-GGG
(et § o det Ly 5
=

BT o Tipaliar. fonland Soladl #lwhind et WaTeod,_ bCriles ALM puligadf TOPT)

Ondiped dervicd minclion
aep Z TedA W i o ey e i B -
ol BT L ol R Low 0| i R ALK s red changed of wewmas conreroe ae |
w4 1]

= Ml e Operabs 0P
Step 3 Servo Adjustment el = e e e harmaniyra]
Servo Adjustments

¥ oucan oroose e dapley
format bt woer Tearciion

. depins”, rowhich B
Mainfenance of the parsmators are grouped rio

Servo Amglifier Partz e S Sy 0
- & o 30 by pararwler famber

lspetnn | [ s

It & Problem Oocurs

{3) En la pantalla muestra lo siguiente.
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(3) En la pantalla muestra lo siguiente.

- 4 E| punto decimal parpadea.
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En este capitulo, usted aprendio:

* Configuracion del amplificador de servo

* Crear nuevos proyectos

* Conectar el amplificador de servo a una computadora personal

« Ajuste del amplificador - Ajustes de parametros

+ Ejecucién de prueba - Comprobacién del sistema

+ Ejecucion de prueba - Operacion de prueba

* Recursos internos cuando se encuentran problemas en la operacion de prueba
* Guardar proyectos

* Conectar el controlador al amplificador de servo

Puntos importantes

Los siguientes puntos son muy importantes, asi que por favor revise de nuevo para asegurarse de que se haya
familiarizado con su contenido.

Configuracién del » En MR Configurator2, el parametro, la operacion de prueba, las funciones avanzadas, las
amplificador de servo funciones de diagnéstico, supervision y alarma pueden ser operados dentro de las
pantallas de GUI en la computadora personal.

Conectar el amplificador = Conecte el amplificador servo a una computadora personal mediante un cable USB.

de servo a una » Utilice la opcion "MR-J3USBCBL3M" (longitud: 3 m) por el cable USB.
computadora personal

Ajustes del 'dmpl'rﬁcadﬂr = » Seleccione "Operation mode” (Modo de operacion), "Basic" (Basico) y "Component parts"
Ajustes de parametros (piezas de componentes) en MR Configurator2 y establezca el sentido de giro, paro
forzado y método de comunicacion del cable de codificador.

Ejecucion de prueba - » Usando el "Modo JOG" y las funciones de "Modo de posicionamiento” de MR
Comprobacién del sistema Configurator2, verifique si el motor esta funcionando con normalidad.

TG S BEGTEL LB« Cuando se encuentren problemas en la operacion de prueba, verifique el cableado y fuente
se encuentran problemas de alimentacion, y cuando se produce una alarma, verifique los detalles indicados por la
en la operacién de prueba alarma y como remediar la alarma en el manual, y tomar el recurso apropiado.

(e EGTGIER BT« Antes de instalar en un sistemna real, verifique si hay problemas en el programa utilizando la
amplificador de servo operacién sin motor con el amplificador de servo junto con el controlador.
» Use la operacién sin motor con paro forzado liberado.




Servo_MELSERVO_Basics(MR-J4)_SPA

LN Ajuste y mantenimiento del amplificador de servo ) oo

En este capitulo, descubrira como verificar el funcionamiento de un sistema de muestra con los motores servo instalados.

QD77MS

€7 SSCNETHIH

MR-J4-10B MR-J4-108B
Eje 1
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Para operar un sistema de servo en un estado 6ptimo, la ganancia debe ser ajustada para que coincida con las caracteristicas de
la maquina (relacion inercia de la carga) y la respuesta del sistema servo se debe mantener en el nivel adecuado.
Si el aumento no es optimo, se producen los siguientes problemas. Intente hacer clic en el boton para verificar la operacion.

Optimo ajuste de Servo

- E .%WJMJJWM 7

Respuesta demasiado baja (ganancia = equefia):
Caracteristicas Servo (agilidad) se pierden

0 E.%M/MM/J//M/MM 7
——

Respuesta demasiado alta (ganancia = grande):
se producen vibraciones, ruidos anormales y sobrecarga en la ejecucion

Velocidad
Posicion de parada

e

Tiempo
|
Velocidad
Posicion de parada

—al

Tiempo

Velocidad

Posicion de parada

|

0 E.%WJMA’A’WM 7 0
_— Tiempo
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La funcion de sintonizacién avanzada de un toque (simplemente l[lamado "sintonizacion de un toque” de aqui en adelante) le
permite ajustar facilmente los servos. Con la sintonizacion de un toque, los parametros de ganancia se ajustan automaticamente.

La sintonizacién de un toque esta disponible en tres modos de acuerdo con la rigidez de la maquina.

El modo de respuesta por defecto es "Basic mode (AT.)" [Modo basico]. En primer lugar, realice ajustes en el Modo basico (AT.).
Si los resultados satisfactorios no se pueden obtener por el modo basico (AT.), ajuste ya sea por el modo Bajo o Alto para que
coincida con la respuesta y la rigidez de la maquina.

La tabla de abajo muestra la respuesta y rigidez de la maquina adecuada para cada modo.

Modo de respuesta Explicacion

Modo Alto Para maquinas con alta rigidez
Modo basico Para las maquinas estandar
Modo bajo Para maquinas con baja rigidez

Después del ajuste, el resultado del ajuste puede ser verificado por el tiempo de asentamiento o cantidad de sobreimpulso.
Si el resultado del ajuste mediante el ajuste de un toque no es satisfactorio, el ajuste también se puede realizar
manualmente utilizando las funciones de sintonizacion.

iQué es el "Tiempo de asentamiento?”

El tiempo de asentamiento es el intervalo de tiempo desde cuando se genera el pulso de mando en el momento que se
activa la sefial en la posicion (INP) después de que el amplificador servo da salida a los pulsos de caida.

Cuanto mas corto sea el tiempo de asentamiento, mayor es la respuesta del sistema de servo.

Precauciones
(1) La sintonizacion de un toque no esta disponible en el modo de control de par de torsion.
(2) El ajuste de un toque no esta disponible durante una alarma o una advertencia, el cual no permite que la operaciéon
continde.
(3) La sintonizacion de un toque no esta disponible durante el siguiente modo de operacion de prueba.
(a) Sefial de salida (DO) salida forzada
(b) Operacion sin motor
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Realice la sintonizacion de un toque en el sistema de muestra.

Vamos a tratar de realizar una sintonizacion de un toque en la siguiente pantalla.

B MELSOFT Serfes MR Configuralor 2 Hew project

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

Resporse mode

O tigh mode

(% B mooe
Fespones mods for shandsrd macrines

O Low mode

[Station O] MR- M-8 Standard Servo amplifier cornection: LS
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(8 MELSOFT Series MR ConfiguratorZ New project
i Project View One-touch Tuning(Z) Parameter Postioning-data  Monitor  Diagnosis  Test Mode  Adjustment  Tools  Window  Help

NBRAISe k) eish8 e o s

: Project 7 X One-touch Tuning X
= 7] Mew project
B 5ystem Setting One-tonch Toning

Z7unkt Conversion
B » . e = e
: : Azl * | W™ Rebum ko value before adjustment Return ko walue
= [lg Axis1:MR-34-B Standard | ||| © - . ju & initial

Parameter

Start to operate betfore pressing "Star” button,

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

Servo Adjustments
—_— Response mode
2]

1

(O High mode
1. Simple Acjjustment Execute the response mode for machines with high rigidity
Gain and fitter parameter wil
he adjusted automatically by
connecting the machine and
operating (O Low mode
Execute the response mode for machines with low rigidiy

Response mode for standard machines

One-touch Tuning

It will adjust servo gain Error code
automatically inchading
machine resonance Stetus
suppression fiter

El ajuste de un toque ha concluido. Cuando se

You can check the settiing &fjustment result complete el ajuste de un toque, "0000" se mostrara
time and overshoot amount en el estado del codigo de error. Ademas, el tiempo
Settling tims de asentamiento y la cantidad de exceso se

|__[2] one-touch Tuning | mostraran en el resultado del ajuste.

Overshoot amount

Hacer clic en m para pasar a la siguiente
To further improve performance pantalla.

_
Click "Start" button during
operation status

Fire-adust the model loop gain

Ready |[Statinn 0] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: USE
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La funcion de grafico permite que las formas de onda de los datos del servo analdgico y digital se midan facilmente.

La funcion de grafico MR Configurator2 tiene las siguientes caracteristicas:

* Los canales de medicion se pueden ampliar a 7 canales anal6gicos y 8 canales digitales.

+ "Select History" (Seleccionar la historia) para la visualizacion de un historial de datos anteriores en forma de grafico.

« "Overwrite" (Sobrescribir) de los datos del grafico.
« Diagrama caracteristico de par de torsion (caracteristicas ST).
« Visualizacion FFT/diagrama de dispersion, etc.

. MELSOF 1 Series ME Conligurator ? New project r: E E

| Prowct  gew  Fle  Graph(l) Pgamster  Postopngodsta  Monkor  [bagnoss  TestMode  Adpstmert Jook  Wndow  Hsip

PR A9 Bl maemsh 9o

- Projext ?x Graph X

] Pagws pr cpect
". Sorslmin Sl tafa)

2 et Corwerson

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

S Provious S heat | | Ot

1 2ot ¥R 148 Farctad
- P e wr
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>m Explicacion de pantalla de la funcion de gréficn

) oo

A continuacién se describen los distintos elementos de la pantalla de la funcion de grafico.

B ML SOFT Series MR Configurator? Mew project j . R i e
Se puede seleccionar el eje de destinatarios. Medicion de

: Propt Wew fie Graph(l) Porometer

- M e i
Se puede seleccionar el tipo de Muestra los colores en forma de .l _

.— r
grafico para mostrar. | onda del grafico. ¥ A
= W
Fo Uik Corveersion . T I . : i
Y TPty 4 3 open L import [Ysave &5 [ESave image  [htstory Managemenll “2 Paramester Display | Soll History 1 (D Previous &0 et | |2 Ovsrverty
" Farameter | = Torque Charact, |BaFFT hiﬁcauermq ] [Fy5crean Cop B Scale Optimizaton | IERray Display [ Cursoe | () Zoom - Move
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[ Para realizar los ajustes de graficos. ]
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m Funciones graficas en el sistema de muestra ) 00c

Las funciones graficas se utilizan para llevar a cabo la medicién en el sistema de muestra. Se miden los siguientes elementos.

Articulo a medir

Método de ajuste Automatizacién div

Tiempos —
Tiempo de medicion 2000 ms

Activador Datos Frecuencia del pulso de comando (por la velocidad)
Analogica 1 Frecuencia del pulso de comando (por la velocidad)
Analogica 2 Velocidad del motor

Forma de onda Analogica 3 Comando de corriente
Analogica 4 Par de torsion
Analogica 5 Pulsos de caida (por 1 pulso)

Vamos a tratar de llevar a cabo las funciones graficas en la siguiente pantalla.

B i1 508 | Series WA Configurater J New projeci
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1PAA4 6 BERPlRTsEh S
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m Funciones graficas en el sistema de muestra ) Wl W

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

— o -1
MRS 0 Rl Efamidgl 8 %o
! Project X y Graph X 4 F w
=1 7] Mew project
ﬁ- System Setting
23 Uit Canversion :
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r Y- calivacia oo
ﬂ Solucion de Problemas - Visualizacion de alarmas )

En la serie MR-J4, las alarmas servo se muestran en 3 digitos.
La solucion de problemas al aparecer la alarma es facil.

Cuando se produce una alarma, el nimero de alarma (dos digitos) y el detalle de alarma (un
digito) se muestran en turnos con la pantalla de estado.

Alarma No. Detalles de
(2 digitos) la alarma
(1 digito)

Ejemplo de una ventana de alarma

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

Detail name Cause Check method l Check result Action
Veltage drop [Tha connachen of tha |[Chack the contral ||'| has afailure  [Connecl @ comectly
s [ha CONERDI ontrod Ccusl povesn CWC I pOvesl 'IU[lpl'r

Carcu power supply connector connecton It has no failure.  [Check (2)

HCME?) has 8 Failure
The woltage of the Chack o the witage [The voltage I;D Revew the voltage of
control circut power  |of the control circuit [lower than 160 V' fthe control circud . . o
Contol cicut pows: o the conrl it o Dower sunply Para la alarma de bajo vu!tay.f, ya seasila
fower than 160V e oiace e [Check 0) alarma se produjo en el circuito principal o

ol + 4 " '
e than 0V el circuito de control se identifica por la
alarma No.

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

Ascboral Frionmabor | Aderm regel erabls |

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

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

Clear
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>“ Troubleshooting - Large Capacity Drive Recorder

) oo

capacidad.

datos en el MR Configurator2.

alarmas y el valor del monitor.

una alarma.

=

A
A

Los datos durante cierto periodo de
tiempo se almacenan en la memoria.

Disminucion de la tensidon de bus

Se muestra que la alimentacion del
circuito principal esta apagado.

Configurator2.

Los datos se almacenan en la
memoria no volatil al ocurrir

1
-

Se muestra el n® de alarma.
la forma de onda, y el valor
del monitor en la aparicion
de alarma en el MR

Visualizacion de forma de onda

¥
i
|

=°=

|- L

La causa de errores que se producen se puede investigar de forma rapida y fiable por la Grabadora con unidad de gran

La grabadora con unidad de gran capacidad almacena los datos servo (por ejemplo, la corriente del motor, los comandos de
posicién) antes y después que se produzca una alarma en la memoria no volatil en el amplificador servo.

En la recuperacion de una alarma, los datos pueden ser utilizados para analizar la causa de la alarma mediante la lectura de los

Revise la forma de onda ((analogicas 16 bits % 7 canales + 8 canales digitales) X 256 puntos) de 16 alarmas en el historial de

Visualizacion del valor del monitor
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ﬂ Funcion de unidad resistente

control de los servos de manera que las pérdidas causadas por la parada de |a linea pueden ser reducidas.
de potencia instantanea) e "Vibration tough drive" (unidad resistente a la vibracion).

unidad resistente a |a falta de potencia instantanea

La posibilidad de alarma de bajo voltaje se reduce al limitar el par de torsion cuando se detecta un fallo de
alimentacion de energia instantanea en el circuito de suministro de alimentacion de energia principal.
{Durante un fallo de alimentacion de energia instantanea, se utiliza la alimentacion de energia cargada al
condensador del circuito principal).

Velocidad
Fallo de
4 Deteccion de alimentacién de
fallo de .
alimentacién de . EHEF%IIE
energia instantanea

instantanea

«.| Reducir la posibilidad
~. de la alarma de bajo
voltaje limitando el par

de torsion.

» Tiempo

unidad resistente a la vibracion

Se reajusta el filtro de supresion de resonancia de la maquina cuando la vibracion causada por un cambio en la
frecuencia de resonancia de la maquina es detectada por el comando de corriente dentro del amplificador de
servo. Se reducen las pérdidas de la parada de la maguina por deterioro relacionado con el tiempo.

Suprime la vibracién

reajustando el filtro de
Vibracion supresion de resonancia de Ia
PP maauina

La funcién de unidad resistente detecta las fluctuaciones del entorno operativo para ajustar automaticamente el estado de

La funcion de la unidad resistente tiene dos modos, "Instantaneous power failure tough drive” (unidad resistente a la falta

oo
) 1/2
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@ Funcion de unidad resistente

) ﬂﬂﬂ

Vibracion
detectada

Corriente del
motor

Suprime la vibracion
reajustando el filtro de
supresion de resonancia de la

L magquina.

.

~

2/2
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Las funciones de diagnéstico de MR Configurator2 permiten que se realice el mantenimiento en una etapa temprana.
"Life Diagnosis” (Diagnostico de vida atil) y "Machine Diagnosis” (Diagnastico de la maquina) estan disponibles.

Funcion del diagnostico de vida
Verifigue el tiempo de operacion acumulado y los tiempos de encendido/apagado del relé de la corriente de entrada.
Esta funcion proporciona una indicacion de piezas de recambio para el amplificador de servo como el condensador y los relés.

= Para el condensador y el ventilador, la duracion de energizacion se visualiza como una guia para el recambio.
= Para los relés, los conteos ON/OFF se visualizan como una guia para el recambio.

A DibgAoare

] st w] ] finad
Deapiery cumsialiveg Control poveer-on Time afier sihipment
osaslasdles LS s st bl Compatible con el
oln e 10| vesck

mantenimiento preventivo

=i R el del amplificador d
P 4 el ampliticador de servo.
oty o frtatsny 1] Fnri CLarenl avkitarg btes a%er shprerd
frien our Aachory
Mumiber of infuah current Targed Kespan
wilchire fes
[/ A 100000 | Sman

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

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

Diagnéstico de la maquina

La friccion del equipo, el momento de inercia de la carga, el par de torsion desequilibrado, y el cambio de
componentes de vibracion son analizados a partir de los datos internos del amplificador de servo

de modo que los cambios en los componentes de la maquina (por ejemplo, tornillos de bola, guias, cojinetes,
correas) puedan ser detectados. Esto ayuda a realizar un mantenimiento oportuno de las unidades.

Al comparar los datos de la primera operacion y la operacion después de afios ayuda a averiguar el deterioro de
envejecimiento de una maquina y es beneficioso para el mantenimiento preventivo. Esta funcion estima y muestra

la vibracion y friccion de la maquina en operacion normal y sin ninguna medida especial.

»ﬂ Mantenimiento ) oo
1/2
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»ﬂ Mantenimiento ) oo
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La friccion del equipo, el momento de inercia de la carga, el par de torsion desequilibrado, y el cambio de
componentes de vibracion son analizados a partir de los datos internos del amplificador de servo

de modo que los cambios en los componentes de la maquina (por ejemplo, torillos de bola, guias, cojinetes,
correas) puedan ser detectados. Esto ayuda a realizar un mantenimiento oportuno de las unidades. -
Al comparar los datos de la primera operacion y la operacion después de afios ayuda a averiguar el deterioro de
envejecimiento de una maquina y es beneficioso para el mantenimiento preventivo. Esta funcion estima y muestra
la vibracion y friccion de la maguina en operacion normal y sin ninguna medida especial.

W] o w|efRead Fhopen [save A
Time 1 gt thes irvicemadion sbout the maschine
2010 000000

Frichion estimeation = C
The consombs Triction and wisooss friction cosifcent of & ball sorew oF & guids ore sstmabed afier operaling on Preqe"gﬂ EI fa"“ dﬂ Iﬂ maql"“"a =
by Opeeaten pallenm = .
4 con el mantenimiento
Fritniorue ot raed speed postivedeection 1 preventive avanzado de
%3 %
antemano.

Coulomb friction borqus In postive drection
s %

Rabed Fgmnd
- 3000 | riman . Spesd
Raled Speed
3000 | i

Coulomb Iriction borgus in negative directon
-108 %

Fraction forgus af rated spead In negalve dinscion
-353 %

Wik or estimation
Destiscts highs-fraquency mecro vibrations: of & guide, 5 bal screw, & bel, so. Caused by debarioration dus o age.

obor i3 openaling Wtor i slopped
el Tregpasncy 0 Hz Craclabion Trequency’ 0 Mz
wiration kervel 30| % Wibeahion level o1 %

By conmping b o foved The_ s oelirionslion dus 10 S con be checked
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En este capitulo, usted aprendio:

« Ajuste de Servo

* Ajuste de un toque
Funcion de grafico
Solucién de problemas
Funcion de unidad resistente

Mantenimiento

Puntos importantes

Los siguientes puntos son muy importantes, asi que por favor revise de nuevo para asegurarse de que se haya
familiarizado con su contenido.

Ajuste de un toque » Los servos se pueden ajustar facilmente en tres modos de respuesta: "Modo alto", "modo
basico" y "Modo bajo”.

Funcién de gréfico » La operacion de Servo puede ser verificada administrando el historial, la sobrescritura, el
diagrama caracteristico del par de torsion (caracteristicas ST), visualizacion FFT, diagrama
de dispersion, y otras funciones.

Solucién de problemas » Investiga de forma rapida y fiable la causa de las alarmas cuando se producen, y muestra la

alarma servo en tres digitos lo cual hace que la solucién de problemas sea mas facil cuando
se produce una alarma.

Funcién de unidad » Las fluctuaciones en el entorno operativo se detectan para ajustar automaticamente el
resistente estado de control del servo.
= Se reducen las pérdidas causadas por la parada de la linea.
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> Funciones de Observacion de Seguridad y Ahorro de Energia ) 00c

La serie MR-J4 esta equipada con funciones de observacion de Seguridad.
También minimiza los residuos, tales como el consumo de energia, el espacio de instalacion y el cableado.

@& compatibilidad STO/SS1

)

Circuito de
rele de

£,
[ )

Interruptor de circuito
en caja moldeada (MCCB)

J’Ya no se requiere
_| contactor magnético

- _‘ para prevenir la puesta

inicio imprevisto. g
Contactor magnetico (MC)
para la alarma de servo *2

* El tiempo de reinicio puede acortarse ya que la energia del amplificador servo no tiene
que estar apagada.

[Cierre por las funciones STO y §51]

™y
|\\:\_:;I

.‘l-.n_,.-
s
rl 1
: Il

|

L

Interruptor de circuito
en caja moldeada (MCCB)

.
Y¥a no se requiere contactor
magnético

para prevenir la puesta

inicio imprevisto.

a.aé Contactor magnético (MC)

ke para la alarma de servo *2

MR-J4
MR-J4W _

Equipo de seguridad

(MR—JS-DUE, controlador programable de

seguridad serie MELSEC QS/WS, etc.

Senal

+ Ademas, otro punto de retorno original no es necesario. No se requiere contactor magnético para prevenir el inicio
de motor imprevisto.*2
[Cierre por la funcion STO]

/

La serie MR-J4 es compatible con STO (Desactivacion de par de torsion segura y SS1*1 (Parada segura 1) como estandar, lo
que permite que un sistema de seguridad del equipo se configure facilmente. (SIL 2)

1/2
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[ oLl Funciones de Observacion de Seguridad y Ahorro de Energia ) IIIZII;E
L ! n /
|

Motor Servo .3

*1. Serequiere equipo de seguridad (MR-J3-D05, etc.).

*2. STO no es la funcion de proteccion de la seguridad eléctrica, sino la funcion de apagar el par de torsion de
salida mediante el corte de la fuente de energia en el interior del amplificador de servo. Para el amplificador
de servo de la serie MR-J4, los contactores magnéticos no estan obligados a cumplir con los requisitos de -
STO. Sin embargo, instala un contactor magnético para evitar el cortocircuito de amplificador de servo o una
descarga eléctrica.
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@I Combinacién con un controlador de movimiento )

La combinacion con el controlador de movimiento Q17nDSCPU es compatible con las siguientes funciones definidas como
las "power drive system functions” (funciones del sistema de potencia motriz) en IEC/EN 61800-5-2.

Funcién IEC/EN 61800-5-2:2007

STO (Desactivacion de par de torsion segura)
ST1 (Parada segura 1)
ST2 (Parada segura 2)

SOS (Parada de operacién segura)

SLS (Velocidad con limitacion segura)

SBC (Control de freno seguro)

SSM (Supervision de velocidad segura)

Funciéon de la supervision de sefial segura

SSCNET III/H Controlador de movimiento compatible "\

o S
1

e § Contactor magnético
25 (Mo

E SSCNETINH !
Lado del ' Lado del controlador ! MR-JAW —-B
P e -
controlador

MR-J4-B

E Y . r . -
Desconexion de alimentacion de

programable energia (salida STO) 5' Motor Servo

(Entrada)
(Entrada)

Cortina de luz G Interruptor de seguridad
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1/2
m Amplificador de Servo de multiples ejes - Ahorro de espacio )

Se puede ahorrar energia, el equipo puede hacerse compacto y los costos pueden reducirse si se utiliza un amplificador de
servo de 2 ejes o 3 gjes.

El amplificador de servo de 2 ejes MR-J4W2-B tiene una huella de instalacion de 26% mas pequefio que cuando se utilizan dos
MR-J4-B.

El amplificador de servo de 3 ejes MR-J4W3-B tiene una huella de instalacion 30% mas pequefia que cuando se utilizan tres
MR-J4-B.

[Espacio de instalacion] B
MR-J4W3-B
(tipo de 3 ejes) (Profundidad de 195 (7.68) o
| = 85 I !
s | [P G—
6.61 'Espacio de,
(6.61) 100W=2 200wWW=1 T50WW=2 :instala(.‘-iﬁnl
mm 200Wx1 | 400Wx2 ' reducido |
v onm 0%
< g
255 (10.04) mm = 85 (3.35) mm (ancho de la unidad) = 3
MR-Jaw2-B (Profundidad de 195 (7.68) mm)
(tipo de 2 ejes) A — ===
= 60 85 :
168 I 1
6.61 Espacio |
(661} | | 100w | 200w | 400w | 750Wx2 de |
mm %2 x2 x2 instalacio |
v __t oo
< >
265 (10.43) mm = 60 (2.36) mm (ancho de la unidad) = 3 + 85 (3.35) mm
{ancho de la unidad) x 1
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m Amplificador de Servo de miiltiples ejes ) 00c
lallnw ue lda unuau) = |1 2/2
(Profundidad de 135 (5.31) mm,170 (6.69) mm,185 (7.28) mm)
4 40 60
168 > —3
(6:61) | |100w/|100w 200w 200w [s00W/|s00w | 750w | 750w
mm
v Unidad: mm "
4 P (inch)[pulgada] ]

360 (14,17) mm = 60 (2,36) mm (ancho de la unidad) = 6 + 85 (3,35) mm
(ancho de la unidad) = 2
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»m Amplificador de Servo de miiltiples ejes - Cableado reducido ) 00c

Con el amplificador de Servo de 3 ejes MR-J4W3-B, los tres ejes utilizan las mismas conexiones para la principal fuente de
alimentacion del circuito y fuente de alimentacion del circuito de control, los equipos periféricos, el cable de sefial de control,
etc. Por lo tanto, el nimero de cableados y dispositivos se reduce en gran medida.

Comparacion del nimero de cableados

~
MR-J4-B x 3 unidades MR-J4W3-B (tipo 3 ejes) x 1 unidad
il Nimerodecableados | |
[mec) e I-:i'i}. T i i t ik ; I
H ¥ H | SSCNET WH. ) X 3 (nimero de unidades), | JANIEEMN ! , SSCNET II/H ®x1
[MC] ML ME| controlador : Fuente de alimentacion X 3 (nimero de UEEEED N reducido en : Controlador | Fuente de alimentacionde X 1 |
i L ] \ un 50% I circuito principal i
. 9 > ; i 1 |
: Fuente de alimentacion x 3 (nimero de unidades), i Fuente de alimentacionde x1 |
de circuito de control " E— I
IC 4n del contactor x 3 | ! circuito de contraol :
| Lonexion del com X i .
| magnético % 3 (nimero de unidades), i Conexion del contactor x1
i i i E] ]
| Control del contactor % 3 (nimero de unidades)’ , magnetico .
| magnético : ! Control del contactor x1 |
| iy
| Codificador % 3 (ndmero de ejes) | 1 magnetico !
1 [} e !
: Entrada de alimentacion ¥ 3 (ndmero de gjes) y Codificador X3,
i del motor : ! Entrada de alimentacidn del motor % 3 :
| ]
' Total 21 : | Total ]
L]
R L o M o P A ] o e T, g e e A & i e e e e S e SR e e e &
e o L8 -
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m Amplificador de Servo de miiltiples ejes - Ahorro de alimentacion de energia mejnrada) 000

Los amplificadores de servo de miultiples ejes, son capaces de utilizar la energia regenerativa de un eje especificado como
la energia de accionamiento del motor para los demas ejes, lo que ayuda a ahorrar energia del equipo.

La alimentacién de energia regenerativa reutilizable almacenada en el condensador se incrementa para MR-J4W_en
comparacion con el modelo anterior. Ya no se requiere la opcion regenerativa.

Alimentacion de energia = Velocidad del motor del eje A
. regenerativa t

. . . . ==
714 f; ool ‘K -'— Motor del eje A
Alimentacion de potencia motriz

La alimentacion de energia K . . ) .
regenerativa se almacena y se | I‘— Motor del gje B ..
utiliza temporalmente como Aceleracion I

fuente de alimentacion de
potencia motriz,

Desaceleracién

" Tiempo
= Velocidad del motor del eje B
N

Alimentacion de potencia motriz * Tiempo

_ Jf\ -'— Motor del eje C ® Velocidad del motor del eje C

Aceleracion
‘ - .

Energia reutilizable Tiempo
MR-J4W3 MR=-J3
2000 21) 9)
400W 301 11

Puede ser necesario la resistencia regenerativa dependiendo de las condiciones.
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>}m Supervision de la alimentacion de Energi'a

) oo

analizado o mostrado en el HMIL

55

Controlador de movimiento

CNET III/H compatible

—

Computadora

personal  _
@

Motor Servo

Muestra el consumo de potencia y el
consumo total de potencia.

i
Analisis por el controlador de movimiento

Examinacion del sistema de

alimentacion de energia conservadora

Calcula el consumo de potencia en el
amplificador de servo.

Alimentacion de
paps L | == potencia motriz
.‘.‘; ! /T\. il |] :l _:-,'\

Alimentacion de

energia regenerativa

La funcién de supervision de energia que se suministra en la serie MR-J4 calcula la fuente de alimentacién de potencia
motriz y energia regenerativa desde la velocidad, |a corriente y otros datos pertenecientes internamente por el amplificador

de servo. El consumo de potencia, etc. se puede supervisar en MR Configurator2.
En un sistema SSCNET III/H, los datos se envian al controlador de movimiento para que el consumo de potencia pueda ser
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En este capitulo, usted aprendié:
* Compatibilidad STO/SS1
+ Amplificador de Servo de mdltiples ejes
* Supervision de la alimentacion de energia

Puntos importantes

Los siguientes puntos son muy importantes, asi que por favor revise de nuevo para asegurarse de que se haya
familiarizado con su contenido.

Compatibilidad STO/SS1 » Las funciones IEC/EN 61800-5-2 se apoyan de forma estandar.
« El nivel de seguridad se puede mejorar mediante la combinacién con un controlador de

movimiento.

LSRR ERERT S - E| amplificador de servo de 3 ejes MR-JAW3-B requiere 30% menos de espacio de
miltiples ejes instalacion y aproximadamente el 50% menos de cableado, en comparacion con tres

unidades de amplificador de servo de 1 gje.
» La alimentacion de energia regenerativa se utiliza para aumentar el ahorro de alimentacion

de energia del equipo.

Supervision de la » La funcion de supervision de energia suministrada como estandar calcula la fuente

alimentacion de energia Alimentacién de potencia motriz y la Alimentacién de energia regenerativa desde |a
velocidad, la corriente y otros datos pertenecientes internamente por el amplificador de
servo de manera que el consumo de potencia pueda ser analizado o mostrado en el HML
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@ Prueha final

) ﬂﬂﬂ

Ahora que ha completado todas las lecciones sobre los Conceptos Basicos de Servo MELSERVO (MR-J4), esta listo
para tomar la prueba final.

Si no tiene claro alguno de los temas cubiertos, tome esta oportunidad para revisar esos temas.
Hay un total de 5 preguntas (13 areas) en esta Prueba Final.
Puede tomar la prueba final las veces que desee.

Como calificar la prueba

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

Resultados de la calificacion

El nUmero de respuestas correctas, el nimero de preguntas, el porcentaje de respuestas correctas, y el resultado
sobre si aprobd o no aparecera en la pagina de calificacién.

Respuestas correctas: 2

Total de prequntas: 9 Para aprobar la prueba, debe
responder correctamente el 60%
de las preguntas.

Porcentaje: 22%

Continuar Revisar Volver a intentar

= Hacer clic en el botén Continuar para salir de la prueba.
= Hacer clic en el boton Revisar para revisar la prueba. (Verificar la respuesta correcta)
= Hacer clic en el boton Velver a intentar para tomar la prueba nuevamente.
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> Prueba Completa 1 ) 000

De lo siguiente, seleccione el sistema que puede detectar y guardar la posicion de rotacion y la velocidad en la memoria
cuando la fuente de alimentacion de energia esta apagada (OFF) y se puede reanudar la operacion sin tener que realizar
un retorno de posicion de inicio si la posicion inicial se ha fijado en la operacion inicial.

Sistema de deteccion de posicion absoluta

Sistema Incremental

Puntuacion ] ’ Regresar
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> Prueba Completa 2 ) 00c

Seleccione los nombres correctos de las piezas de componentes del amplificador de servo a continuacion.

Términos para seleccionar
1. Conector de comunicacion USB

2. Conector de codificador

Yl 3. Conector de la fuente de alimentacion de energia de circuito
principal

4, Conector de alimentacion del motor Servo

5. Conector de senal E/S
Puntuacion ] ’ Regresar ] 6

. Conector de la fuente de alimentacion de circuito de control
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> Prueba Completa 3 ) 000

Seleccione la frase correcta con respecto a la instalacion de la bateria de un sistema de deteccion de posicion absoluta.

Encienda la fuente de alimentacion del circuito principal de la siguiente manera cuando se instala la
bateria de un sistema de deteccion de posicion absoluta.

D | --Select-- v |

Luego, 15 minutos después, verifique que la luz de carga esta fuera y verifique el voltaje entre los terminales P
(+) y N (-) terminales con un comprobador de voltaje u otro instrumento antes de conectar la unidad de
bateria.

@ —-Select-- v

Puntuacion ] ’ Regresar




k& Servo_MELSERVO_Basics{MR-14)_SPA

B

> Prueba Completa 4

) oo

Por favor, conteste las siguientes preguntas sobre la operacion del sistema servo.

@ Verifique la operacion (rotacion hacia delante/rotacion inversa) del sistema servo mediante la
"operacion Jog".

Cuando el motor servo gira hacia adelante, ;de que manera gira desde el punto de vista del——,
lado del eje del motor servo? '

X
_ --Select-- v |

AT )

@ ;A qué velocidad debe especificar para la velocidad del motor hasta que se confirme la
operacion normal?

) Select- v

Puntuacion ] ’ Regresar
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> Prueba Completa 5

) ﬂﬂﬂ

Por favor, conteste las siguientes preguntas relacionadas al ajuste de un toque utilizando MR Configurator2.

@ Seleccione el modo de respuesta adecuado para equipos que tengan una alta rigidez de la maquina.

i1 _ v

@ Secleccione el modo de operacién de prueba que no admite el ajuste de un toque.

Puntuacion ] ’ Regresar
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> Calificacion de la prueba

) ﬂﬂﬂ

Ha completado la Prueba Final. Sus resultados son los siguientes.
para terminar con la Prueba Final, vaya a la pagina siguiente.

Respuestas correctas:

Total de preguntas:

Porcentaje: 0%

Continuar ] [ Revisar ] ’ Volver a intentar ]

No ha aprobado la prueba.




k& Servo_MELSERVO_Basics{MR-14)_SPA

B

b

Ha terminado de aprender los Conceptos Basicos de Servo MELSERVO (MR-J4).

Gracias por tomar este curso.
Esperamos que cree un mejor sistema aprovechando al maximo los
conocimientos adquiridos a través de este curso y profundizando su
comprension en referencia a los manuales de los productos.

Por favor, repita este curso y repase tantas veces como desee.

| Revisar | | Cerrar |
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