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Objetivo del curso )

Este curso esta diseflado para que cualquier persona que no conozca la serie MELSERVO-J5 aprenda sobre el disefio del
sistema, la instalacion, el cableado, la configuracion de pardmetros y el método de ajuste.

Este capitulo describe las caracteristicas, la

Ajuste de ganancia configuracion basica y la linea de productos de |a

serie MELSERVO-J5.

Durante el uso de un servomotor lineal

y un motor de accicnamiento directo Serie MELSERVO-)5

Sisterna de deteccién de posicién absoluta
Instalacian y cableado

Operacion de prueba
Configuracién de parametros

Este curso requiere conocimientos basicos de servos de CA.

Se recomienda a los principiantes llevar el curso "Equipo FA para principiantes (Servos)".

PLCopen® es la marca comercial registrada de PLCopen.
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Estructura del curso )

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

Capitulo 1 Serie MELSERVO-J5

Este capitulo describe las caracteristicas, la configuracién basica y la linea de productos de la serie MELSERVO-J5.
Capitulo 2 Instalacion y cableado

Este capitulo describe los métodos de instalacion y cableado del servoamplificador y servomotor.
Capitulo 3 Configuracion de parametros

Este capitulo describe cémo configurar pardametros usando MR Configurator2.
Capitulo 4 Operacién de prueba

Este capitulo describe como realizar la operacion de prueba usando MR Configurator2.
Capitulo 5 Sistema de deteccion de posicion absoluta

Este capitulo describe en términos generales el sistema de deteccién de posicion absoluta y cdmo iniciar el sistema.
Capitulo 6 Durante el uso de un servomotor lineal y un motor de accionamiento directo

Este capitulo describe las precauciones que se deben tomar al usar el servomotor lineal y el motor de accionamiento directo.
Capitulo 7 Ajuste de ganancia

Este capitulo describe cémo ajustar la ganancia.

Prueba final

6 secciones en total (12 preguntas) Calificacién aprobatoria: 60 % o mas



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

Ir a la pagina deseada Se visualizara el "indice”, lo que le permitira navegar a la pagina deseada.

TO

Salir del aprendizaje. El aprendizaje y las ventanas como la pantalla de "Contenidos" se
cerraran.

Salir del aprendizaje
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Precauciones de uso )

HPrecauciones de seguridad

Cuando aprenda en base al uso de productos reales, lea atentamente las precauciones de seguridad en los manuales
correspondientes y manipule el producto correctamente mientras toma todas las precauciones de seguridad.

HMPrecauciones en este curso

Es posible que las ventanas de la version del software que usted usa sean diferentes a las que se muestran en este curso.
Este curso es para las siguientes versiones del software.
Para obtener la Ultima versidn de cada software, revise el sitio web de Mitsubishi Electric FA.

MELSOFT MR Configurator2 Ver.1.125F

El icono m indica el manual de referencia.

Consulte los manuales correspondientes a los tipos de servoamplificador y servomotor usados.
Los contenidos de los manuales que se describen en este curso son los de las siguientes versiones.
Si las versiones varian, la seccién de la descripcion y los contenidos puede ser un poco diferentes.
Para obtener la Ultima versidn de los manuales, revise el sitio web de Mitsubishi Electric FA.

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




@3N serie MELSERVO-J5 )

Descripcion general del curso )

La serie MELSERVO-J5 es el servo de CA de mas alto nivel de la industria, que ha continuado evolucionando desde nuestro
dedicado motor original.
En este curso, aprenderd a construir un servosistema usando MELSERVO-J5 y sobre su configuracion de pardmetros y ajuste.

Este curso explica los contenidos comunes a MR-J5-A (denominado en adelante Tipo A) compatibles con la interfaz de
proposito general y MR-J5-G/MR-J5W-G/MR-J5D-G (denominados en adelante Tipo G) compatibles con CC-Link IE TSN.

Para el Tipo G, se explica el caso en el que se conecta un controlador compatible con CC-Link IE TSN.
Ademas, se explica en el curso basico del médulo de movimiento de la serie iQ-R de MELSEC. Lleve ese curso también.

[ ==

MR-J5-104 MR-J5-10G MR-J53W3-2225 MR-CVTTK «

MR-15D-100G4



_ Configuracion del servosistema

Un servosistema consta de un controlador de servosistema, un servoamplificador y un servomotor.

El servomotor esta equipado con un codificador que devuelve la posicidn de rotacion al servoamplificador.
Cuando se ingresa un valor objetivo (como la posicion o la velocidad) desde el controlador, el servosistema detecta el valor
actual (como la posicion o velocidad), lo compara con el valor objetivo y siempre controla la rotacién del servomotor para

reducir la diferencia.

<Controlador del servosistemas

Modulo de movimiento,
Médulo de posicionamiento,
etc.

—

Comando
(posicidn,
velocidad,
etc.)

<Servoamplificador>

—

Corriente

<Servomotor=

Sefial de retroalimentacién




_ Tipos de servoamplificador MR-J5

)

Los tipos de servoamplificador serie MR-J5 son los siguientes, dependiendo de la interfaz de comando (método de conexién
con el controlador).

Modelo

Interfaz de comando

Caracteristica

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

B} =

CC-Link IE TSN

Admite CC-Link IE TSN, una comunicacion basada
en Ethernet, de alta velocidad y gran capacidad (1
Gbps).

Combinado con un médulo de movimiento y un
software de control de movimiento, realiza un
movimiento sincronizado con precision entre ejes y
dispositivos con sincronizacion de tiempo de alta
velocidad y alta precision.

También estan disponibles los servoamplificadores
de 2y 3 ejes MR-J5W_.

Se agreg¢ recientemente la unidad de
accionamiento de tipo independiente MR-J5D_ de
convertidor de clase 400 V.

MR-J5-_A

Tren de pulsos,
Voltaje analdgico,
etc.

Se puede conectar con una amplia variedad de
controladores, como un generador de pulsos y un
maédulo de posicionamiento.

Admite la frecuencia maxima de pulso de comando
de 4 Mpps.

El control de velocidad y el control de torque
también son posibles mediante un comando de
voltaje analdgico.




_ Caracteristicas del servoamplificador de la serie MR-J5 )

A continuacion se describen los elementos que se han actualizado o agregado recientemente del servoamplificador de la serie
MR-J4.

1. Rendimiento basico mejorado

Alta capacidad de respuesta- - - Respuesta de frecuencia de velocidad de 3,5 kHz
Comunicacion de alta velocidad - « * Ciclo de comunicacién minima de 31,25 ps (para CC-Link IE TSN)

Respuesta de frecuencia de
velocidad de 3,5 kHz

2. Muchas funciones de ajuste
eAjuste rapido

Esta funcion realiza automaticamente un ajuste automatico facil de usar que controla la vibracion y el sobreimpulso con solo
activar el comando de encendido del servo.

Antes de la operacién normal, el servoamplificador establece la ganancia de control y los filtros de supresién de resonancia de
la maquina en 0,3 segundos ingresando el torque al servomotor automaticamente. Después de completar la configuracién, el

servoamplificador comienza a funcionar normalmente.

Encendido de servo

Inicio

...... ST :
i ",
Autoajuste D
| = 2 -

P Ajuste completo

v
v

™ -
o ,
Ajuste rapido / \ / \
] ™ . . -

< Ajuste completo
L]

Ajuste dentro de 0,3 s antes de la operacion  Controla el sobreimpulso

eAjuste de un toque

Esta funcion realiza automaticamente el ajuste de acuerdo con las caracteristicas mecéanicas y reduce el tiempo de
asentamiento con solo activar el ajuste de un toque.

Completa el ajuste de ganancia del servo, incluido el filtro de supresion de resonancia de la maquina, el control avanzado de
supresién de vibracion Il y un filtro robusto.

La supresion de sobreimpulso y el control de vibracion se han mejorado para optimizar ain mas el rendimiento de su

maquina.



Ajuste con un solo toque  Tiempo de configuracion

g durante la operacién mas corto
: Comando : Operacion real p

[ i i I
= = =
% _,-.J.-‘,\"\-".-'v“\,l\'\.n'.“\ % | r\_f"%m\ - -l % . .'_-
- " S - -J,-"f %4 Tiempade ey 7 4 | Tiempade
& | W & | ", b asentamient s I b | asentamieniin
= WY = \ = 5
y N p/ W s i \
| — " e sl A e A -
Tiempo Tiempo Tiempa
La operacién no sigue Se mejora la capacidad de controlar

La operacion es inestable. . ) -
el comando. el sobreimpulso y la vibracion,

La diferencia entre el ajuste rapido y el ajuste de un toque se explica en la parte 7.1.



_ Caracteristicas del servoamplificador de la serie MR-J5 )

3. Mantenimiento predictivo, mantenimiento preventivo, mantenimiento correctivo

Para continuar con la produccién en una fabrica, es necesario realizar lo siguiente:

1) Mantenimiento predictivo para diagnosticar sefiales de problemas en todos los equipos, dispositivos y lineas,
2) Mantenimiento preventivo periodico y

3) Mantenimiento correctivo para recuperacion inmediata en caso de falla o paro.

Mantenimiento Mantenimiento Mantenimiento
predictivo preventivo correctivo

Predice signos de falla o paro Se realiza cuando las horas y Se realiza en equipos
por mantenimiento condiciones de operacion alcanzan defectuosos o detenidos
los valores especificados identificando rapidamente las
causas para reinicar la operacion

Funcién de diagnistico de Funcién de diagnistico de vida c q
ot = Grabadora de accionamiento
la mdquina del servoamplificador

Prediccion de falla en
la distancia total recorrida de aquinafvideo/grabadora del

la maquina sistema




_ Caracteristicas del servomotor de la serie HK )

Lo siguiente describe los elementos que se han renovado con respecto al modelo convencional.

1. Combinacion ampliada con servoamplificadores

El torque maximo se puede aumentar combinando el servomotor con un servoamplificador de mayor capacidad asi como uno
de igual capacidad que el servomotor.

El torque maximo se incrementa mediante el uso de

Combinado con Combinado con un servoamplificador de mayor capacidad.
un servoamplificador un servoamplificador
de capacidad estindar de mayar capacidad “1“9

| Servoamplificador

| Servoamplificador

>

Rango de funcionamiento de
corta duracidn

Servomotor ,.' Servomotor ——\\___
L)) o

peracion continua

.
»
Velocidad

Torque maxime Torque maximo

350 % 450 %

2. Compatible con la clase 200 V y 400 V

Un servomotor que sea compatible con 400 V puede ser accionado por un servoamplificador de 200 V.
Si se puede ejecutar una operacion satisfactoria con las caracteristicas de torque de la combinacion con un servoamplificador
de 200V, se puede reducir la capacidad del servoamplificador.

Caracteristicas de torque de los servomotores
cuando se combinan con un servoamplificador de 200V

200 V 200 V Torgue, (N-m]
. Servoamplificadar Servoamplificador HE-KT1034W
MR-J5-100 . MR-J5-60 12.0 — T
. — HEK-KT103W
W B0 mm W40 mm ‘\. . T
i H: 172 mm i H: 172 mm Y
D 185 mm D170 mm §
P P Rango de

funcicnamiento
de corta duracidn

4.0

Operacidn
continua

Servomaotor Servomaotor 1500 3000 65-‘.‘]-'.] -~
HK-KT103W HK-KT1034W Velocidad [r/min]




_ Caracteristicas del servomotor de la serie HK )

3. Equipado con un codificador de posicion absoluta sin bateria con resolucion de 26 bits.

La resolucién se ha aumentado a 26 bits (67108864 pulsos por revolucion).

La adopcidén de un codificador de posicién absoluta sin bateria ha eliminado la necesidad de una bateria para retener los datos
de posicion absoluta.

No se requiere el reemplazo de bateria ni control de stock.

El sistema de posicion absoluta se explica en el Capitulo 5.

— G|

i
Equipado con un codificador
de posicién absoluta sin
bateria v de serie

L ———
No se requiere bateria

4. Conector Unico

Las series HK-KT/MT y algunas series HK-RT utilizan el conector Unico que combina la fuente de alimentacion del servomotor,
el codificador y el freno electromagnético en un solo cable.

El bloqueo de un toque facilita el cableado.

Dependiendo de la condicion del cableado, se puede seleccionar el tipo de cable simple/doble.

Tipo de cable simple montade horizentalmente con blequeo de un togue Tipo de cable simple montado verticalmente con bloqueo de un toque

Blaguen

En direccion al lado de carga En direccion opuesta al lada de carga

Tipe de cable doble mentade herizontalmente con blequeo de un teque Tipoe de cable deble mentade verticalmente con blequeo de un toque

— _,--u__: Bloguen

En direccitn al lado de carga En direccién opuesta al ladao de carga



Software de ingenieria )

m Software de evaluacion de sistema de transmision Motorizer )

MELSOFT Motorizer es un software que proporciona opciones de motor disponibles de acuerdo con la informacion ingresada
sobre la configuracion, las especificaciones y los patrones de operacion de la maquina.

Ademas del servo de CA, se pueden seleccionar el servo inversor y sin sensor.

Este software también admite la seleccion de multiples ejes, lo que le permite seleccionar las capacidades del convertidor
simple y del convertidor comun de regeneracion de potencia.

El software y las instrucciones se pueden descargar en el sitio web de Mitsubishi Electric FA.

o

.
. S

a

e afal { i

ot MELSOFT -

Motorizer —

Version 1 B - s N =

B34 MITSURBISH ELECTRIC CORFORATION ALL RIGHTS RESERVED



m MR Configurator2 )

MELSOFT MR Configurator2 es un software que admite todas las fases del servoamplificador desde el arranque hasta el
mantenimiento.

Facilita la configuracion de parametros, visualizacion del monitor, operacién de prueba, el ajuste del servo y otras operaciones.
La funcién de servoasistente permite incluso a los principiantes usar las funciones mas apropiadas para su procedimiento
operativo.

En este curso, este software se usa para explicar la configuracion de pardmetros y el ajuste de ganancia.

MR Configurator2 se incluye con MELSOFT GX Works3.
Cualquiera que haya comprado MELSOFT iQ Works, GX Works2, MT Works2, EM Software Development Kit o CW Configurator

puede descargar MR Configurator2 de forma gratuita.

ot M MELSOFT

St selup software

MR Configurator2

Wersion 1

BT0% TSRS ELECTRIC CORPORATION ALL RIGHTS RESERVED




1.7

Resumen de este Capitulo )

En este capitulo, usted ha aprendido:

e Configuracion del servosistema

Tipos de servoamplificador MR-J5

Caracteristicas del servoamplificador de la serie MR-J5

Caracteristicas del servomotor de la serie HK

Software de ingenieria

Puntos importantes

Configuracion del
servosistema

Tipos de servoamplificador
MR-J5

Caracteristicas del
servoamplificador de la
serie MR-J5

Caracteristicas del
servomotor de la serie HK

Software de ingenieria

Un servosistema consta de un controlador de servosistema, un servoamplificador y un servomotor.
El codificador devuelve la posicion de rotacion del servomotor al servoamplificador.

Controla el servomotor para reducir la diferencia entre el valor de comando y el valor actual.

El Tipo G de CC-Link IE TSN

También estan disponibles el tipo de multiples ejes MR-J5W_y tipo independiente MR-J5D_ de convertidor de clase
400 V.

Tipo A para la interfaz de uso general como un tren de pulsos.

La respuesta de frecuencia de velocidad es de 3,5 kHz.
Se proporcionan varias funciones de ajuste.

Se proporcionan muchas funciones Utiles para el mantenimiento preventivo, el mantenimiento predictivo y el

mantenimiento correctivo.

Combinacién ampliada con servoamplificadores
Compatible con la clase 200 V y 400 V
Equipado con un codificador de posicion absoluta sin bateria con resolucion de 26 bits.

Conector Unico

El software de evaluacion de sistema de transmisién Motorizer le permite seleccionar las capacidades, incluido el

motor accionado por el inversor asi como el servo.

MELSOFT MR Configurator2 es un software que admite todas las fases del servoamplificador desde el arranque hasta

el mantenimiento.




m Instalacion y cableado )

Este capitulo describe el cableado. Para simplificar, es posible que se omita parte del cableado en cada diagrama de cableado.
Asegurese de leer el manual del usuario del modelo usado para realizar el cableado correctamente.

_ Instalacion del servoamplificador )

Instale el servoamplificador en el gabinete.
Se deben respetar las siguientes dimensiones y precauciones.

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

HMinstalacion de un servoamplificador HMinstalacion de dos o mas servoamplificadores
Gabinete Gabinete Gabinete Gabinete
............... A
Espacio para
cagleadgde 40 mm 00mm o 100 mm @ mas *1
Servoamplificador] A0 mim o mas 0 mas o mis "1 mim I ; ;
1 O mas |
10 mm Part? . "—r I : mm, LY Parte
o mas S'Up'fl lor 30 mm 30 mm 30 mm supericr
0 mas L 4 o mas a mas 1
Pa:te Parte
inferior inferior
Dejando espacio libre Montaje de cerca

*1 Deje un espacio libre de 100 mm o mas por encima de las unidades de ventilador.

<Precauciones>

e |Instale el servoamplificador con el lado derecho hacia arriba.

e Mantenga la temperatura ambiente entre 0 °Cy 60 °C. Cuando la temperatura supere los 55 °C, haga circular aire para que el
aire en la parte superior e inferior del servoamplificador no se estanque.

o Utilice los servoamplificadores en las condiciones ambientales especificadas, como vibracion y altitud.

e Proporcione una proteccion adecuada para evitar que el siguiente material entre en el servoamplificador: material conductor
como tornillos y fragmentos de metal, y sustancias combustibles como aceite.

e Alinstalar el gabinete en un lugar donde existen gases toxicos, suciedad y polvo, realice una purga de aire (forzar el ingreso
de aire limpio al gabinete desde el exterior para hacer que la presion interna sea mayor que la presion externa) para evitar
que dichos materiales entren en el gabinete.

e Para conocer la disponibilidad de instalacién cercana del servoamplificador, consulte las especificaciones del
servoamplificador.

e Al instalar servoamplificadores uno cerca del otro, deje un espacio de 1 mm entre los servoamplificadores adyacentes
teniendo en cuenta las tolerancias de instalacion.
Al instalar servoamplificadores de esta manera, mantenga la temperatura ambiente entre 0 °C y 45 °C o utilice los
servoamplificadores con el 75 % o menos de la relacion de carga efectiva.

e Cuando los servoamplificadores se instalan uno cerca del otro, el servoamplificador de la derecha debe tener una
profundidad mayor que el de la izquierda. De lo contrario, los conectores CNP1, CNP2 y CNP3 no se podran quitar.



_ Instalacion del servoamplificador )

(2) MR-J5W-G
Minstalacion de un servoamplificador HMinstalacién de dos o mas servoamplificadores
Gabinete Gabinete Gabinete Gabinete
.............. Bpacopar,a. 1 &10'}mm L)
Servoamplificador a'ahlmd': de a0 mm Parte | omas® ‘IODmn;g\ 10? e mas -!I
I I @ mas superior | | N mrm Jmm Par‘tf:-
0mm- | | 10mm 1 ' supenor
omas Lo 4 amés 30 ram - 30
b O mas - o mas
i :
. Farte M
e Farta
40 mm inferior inferior
! O mas

Dejando espacio libre Montaje de cerca

*1 Deje un espadco libre de 100 mm o mas por encima de las unidades de ventilador.

<Precauciones>

o |Instale el servoamplificador con el lado derecho hacia arriba.

e Mantenga la temperatura ambiente entre 0 °Cy 60 °C. Cuando la temperatura supere los 55 °C, haga circular aire para que el
aire en la parte superior e inferior del servoamplificador no se estanque.

o Utilice los servoamplificadores en las condiciones ambientales especificadas, como vibracion y altitud.

e Proporcione una proteccion adecuada para evitar que el siguiente material entre en el servoamplificador: material conductor
como tornillos y fragmentos de metal, y sustancias combustibles como aceite.

e Alinstalar el gabinete en un lugar donde existen gases toxicos, suciedad y polvo, realice una purga de aire (forzar el ingreso
de aire limpio al gabinete desde el exterior para hacer que la presion interna sea mayor que la presion externa) para evitar
que dichos materiales entren en el gabinete.

e Al instalar servoamplificadores uno cerca del otro, deje un espacio de 1 mm entre los servoamplificadores adyacentes
teniendo en cuenta las tolerancias de instalacién.
Al instalar servoamplificadores de esta manera, mantenga la temperatura ambiente entre 0 °C y 45 °C o utilice los
servoamplificadores con el 75 % o menos de la relacion de carga efectiva.



_ Instalacion del servoamplificador )

(3) MR-J5D-G

Conecte la unidad de accionamiento a la derecha de la unidad convertidora de regeneracion de potencia MR-CV_K4.

Espacio para
cableado de
100 mm o mas

Parte superior

Espacio para —|
cableado de  «
40 mm o méas

30 mm o mas ~ 30 mm o mas

Parte inferior

Espacio para
cableado de
120mm o mas__' o

<Precautions>

e |Instale la unidad convertidora y la unidad de accionamiento en la direccion correcta.

e Para evitar fallas de funcionamiento, mantenga los espacios libres especificados entre la unidad convertidora/unidad de
accionamiento y las paredes del gabinete u otros equipos.

e Haga circular el aire para que el aire en la parte superior e inferior de la unidad convertidora y de la unidad de accionamiento
no se estanque.

e Cuando utilice equipos generadores de calor, instélelos teniendo plenamente en cuenta la generacion de calor para que la
unidad convertidora y la unidad de accionamiento no se vean afectadas.

e |Instale la unidad convertidora y la unidad de accionamiento con el lado derecho hacia arriba en una pared perpendicular.
e Utilice los servoamplificadores en las condiciones ambientales especificadas, como vibracion y altitud.

e Proporcione una proteccion adecuada para evitar que el siguiente material entre en la unidad convertidora y la unidad de
accionamiento: material conductor como tornillos y fragmentos de metal, y sustancias combustibles como aceite.

e Alinstalar el gabinete en un lugar donde existen gases toxicos, suciedad y polvo, realice una purga de aire (forzar el ingreso
de aire limpio al gabinete desde el exterior para hacer que la presion interna sea mayor que la presion externa) para evitar
que dichos materiales entren en el gabinete.



_ Conexion del servoamplificador y el servomotor )

Conecte el servoamplificador y el servomotor.
Es necesario direccionar el cable de alimentacion del servomotor y el cable del codificador. (Nota)
Para un servomotor con freno electromagnético, cablee también el freno.

Este curso proporciona un ejemplo del uso de un cable de alimentacion de servomotor opcional o un juego de conectores y un
cable de codificador.

Usted puede seleccionar las opciones correctas usando la Herramienta de seleccion integrada de FA en el sitio web de
Mitsubishi Electric FA.
Haga clic aqui para acceder a la Herramienta de seleccién integrada de FA.

(Nota) Dependiendo del tipo de servomotor, esta disponible la opcién de tipo de cable simple que integra el cable de
alimentacién del servomotor, el cable del codificador y el cable de freno electromagnético.



_ Conexion del servoamplificador y el servomotor )

(1) Tipo de conector Unico como la serie HK-KT
La opcidn para usar y el método de cableado difieren dependiendo de si la longitud del cableado supera los 10 m o no.

<10 m o mads corto> MR-J5-G/MR-J5-A

e

(Nota 1)

I

_____

(Nota 2)

MR-15D

_ {Nota 3)
54
£\ Megro: W
Blanco: V
Rojo: U
\Verde:
Puesta a tierra

e

i

<Mas de 10 m=>

(Mota 4)

7L ' | ACNP3

(Nota 1)
L La conexion al amplificador es
la misma que para 10 m o

‘ VWA
— [ H —-j A CN2 || menos.
: (Mota 5)

(Nota)
1. Seleccione la direccién del cable desde el lado de carga, opuesto al lado de carga, y vertical. La imagen anterior es para el
lado opuesto al de carga.
2. La opcion de cable tipo cable simple esta disponible para cuando la longitud del cableado no excede los 10 m.
. Realice el cableado de tal manera que la combinacién de los ejes A/B/C sea correcta. La imagen anterior es para el eje A.

w

4. Utilice conectores y bloques de terminales que cumplan con la calificacion IP requerida. Los cables de extensién para la
fuente de alimentacion deben ser fabricados por el cliente.
El tamafo del cable varia segun la capacidad del servomotor. Consulte siempre el Rotary Servo Motor User's Manual (For
MR-J5) para conocer el cableado correcto.

5. Hay dos opciones para la calificacion IP del conector del relé del codificador: IP20 e IP65.
Dependiendo de la opcién que se utilice, el nombre del modelo de la opcion de cable de extensidn para el codificador
difiere.

[Puntos importantes]

Para el servomotor de tipo conector Unico, se puede utilizar el cable de opcion de tipo de cable Unico cuando la
longitud del cableado no exceda los 10 m. Debido a que el didmetro exterior de esta opcién de cable es mayor
que el cable de la opcion de tipo de cable doble, utilice el cable de la opcidn de tipo de cable doble cuando se

requiera un radio de curvatura mas pequefio.




m Conexion del servoamplificador y el servomotor )

(2) Tipo de conector separado como la serie HK-ST
El cable de alimentacidn debe ser fabricado por el cliente utilizando el juego de conectores opcional.

MR-J5-G/MR-J5-A

=

(Mota 1)

[
4

MR-J5D

Blanco: V

Megro: W

Verde:

= Puesta a tierra
[ Y]

! (Nota 4)

(CN2A/B/C RS

Negra: W
Blanco: V
Rojo: U
Verde:

Puesta a tierra

2A/B/C

[

(Nota)
1. El tamafio del cable a utilizar varia segun la capacidad del servomotor. Consulte siempre el Rotary Servo Motor User's
Manual (For MR-J5) para conocer el cableado correcto.
2. Se recomienda el uso de un cable codificador opcional. Al fabricar el cable del codificador, utilice el producto recomendado
que se describe en el Rotary Servo Motor User's Manual (For MR-J5).
3. Para fabricar el cable del codificador, esta disponible la opcién de conector de tipo de dngulo.
4. Realice el cableado de tal manera que la combinacion de los ejes A/B/C sea correcta. La imagen anterior es para el eje A.



_ Cableado de fuente de alimentacion )

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

Conecte la fuente de alimentacion al circuito principal (L1, L2, L3) y al circuito de control (L11, L21) del servoamplificador.

A continuacién se muestra el dibujo esquematico para cuando el voltaje de la potencia de energia es de clase 200 V. El
cableado real y el tamafio de cable aplicable varian seguin la capacidad. Para obtener informacién detallada, consulte el manual
del usuario (hardware) del servoamplificador.

Utilice un interruptor encapsulado (MCCB) con los cables de entrada de la fuente de alimentacion del circuito principal.
Conecte siempre un contactor magnético (MC) entre la fuente de alimentacion del circuito principal y el terminal L1/L2/L3 del
servoamplificador, y realice el cableado de modo que la fuente de alimentacion del circuito principal se apague desactivando
el contactor magnético cuando se abre la salida de alarma (ALM) o la entrada de paro forzado (EM2).

200V CAa 240 W CA
MR-J5-G/MR-J5-A MR-J5W-G

[

LT

Interruptor CNP1
encapsulado
(MCCB)

(Mota) [

CNP2
Contactor
magnélico
(MC)

[

|= = =

E "

[

(Note)
Excepto cuando se usa la opcidn regenerativa, nunca desconecte el cable conectado entre P+ y D.

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



_ Cableado de fuente de alimentacion )

(2) MR-J5D-G

Conecte la fuente de alimentacion a la unidad convertidora de regeneracion de potencia MR-CV_K4 y conéctela con la unidad
de accionamiento MR-J5D_-G4 usando la opcidon de barra colectora.

La barra colectora varia dependiendo de la combinacion de la unidad convertidora de regeneraciéon de potencia y la unidad de
accionamiento.

Ademas, realice el cableado para el MC y conecte el cable de coordinacion de proteccion.

Para obtener informacion detallada, consulte el manual del usuario.

380V CAadB80VCA

Cable de coordinacion de proteccién

MCCB

MCCB ‘ Reactor de CA

MC

Conectelos dentro
de la cubierta.

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



_ Conexion con controlador )

La conexion con el controlador varia segun la interfaz de comando del servoamplificador.

(1) MR-J5-G/MR-J5W-G/MR-J5D-G (Nota)
El controlador se conecta a través de CC-Link IE TSN.
Conecte el controlador y el servoamplificador utilizando un cable Ethernet que cumpla con los estandares que se indican a

continuacion.
Ademas, configure la direccion de la estacion utilizando los interruptores rotativos dentro de la cubierta de la pantalla.

Dentro de la tapa de la pantalla

MR-15-G/MR-J5W-G

A otra estacién del dispositivo

Cable Ethernet

Velocidad de
comunicacion

Cable Ethernet Conector Estandar

Cable que cumple con los
siguientes estandares.

Cable recto de categoria 5e o superior (doble
blindaje/STP)

Conector RJ45 e |EEE802.3(1000BASE-T)

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

1Gbps

(Nota) CNTA y CN1B de la unidad de accionamiento MR-J5D-G estan ubicados en la superficie superior de la unidad.



_ Conexion con controlador )

(2) MR-J5-A
El comando del controlador se ingresa mediante una entrada de tren de pulsos (control de posicion) o una entrada de voltaje
analdgico (control de velocidad/torque).
El cableado requerido varia segun las especificaciones del controlador.
Consulte el manual y las especificaciones del controlador para conocer el cableado.

<Entrada del tren de pulsos» MR-15-A <Entrada de voltaje analdgico> (Nota 1)

M3 CM32
PP Comando de velocidad I |’ VT
Entrada méxima | 5G 10 V/velocidad nominal G
del tren de £ = J
pulsos 4 Mpps | NG Limite de torgue (Nota 2}1 | € TLA
+10 V/torgue maximo ~
Sefales de E/S 50N
RD = 50N
ete, Sefiales de E/S "D
etc.

(Nota)
1. Es el diagrama de cableado para el control de velocidad.
2. Se puede usar cuando el limite de torque externo esta habilitado en la configuracidén de pardmetros.



_ Cableado del circuito externo

(1) Senales de E/S externas
Cablee la sefal de limite de carrera del hardware, la entrada de paro forzado y otras, segln sea necesario.

La siguiente imagen muestra un ejemplo del Tipo A. Para el cableado real, lea detenidamente el manual del usuario (hardware)
Revise el conocimiento del equipo, la informacidn de seguridad y las precauciones antes de usarlo.

MR-J5-A

Interruptor de paro forzado

CN3
EM2
- SN
24 LSP
ol Fuentede | 4 [+++ DICOM
IJmt;te: de ;Iimentacic’m _— DOCOM
rotacion e24VCC |7
3 inversa ALM
8 DOG de proximidad
Y Limite de rotacion hacia adelante
b L
I [La sefal de DOG esta conectada al controlador).

(Nota) Disefie el circuito de modo que el MC se apague cuando la ALM se apague.

D MR-J5 User's Manual (Hardware)
3 SIGNALS AND WIRING
3.2 Example 1/O signal connections



_ Cableado del circuito externo

(2) Al usar la funcion de Desactivacién segura del torque (STO) (Circuito de seguridad funcional)
Conecte un circuito de seguridad externo a CN8.
Para obtener informacion detallada sobre la seguridad funcional, consulte el manual del usuario (funcién).

CN8

P e

Circuito de seguridad

[Puntos importantes]
Cuando no haya ningun circuito de seguridad externo conectado, no retire el conector de cortocircuito CN8

suministrado con el servoamplificador.

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



_ Resumen de este Capitulo )

En este capitulo, usted ha aprendido:

e Instalacion del servoamplificador

e Conexion del servomotor y el servoamplificador

e Cableado de fuente de alimentacién

e Conexion con controlador

e Cableado de sefales de E/S

Puntos importantes

Instalacion del
servoamplificador

Conexion del servomotor y
el servoamplificador

Cableado de fuente de
alimentacion

Conexion con controlador

Cableado de sefales de
E/S

Observe siempre la orientacion vertical y el espacio para el cableado del servoamplificador.

Las especificaciones pueden estar limitadas segun las condiciones de temperatura y ambientales.

El método de cableado del cable tipo conector Unico varia dependiendo de si la longitud del cableado excede los
10 m o no.
Para un servomotor cuyo conector de alimentacion y conector de codificador estan separados, fabrique el cable de

alimentacion usted mismo.

Se recomienda el uso de un cable codificador opcional.

Conecte la fuente de alimentacion al circuito principal y al circuito de control del servoamplificador.
Utilice un interruptor encapsulado (MCCB) con los cables de entrada de la fuente de alimentacion del circuito principal.

Conecte siempre un contactor magnético (MC) entre la fuente de alimentacién del circuito principal y el terminal
L1/L2/L3 del servoamplificador, y realice el cableado de modo que la fuente de alimentacion del circuito principal se

apague desactivando el contactor magnético en caso de alarma o paro forzado.

Conecte el servoamplificador tipo G al controlador con un cable Ethernet que cumpla con los estandares de CC-Link IE
TSN.

Para el servoamplificador tipo A, el cableado requerido varia segin el método de comando del controlador.

Conecte el limite de carrera del hardware y la entrada de paro forzado al servoamplificador segtin sea necesario.

Conecte un circuito de seguridad a CN8. Cuando no se utilice la seqguridad funcional, no retire el conector de

cortocircuito adjunto al servoamplificador.




m Configuracion de parametros )

En este capitulo y en los siguientes, se explicara el MR-J5-G/MR-J5-A, a menos que se indique lo contrario.
Para MR-J5W-G y MR-J5D-G, algunos parametros pueden ser diferentes.
Para obtener informacion detallada, consulte el manual del usuario.

_ Método de configuracion de parametros del servo )

Los parametros del servoamplificador se llaman parametros de servo.
El método de configuracion de los parametros del servo varia segun el tipo de servoamplificador.

Tipo A ... Configure los parametros del servo usando los pulsadores en la parte frontal del servoamplificador o MR
Configurator2.
Tipo G ... Configure los pardmetros del servo desde el lado del controlador a través de una red o usando MR Configurator2.

Este curso explica el método de configuracién usando MR Configurator2.

[Puntos importantes]

e Para saber como configurar los parametros del servo del tipo G desde el lado del controlador, consulte "Conceptos
basicos del modulo de movimiento de la serie MELSEC iQ-R (RD78G(H)/Arranque)"”.

e Los parametros relacionados con la seguridad funcional sélo se pueden escribir desde MR Configurator2.




_ Arranque de MR Configurator2 )

@MEmFrunc.mﬂgumm
i Project View Farameter Safety  Posioning-dsta

Monior  Diagnoss  TestMode Adpstrent Took Window  FHelp

e — | Haga clic en el botdn de reproduccion en la parte inferior
izquierda de la ventana.




_ Arranque de MR Configurator2 )

@ME@HMR@@M

i =
g
T AL w L

Este video explica como crear un nuevo proyecto en MR Configurator2.



_ Arranque de MR Configurator2 )

@ME@HMRMM

Cuando inicie MR Configurator2 en su computadora personal, vera una
ventana como esta.
Haga clic en [New] bajo "Servo Assistant".



_ Arranque de MR Configurator2 )

Moninr Diagnosis  TestMode Adpstment Took  Window  Help

L[ #Cpen ) MNetnorkjconmoler

Dmmmﬂhwm
B agphcation b redlarted

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

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

Aparecera la ventana New Project.
De la lista desplegable de modelos, seleccione el modelo de
servoamplificador utilizado. En este ejemplo, se utiliza MR-J5-G(-RJ).



_ Arranque de MR Configurator2 )

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

That last-used project will be opened whenever
]

=)

Seatrh the: window by dicang B button when you want
o Create mull - Configranon.

Haga clic en el botdon OK para crear un proyecto.



_ Arranque de MR Configurator2 )

£1] MELSOFT MR Configurator2 New project

Monitr Diagnoss  TestMode Adjstment Took Windowm | Help

TR v A I

o :

& [ New project |
7

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

MNetwork Parame
Safety Parametes
Paint Table

Assistant List %]
c_)inulnrum

o e m?
e g

Step 11 Ampifer Seting

Step 2: Test Run

Step 3; Servo Adustments

;gm;.-'.

1F & Problem Oceurs

MR-J5-G(-RJ) se agrega en el arbol del proyecto.



_ Arranque de MR Configurator2 )

QMEmﬁuumemmﬂ
mmmmmmmmuu—:m“@

Parameter
Network Parame

E Safety Parametes
Paint Table

Step 2! TestRun

Step 1: Servo Adustments

;«m&‘.'.

1F & Problem Octurs

Ahora usted ha creado un nuevo proyecto.



_ Arranque de MR Configurator2 )

£3. System Setting
£ [ AwisEMR-15-G{-RY) ¢

Parameter
Network Parame
Safety Parametes

Paint Table

|% | Lt} I_i,

_Ampfier Setong | i ] |
=T v e B
Step 3: Servo Adustments Sawe w2 tige M Prosct Flest® mact) [»]

Swatch the wnciom by s button when
[ ave 5.0 workopace FomatPromect.. | oo want © use morkspace format project

Seleccione [Project] — [Save As...] para guardar el proyecto creado.



_ Arranque de MR Configurator2 )

QMEU{HMRWMC{M ¥Desktop¥sample¥)s_Sample mec2
mmmmmmmr—mn—:m“@

Step 2! TestRun

Step 1: Servo Adustments

- S Ak Pas

1F & Problem Octurs

Luego, haga doble clic en [Parameter] en el arbol del proyecto.



_ Arranque de MR Configurator2 )

£1] MELSOFT MR Configurator2 C:¥Users¥ ¥lesktnpfampled)S_Sample.mec2 - [Parameter Setfing]
i Project View Fle  Parameter Setng(Z] Paameter  Safety Postonng-dats  Monitr  Dagnoss  TestMode Adusmment Took  Window  Heip
:E & 2

Parameter Sctting X |

e MRS
= [ J5_Sample 7 Bxrst v F!‘_-lu a&t'l'nlhhl h\hﬂr FEEDEET Logy N Carares iy Boo
ﬂ System Setting " @ q S S —
= [ AxisHMR-I5-GL-RY) ! | & Q? Eim‘-
Em = ik Funchon dspla s
[B Network Parame Comman
[E) Safety Parametes Positon/ speed
[ Paint Table Servo adjustme
I Positsoning
4| ™ | 5
:i Suwwaa R x Servo amplfier
ol Machine diagn
A L kil Linear control | =
DD Maotor cont RepErer atve 0D sEeChon
wuswu _ Fully closed loc. | [PCOZ | MBR Blectromagne s brake sequonce outout 0- 1000
( S, (I I i 1] List display PCOAY | Encoder cable communcaton method selecton
| 0 | Sarve | ™ ¢
st [ 100 e Basic [Pratecnor coor draton sevng :
ot l¥ Gainyfilter PCH6.1 | * Cormot e 3500 minthe St Bor -1 0 ¢ Shut off corverte w
] rer M E:cm‘c'" pca2 |* Protecton coordnason - Mutple ConTECtins selec _ g1 0 : Connect convertr «
Step 1 Amplfier Setbng Exteriion 2 PCAE] i Profection coordnason - Fnal end setong 9.1 01 End settng dsabl «»
Exten " | N hwork protocal settng
fon .
Step 2: Test Run Option PHL3C-3 == Peetwork protocol settng | 0000-0004 0000 : CCUNk [ETS »
Special e | Canvtrol mode
Step 3: Servo Adumtments P e PADLD == Cionirol mode selerion 06 0 : Network standart
ST VR Al Imenis -
g,
AN miestems | [Pr. PAQ1_Operation mode (“STY)]
1 & Problem Ocours Initial value i - | Setting method Ver. -
a " C0D0ID00N Reter 1o e redevant detad Mo Each ans Rafar 1o iha rélévant datall No

Aparecera la ventana [Parameter Setting].
En esta ventana, ingrese los parametros del servoamplificador.
Vaya a la siguiente pagina.




_ Ejemplo de configuracion de parametros )

No. de parametro

[Pr.PA01.0] indica el primer digito del pardmetro No. PAO1.
[Pr.PA02.0-1] indica el primer y segundo digito del parametro No. PAQ2.

No. Valor de configuracion
PAOT 0000 0000
t 1 1‘—ler digito
‘ —E‘dc_a digito
Bvc; digito

“ Parametros que deben ser especialmente revisados )

Comunes para Ay G

[Pr.PA02.0-1]

Seleccion de opcidn regenerativa

Requerido cuando se usa la opcion regenerativa.

Se usa para establecer la direccién de rotacion del motor

pulsos

[Pr.PA14] Seleccion de direccidon de recorrido ., .
cuando se ordena la rotacion hacia adelante.
Solo tipo A
leccid I |
[Pr.PA01.0] > e(.:c.l?n de mpdo de contro Se usa para configurar el modo de control.
[posicion/velocidad/torque]
Seleccion de forma de tren de Se usa para configurar la forma del tren de pulsos de comando
[Pr.PA13.0] . L
pulsos de entrada de comando bajo el control de posicion.
[Pr.PAT3.1] Seleccion de logica del tren de Se usa para configurar la légica del tren de pulsos segun las

especificaciones del controlador.

[Pr.PA.05 a 07]

Numero de pulsos de entrada de
comando por revolucién/engranaje
electronico

Se usa para configurar el engranaje electrénico. Para obtener
informacioén detallada, consulte la seccion 3.3.2.

Solo tipo G (Nota)

Seleccion de estado habilitado de

Configure este parametro en "1: Enabled only for homing

[Pr.PD41.2] . L mode" cuando utilice un médulo de Movimiento fabricado por
interruptor de limite . —_ .
Mitsubishi Electric.
[Pr.PD41.3] Seleccion de método de entrada de | Se usa para configurar si se conecta el interruptor de limite al
r. . e
sensor controlador o al servoamplificador.
Se usa para configurar el método de direccionamiento. Algunos
. o . otros parametros (como [Pr.PTO5] Velocidad de
[Pr.PT45] Método de direccionamiento ros para ros ( [Pr ] I

direccionamiento) deben configurarse de acuerdo con el
método direccionamiento establecido en este parametro.

(Nota) Esta tabla es para cuando el controlador es un mdédulo de Movimiento fabricado por Mitsubishi Electric y se usa el modo

de FB de control de movimiento PLCopen®.

Cuando el tipo de controlador es diferente o se usa el modo de Movimiento simple, los pardmetros que se configuraran

son diferentes.

Para obtener informacion detallada, consulte el manual del controlador usado.

Parametros que se deben configurar o revisar segtn el tipo de servomotor




Comunes para Ay G

[Pr.PAO1.1]

Seleccion de modo de operacién

Se usa para configurar el tipo de servomotor utilizado
(servomotor rotativo/servomotor lineal/motor de
accionamiento directo).

[Pr.PA17,18]

Configuracion de la serie del
servomotor/

configuracion del tipo de
servomotor

Cuando se utilice un servomotor lineal, configure estos

Pr.PC04.3 ., , , . .
ETir 0G) ] Seleccion de método de pardmetros segun el modelo del servomotor lineal y las
[PerC22 3] comunicacion de cable de especificaciones del codificador utilizado. (Nota)
: ) i
(Tipo A) codificador
[Pr.PL02,03] Con.fi.guracié.n de resolucién de
codificador lineal
[Pr.PC0O2] . . Cuando utilice un servomotor con freno electromagnético,
. Salida de secuencia de freno . .
(Tipo G) clectromaanético configure el tiempo de retardo usado entre el apagado de la
[Pr.PC16] 9 seflal de salida de MBR (interbloqueo de freno
. (para un motor con un freno) L .
(Tipo A) electromagnético) y el apagado del circuito base.

(Nota) Ademas, se deben configurar los parametros relacionados con la deteccion del polo magnético cuando se utiliza un
servomotor lineal o un motor de accionamiento directo.



m Engranaje electronico )

El engranaje electronico es una funcién que multiplica un comando de posicion por una relacion de transmision para ajustar la
rotacion del servomotor o la distancia de recorrido a la rotacion de la unidad de comando o la distancia de recorrido segun se

desee.
Configure el engranaje electrénico de modo que el valor del comando de posicion emitido por el controlador coincida con la

distancia de recorrido de la maquina.

{Numerador de engranaje electronico)

(Valor de comando de posicion) X = (Distancia de recorrido de la maquina)

{Denominador de engranaje electrénico)



m Engranaje electronico )

[Tipo G]
El engranaje electrénico se obtiene mediante la siguiente formula.

(Mumerador de engranaje electranico) Resolucidén de codificador [pulsos/rev]

(Denominador de engranaje electronico) Distancia de recorrido por revolucién del servomotor [unidad de comando de posicion,/rev]

Cuando el controlador es RD78G(H) o FX5-0SSC-G, el controlador también tiene la funcién de engranaje electronico.

En RD78G(H) y FX5-0SSC-G, se denomina numerador/denominador de conversion de unidad de accionamiento en los
parametros del eje.

En tal caso, configure el numerador/denominador de conversién de la unidad de accionamiento para el controlador.

(Se puede configurar siguiendo el asistente de la herramienta de ingenieria).

Para controladores sin funcién de engranaje electronico como el médulo maestro/local RD71GN11-T2, configurelo en los
parametros [Pr.PA06/07] del servoamplificador.

[Tipo A]
Configure el engranaje electronico de modo que no se excedan la frecuencia méxima de salida del controlador y la frecuencia
maxima de entrada del servoamplificador (4 Mpps para el controlador de linea diferencial).

Para conocer el método de ajuste y obtener un ejemplo de calculo del engranaje electrénico para el Tipo A, consulte el PDF
separado.

Se puede descargar del siguiente enlace.

Ejemplo de calculo de engranaje electronico

[Puntos importantes]
La configuracién es diferente para el servomotor lineal.
Para obtener informacién detallada, consulte el Capitulo 6 y el PDF.




_ Operacion de MR Configurator2 )

figurater? C:\Users), Desidop\samplelf5_Sample.mrc2 - [Parameter Setting] - 0O b4
Parameter Setting(Z) Parameter Safety Positoningdsta  Monity Diagnoss TestMods  Adpswment  Tools  Window  Help =X
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- Linear control
DO Motor cont
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- Spec
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3 [Pr. PAO1_Operation mode (**STY)] A
o Initial value Setting range Setting method Ver.
a 000030000 Rater 1o he relevant detsil Mo Each anis Reafer o the relevant detail Mo.
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[Pr. PAD1.1_Operation mode selection]

[Station 0] MR-J5-G{-RJ) Standerd Servo smplifier comnection: USE G |
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figurator2 C:hUsers', "\Desktophsample\J5_Sample.mrc? - [Parameter Setting] ==

pe S

Parame|
wamete)|
e

el !

-G{-RIY :- _; Save As
Er = E Function displa: & |

Position/speed,

Servo adjustrme

Positioning

G

Servo amplifier

Machine diagn

Linear control

DD Motor cont

Fully closed loc
mhﬁ display

Basic

Gain/filver

Extension

(]

Extension 2

Extension 3

Option

Special w

[Pr. PAD1_Operation mode (**STY]]

[ Inisial value | Setting range | Setting method | Vor.

[F Uz EFUE B4

Este video explica cobmo configurar parametros en MR Configurator2.
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figurater? C:\Users\, ‘Desitop\samplelJ5_Sample.mrc2 - [Parameter Setting] - O *

Parameter Settng(Z) Parameter Safety Positoningdsta  Monitr Diagnoss TestMods  Adpawent  Tool  Window  Help =5 X
_# No. de parametro | Nombre Valor inicial Valor de configuracion - |
| [Pr.PA02.0-1] Regenerative option 00 : Regen. option is not 00 : Regen. option is not
b selection used used '*
p -
" [Pr.PA14] Travel direction selection | 0: CCW or positive dir. 0 : CCW or positive dir. i

during fwd. pls. input, during fwd. pls. input,
CW or negative dir. CW or negative dir.
- during rev. pls. input during rev. pls. input
[Pr.PD41.2] Limit switch enabled 0 : Limit switch always 1: Enabled only for
g status selection enabled homing mode
] [Pr.PD41.3] Sensor input method 0 : Input from servo 1: Input from controller
e selection amplifier
i)
= [Pr.PT45] Homing method 37 : Method 37 -1 : Dog type (Rear end
- (Data set type) detection - Z-phase
il reference) t"-
s
:I T T _opw (]
~

En este ejemplo, los parametros mostrados arriba estan configurados
para el servoamplificador. MR-J5-G.
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“:
. @ Bxis! |v ﬂﬂnﬂ E_&t‘l’nm hhﬁ__‘;-_‘—;r_‘— iy E-_a'-x—:;l.':«;:
e Aeee EESaos de
~Gi-RI)
Ef | IE HFunchon displa f'
Pnalm:
Irametel| Position/speed,
e Servo adjustme
L Positioning
G
o x Servo amplifier
;'i Machine diagn
= Linear control
DO Motor cont
edure
.
‘: Galn'filver PCaE. 1 .- Converter stop mode selection
e i’g‘""”" pcas2 |* Protecton comdnation  MUTDIE Correchins Bt
L L - o S Brotection oo dnetion - Fris end seTtng
a Krarion) PNI3G-D | ™= N twork protocol settng
0 ol |
= i ol et
pecial "
1ts i 3 PADLD | == Conirol mode selecton |
L Reskicnlise —
»
wris +
- [Pr. PAO1_Operation mode (**STY)] A
= 1

En la ventana Configuracion de parametros de MR Configurator2, se
muestran las pantallas Function display y List display.
Function display muestra los parametros relacionados con cada funcion
conjuntamente.




_ Operacion de MR Configurator2 )
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“:
. @ Bxis! |v ﬂﬂnﬂ E_&t‘l’nm hhﬁ__‘;-_‘—;r_‘— iy E-_a'-x—:;l.':«;:
e Aeee EESaos de
~Gi-RI)
Ef | IE HFunchon displa f'
Pnalm:
Irametel| Position/speed,
e Servo adjustme
L Positioning
G
o x Servo amplifier
;'i Machine diagn
= Linear control
DO Motor cont
edure
.
‘: Galn'filver PCaE. 1 .- Converter stop mode selection
e i’g‘""”" pcas2 |* Protecton comdnation  MUTDIE Correchins Bt
L L - o S Brotection oo dnetion - Fris end seTtng
a Krarion) PNI3G-D | ™= N twork protocol settng
0 ol |
= i ol et
pecial "
1ts i 3 PADLD | == Conirol mode selecton |
L Reskicnlise —
»
wris +
- [Pr. PAO1_Operation mode (**STY)] A
= 1

List display muestra los parametros en el orden de numeros de
parametros.
Cualquiera de las pantallas se puede usar para configurar los
parametros.
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figurater? C:\Users\, '\Dﬁlrmp‘\ﬁnpte\,lﬁ_wmcz - [Parameter Setting] - O *
Parameter Setting(Z) Parameter Safety Posiboningsta  Monitr  Diagnoss TestMods  Adpawent Tool  Window  Help =5 X

SRR
" EI Axisl | ﬂﬂnﬂd E_&t‘l’nﬂd—ﬂ hm__‘;-:..m o iz 5o
-G{-RI) Y| i ﬂﬂpm Hin'u-
B | - 1
Pararme l m '
anmete| -
e Servo adjustrme
& Positioning
= 11Q
o x Servo amplifier
;i Maching diagn
= Linear control
DD Motor cont
- Fully closed loc
y [ ﬁ}hn display
Basic
Gain/filer
t Extension
e 110
Extension 2
a g PN13O-] |-
SR R
5 P 5 |PaoLe |- Control mode selecton 05 0 : Network standart »
J.Decens p
'B -
"j [Pr. PAO1_Operation mode (**STY)] P
- '

En Function display, "[Pr.PA02.0-1] Regenerative option selection" esta
bajo Common — Basic = Component parts.
Configure siempre este parametro cuando se use la opcion
regenerativa.
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[Pr. PAD2_Regenerative option