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m BU KURSUN AMACINI OGRENME ) 000G

Bu kurs MELSERVO-J4 serisini kullanarak ilk kez bir Servo sistemi olusturmaya calisan kisilerin s6z konusu sistemin
Kurulum ve Kablo Tesisati hakkinda bilgi edinebilmelerini ve Calisma testine ve izlemeye kadar diger prosediirleri
gerceklestirebilmelerini saglamak amaciyla hazirlanmustir.

Bu kursun alinabilmesi icin temel AC Servo bilgisi zorunludur.

Yeni baslayanlarin asagidaki kursu almalan énerilir:
+"Yeni Baslayanlar icin FA Ekipmani (Servolar)” Kursu
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G KURSA GENEL BAKIS

) oo

Bu kursun genel hatlar asagida belirtilmistir.
Bolim 1'den baslayarak bolimler arasinda sirayla ilerlemenizi tavsiye ederiz.

Bdliim 1 - MELSERVO-J4 Serisi Haklanda Bilgi Edinme

Bu bolimde MELSERVO-J4 serisinin dzellikleri, temel konfiglirasyonu ve iirlin yelpazesi agiklanmaktadir.
Boliim 2 - Ornek Sistem ve Ekipman Konfigiirasyonu

Bu bélimde, Servo sisteminin nasil segilmesi gerektigi, parcalarin adlan ve islevleri agiklanmaktadir.
Bdliim 3 - Servo Yiikselticinin ve Servo Motorun Kurulumu/Kablo Tesisati

Bu bolimde Servo yiikselticinin ve Servo motorun Kurulumu ve Kablo Tesisati agiklanmaktadir.
Boliim 4 - Servo Yiikselticinin Ayarlanmasi/Baslatiimasi

Bu bélimde MR Configurator2 kullanilarak parametrelerin nasil ayarlandigi ve Calisma testinin nasil
gerceklestirildigi agiklanmaktadr.

Boliim 5 - Servo Yiikselticinin Ayarlanmasi/Bakimi

Bu bolimde servo motorlar kurulu olan bir 6rnek sistemde isletimin nasil kontrol edildigi agiklanmaktadir.

Béliim 6 - Giivenlik Gdzlem Islevleri ve Enerji Tasarrufu

KAPSAMLI TEST

Gecer not: %60 veya lzeri.

Bu bolimde, MELSERVO-J4 serisinin glivenlik gozlem islevleri ve enerji tasarruf performansi agiklanmaktadir.
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>m Bu e-Egitim Aracinin kullanimi

Sonraki sayfaya git

Onceki sayfaya dén

Istenen sayfaya ulasmak icin

Egitimden gikmak igin

Sonraki sayfaya gidin.

Onceki sayfaya dénin.

“Icindekiler” gériintulenir.
Icindekiler tablosundan istediginiz sayfaya ulasabilirsiniz.

Egitimden ¢ikmak igin.
"[cindekiler” ekrani gibi pencereler ve egitim kapatilacaktir.
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Giivenlik énlemleri

Bu kursa devam ederken triinlerden herhangi birini fiili olarak kullaniyorsaniz, litfen kullaniimakta olan Griine ait
kilavuzdaki Glvenlik Onlemleri bélimuni okuyun ve Grind uygun sekilde kullandiginizdan emin olmak icin gerekli tim
giivenlik énlemlerini alin.

Bu kurstaki énlemler

- Gergek Griin ekrani, kullanmakta oldugunu yazilm sirimine bagh olarak bu kursta kullanilan érnek ekrandan
farkh olabilir.

Bu kursta taniyacaginiz yazilimlar ve striimleri asagida belirtiimektedir.
- Yapilandirma yazilimi MR Configurator2 Ver.1.12N
- Kapasite secim yazilimi MRZJW3-MOTSZ111E Ver.C5

Referans materyalleri

Asadida bu kurstaki konu bashklariyla ilgili referanslarin bir listesi sunulmaktadir. (Bu referans materyallerini kullanmadan da
bu kursu tamamlayabileceginiz icin, bu materyallerin mutlaka gerekli olmadigina dikkat ediniz.)
Indirmek icin referansin adini tiklayin.

Referansin adi Dosya bigimi

Ornek program Sikigtinlmig dosya kB
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>m MELSERVO-J4 Serisi Hakkinda Bilgi Edinme ) mu;m
1/

Bu kursta, Mitsubishi genel amach AC servo serisi olan MELSERVO-J4 (bundan boyle basitce "MR-J4" olarak
adlandinlacaktir) kullanarak bir Servo sistemi olusturmayi égreneceksiniz.

Bolim 1'de, servo sistemi ve uygulama érnekleri genel olarak degerlendirilmekte ve MR-J4 serisi Servo yiikselticileri ve
Servo motorlar hakkinda bilgi verilmektedir.

m Servo Sistemine Genel Bakis )

Servo sistemleri bir Servo sistemi denetleyicisi, Servo yiikseltici ve Servo motordan olusur.

Servo sistemi

Servo sistemi denetleyicisi
; ¢ Kullamc tarafindan belidenen konumlandirma
verilerinden Servo yikselticiye bir Konumlandir

komutu iletilir.

o Ozel uygulamaniza uygun olarak Hareket
denetleyicisi, Basit Hareket modiill veya
Konumlandirma modiili arasinda segim yapin.

Hareket denetleyicisi  Basit Hareket moduili Konumlandirma

moduli

Servo yikseltici
- * Servo motorunu harekete gegirmek icin Servo
sistemi denetleyicisinden bir Konumlandir kemutu
alinir.

® Servo yilkselticiyi yapilandirmak ve ayarlamak icin
MR Configurator2 yapilandirma yazilimi kullanilir.

MR-14-B MR-J4W2-B MR-J4W3-B MR-14-A

A -
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>m MELSERVO-J4 Serisi Hakkinda Bilgi Edinme ) ﬂzgﬂ
/

\ 4

Servo motor

* Servo motor milini harekete gecirmek icin Servo
ylkselticiden gic alimir. Ve motorda Kodlayia
tarafindan algilanan konum verisi Servo

ylkselticiye geri beslenir.

Doner servo motor Lineer servo motor Dodrudan tahrikli * Ozel uygulamaniza en uygun Servo motoru
motor segin.
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>m Servo Sistemi Uygulama Ornekleri

Servo Sistemi Uygulama Ornekleri
Servo sistemleri, konum, hiz veya diger kontrol tiirlerinin gerekli oldugu gesitli sistemlere uygulanabilir.

e Arac montaj hatlan

Gilivenlik gtzlem iglevleri emniyet ve
glivenligi saglar

®Yan iletken Gretim cihazlar

Dogru konumlandirma igin gorsel sensérler
kullanilir

e Malzeme tasima sistemleri

Tasiyicl bantlar kolayca elde edilir

@Sy kristal Gretim cihazlan

Lineer servolar gok bash konfiglrasyonu
saglar
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@E servo Yiikseltici ) e

MR-J4 Servo yiikselticiler sektérdeki en hizli ve en yilksek hassasiyete sahip servolar arasindadir. Déner servo motorlarindan
Lineer servo motorlanna ve Dogrudan tahrikli motorlara kadar, gok gesitli motor tipini desteklerler.

@EED MELSERVO-J4 Ozellikleri )

MR-J4'liin 6zellikleri asagidaki gibidir.
® Tescilli bir mimariye dayanan servo kontrol motoruyla yiiksek yanit orani elde edilir. Bu da cihaz takt stresinin
azaltiimasina ve hassasiyetin artinlmasina yardimci olur.

Onceki model ile yerlesim siiresinin karsilastirmasi

MR-J3 | Yerlegim siiresi MR-J4
%40 kisaltihir |
- .l';l § e 1 ' — { .'. -
e .' ’ A ; !
* Sonug !
— — degerlendirme ' — |
2";’2'13 s kogulumuza baghdir. - lljg'ﬂ
el Yerlesim siiresi Yerlesim stiresi L="r<™>
Diisi
Komut Tork st Konumunda

dalgalanmalan

® Standart olarak yiksek ¢ozindrlikli mutlak kodlayicilar ile donatilmistir. Bu da yiiksek hassasiyetli konumlandirmayi ve
sorunsuz dénisi mumkin kilar.

4000000-

Onceki model ile ¢ozinirliik karsilastirmas
[lﬁx cozuniri k] darbe kodlayici j

16 kez

y . 16kez ‘ _

g

MR-J3 serisi 18 bit = 262.144 darbe/dev MR-J4 serisi 22 bit = 4194.304 darbe/dev
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@EFI MELSERVO-)4 Ozellikleri ) e

« Gelismis tek dokunusla ince ayar islevi 1/2
Makine rezonans énleme filtresi, gelismis titresim onleme kontroli II* ve saglam filtre dahil servo kazanclan tek dokunusla
ince ayar islevi devreye sokularak ayarlanir. Gelismis titresim énleme kontrol islevi kullanilarak makine performansindan en
yiiksek dizeyde yararlanilir.

Tekrar eden hareketi kontrol etmek icin digmeyi tiklayin.

* Gelismis titresim dnleme kontrold I bir frekansi otomatik olarak ayarlar.

Komut ! Gergek calisma

Makine hareketi kararsiz iken

Once

Hiz
A
Tek dokunusla titresim énleme Rl evng
. - . Yiiksek hizh
kontrolii ve saglam filtre ayan. Hiz
A konumlandirma.
. > ' Y
Zaman _":,"
I Yerlesim
g :: slresi
Hareketin zamanlamasi geciktiginde \ >
Zaman
Hiz

/ _\TN, Yerlesim ,l"_
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@EFI MELSERVO-)4 Ozellikleri

Hareketin zamanlamasi geciktiginde

Once

Hiz
FY

, Yerlesim ,l"_

siiresi !

»

Faman
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@EER MELSERVO-)4 Ozellikleri ) e

= Gelismis titresim onleme kontrolii II
Ucli atalet sistemi makinesinde desteklenen bir titresim énleme algoritmasiyla iki diisiik frekansh titresim ayni anda
onlenebilir. Ayrica sadece tek dokunusla isletim ile ayarlamalar da yapilabilir.
Bunun etkinligi, kol uglarinda veya ekipman gévdelerinde artik titresimin énlenmesinde kanitlanabilir.

Bir kolun
ucundaki =

ol fitresim
Ucld atalet : Titresim 6nleme Gelismis titresim Gelismis titregim
sistemi kontrolii olmadan dnleme kontroli dnleme kontroli II

Ayni anda iki tip
titresim Snlenir.

Dﬁgui
dalgalanmalan

Tork
Hiz komutu

Bir makinedeki
titresim
1
Asagidaki videoda, bir cerceve ve koldaki iki farkl makine rezonansiyla ticli atalet sistemini konumlandirmak tzere bir
motor ¢alistinldiginda olusan artik titresimin Gelismis titresim énleme kontrol II ile dnlendigi bir durum gésterilmektedir.

Iki titresim ayni Bir titresim Iki titresim
anda mevcuttur gnlenir gnlenir

(Duration: 01:14)
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@ servo Yiikseltici Tipleri

Komut arabirimine bagli olarak asagida belirtilen iki tip MR-J4 Servo yiikseltici mevcuttur.

* MR-J4-B - - - Servo sistemi yiiksek hizli senkronize ag "SSCNETB/H" ile uyumlu Servo yiikseltici
* MR-J4-A - - - Genel amach arabirimle uyumlu Servo yiikseltici (6rn. Darbe katan veya analog giris icin)

) ﬂﬂﬂ

Ozellik Sistem konfigiirasyonu

Denetleyici

uyumliu denetleyicisi,

MR-J4-B artirmaktadir.

performansinda artig saglanir.

mumkindir.

SSCNET IIy/H » Cok aksli/eksenli senkron kontrole uygun bir Hareket
Basit Hareket modiilii ve benzerine bafjlanabilir.

= Veri iletim/alim hizi klasik yéntemlere gére 3 kat artarak
150Mbps tam dupleks (yar duplekste 300Mbps'ye denktir)
hizina gikmistir. Bu da sistemin yanitini carpici bigimde

» Tam senkronize iletigim sayesinde ekipman

= Optik iletigim garaltd bagisikh@im carpici bigimde gelistirir.
= Sistem basina 1600m'ye kadar kablo dosenmesi

» Kablo tesisatindan dnemli dlglide tasarruf saglanabilir.

MR-J4-B ! l

Servo

motor ‘ —' _

arabirimle benzerine baglanabilir.

mumkinddr.

MR-J4-A

Genel amagl » Bir darbe jenerator(, konumlandirma denetleyicisi ve

uyumlu » Maksimum 4Mbps komut darbesi frekans! desteklenir.
+ Analog voltaj komutlan da desteklenir. Analog voltaj
komutlariyla hiz kontrolii veya tork kontroli de

Denetleyici

MR-J4-A

ol Servo
motor

Iki ve ic servo motorunu calistirmak icin sirasiyla MR-J4W2-B 2 aksli servo yiikseltici MR-J4W3-B 3 aksl servo yiikseltici de

kullanilabilir.
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m Servo Yiikseltici Yelpazesi

Bu bélimde, MR-J4 Servo yiikseltici Griin yelpazesini tanitacagiz.

® : Uyumlu O: Gelecekte kullanilabilecek —: Uyumlu degil

Komut arabirimi Kontrol modu

Gilg kaynagi
teknik
ozellikleri

I
H

o)

H/ II 13NDSS
[eyjoa Bopeuy
pue|Beq o3
2254
NIOUOY WLIASS
Ijedey we|

1 fazh 0.4

100V AC - (Gelecekte sunulacak)
I

|
3 fazh
200V AC

3 fazh
400V AC

3 fazh
200V AC

lwigese H/M 13NDSS

3 fazh
200 AC

1 fazh !
100V AC

T
3 fazh . L
200V AC

wiqgele
I|YEWeE [3UaD

3 fazh
400V AC

(Haziran 2013 itibaryla)
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»ﬂ Servo Motor ) 000

1/2

Doner servo motorlara ek olarak iki Servo motor tipi daha mevcuttur: Yiksek hizli, yiiksek hassasiyette konumlandirma
yapabilen Lineer servo motorlar ve disik hizl, yiiksek torklu kosullarda kullarmim igin ideal olan Dogrudan tahrikli motorlar.

@XET Diner Servo Motor Yelpazesi )

Bu bélimde, Déner servo motor riin yelpazesini tanitacagiz.

D&ner servo motor serisi Nominal hiz Giig kaynagi Ozellikler Uygulama émekleri
(maksimum hiz)  teknik dzellikleri
[dev/dk] . 10kw  100kw

HG-KR serisi Dislik atalet *Kayish tahrik

Genel endistri sistemleri
sRobotlar

+Montaj dhazlan
3000 *Dikis makineleri

(6000) +X-Y tablalan

+Gida isleme
makineler

makineleri.

*¥an iletken Gretim

ekipmanlan
equipment
+QOrgii ve nakis
makineleri

ayisede yniny

HG-MR serisi 3 fazh Ultra diigiik atale Yerlestirme
3000 200V AC | Yiksek is hacimli 2 cihazlar

(6000) ?me"::’r +Montaj cihazlan
icin uygundur.

HG-5R serisi 3 fazh Orta derecede ) ] +Malzeme tasima
200V AC atalet sistemleri
Bu seri iki nominal «Robotlar

3 fazh hizda temin +X-¥ tablalan
200 vV AC edilebilir.
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—

i )

e
I 5o oo

) oo

2/2

— | | | l
o HG-5R serisi 1000 3 fazh Orta derecede | 0.5 | 42 | : +Malzeme tasima
200 V AC atalet | ' sistemleri
(1500) _ .
g Bu seri iki nominal : | : ' | spobotlar
. [
o 2000 3 fazh hizda temin I I I i | «%-¥ tablalan
A 200 V AC edilebilir. I 0.5 I 70 1 I
@ (3000) 3 fazh ! _ ! I
[ [ !
400 V AC | ! | '
HG-JR serisi 3000 3 fazll Diisiik atalet T 90| ! | +Gida paketleme
- (6000: 05ila 5 kW | 0 | Viksekis | | | | makineleri
52 5000: 7, 9 kW) hacimli ve yiksek | _ [ || +Baski makineleri
g % 3 fazl hizlanma/ yavaslatm [+ ! ! :
7 E 1500 400 V AC a gereken ' ' 11 72 | | *Enjeksiyonlu kaliplama
~ (3000: 11, 15 kW operasyonlara : : L. || makineleri
g | \ \
2500: 22 kW) uygundur. | | | | | Pres makineleri
o Orta derecede atalet | | [ [ Ul sUltra yiiksek
E- ; Bu seri ik | ' ! : is hacirnli
= 3000 3 fazl nominal hizda temin | ! PR ! 'l malzeme tasima
S | |
: (4500) 200VAC | edilebi | I | Setermieri
El-' | | | |
| | | |
2000 Diiz ! ! ! ' | ~Robotl
- iz tip | | | «Robotlar
& (3000: 0,75 ila 2 kW Diz tasanm, bu [ [ [ : «Gida igleme
5 2500: 35, 5 kw) 3fazh | Gniteyi kurulum | | : | makineleri
E 200V AC | alamimin simich | 0.75 5.0 | |
w oldugu durumlar | | _ I '
f |
E; icin ok uygun : : : I
= hale | | | :
getirmektedir. I I I I
! ! ! !
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m Lineer Servo Motor Yelpazesi

Bu bélimde, Lineer servo motor riin yelpazesini tanitacagiz.

Lineer servo motor  Maksimum Sodutma itme Kuvveti Uygulama &mekleri

serisi hiz yontemi
100N 1000MN 10000M 100000N

Yerden tasarruf icin +Yari iletken montaj
uygundur. sistemleri
Kompakt boyut ve | +Plaka temizleme

yilksek itme kuvveti. sistemleri
} [ +LCD montaj makineleri

+Malzeme tasima
islemleri

Kompakt boyut. +Pres besleyicileri
Entegre siviyla sogutma iralali +NC makine aletleri
sistemni strekli itme I 1800 +Malzeme tasima

kuvvetini ikiye katlar. Maksimum: _ islemleri
y 600 | 6000

SL'# rekli —

1800 18000

diy I papana’

LM-K2 serisi Yiksek itme kuwveti

yodunludgu.
Manyetik cekimli karsi +Plaka temizleme

|
|
|
|
|
|
| e "
kuwvetli yapisi l | istemler
% - Dogal uvvetl }Faplfl ".1. Eiir : sistemleri _
- e kilavuzlann dmrind | +LCD montaj
ol |
| —
|
|

+Yari iletken montaj
sistemleri

sojutma o ) )
uzatir ve giiriiltii makineleri
diizeylerini distrdr.
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b
m Lineer Servo Motor Yelpazesi

) ﬂlllﬂ

2/2

diy zisyapinEt

LM-LI2 serisi

§,-

2.0

Dogal
sogutma

Sarsintisizdir ve kicik hiz
dalgalanmalarn yoktur.
Manyetik cekim glci
olmayan yapisi lineer
kilavuzlanin Gmrdind uzatr.

50

|
8001

D (srekli

|
1150
|

3200

Maksilh'ium

+Ekran yazdirma
sistemleri

+Tarama pozlama
sistemleri
sInceleme sistemleri
+Malzeme tasima
islemleri




Servo_MELSERVO_Basics(MR-J4)_TUR

>m Dogrudan Tahrikli Motor Yelpazesi

Bu bélimde, Dogrudan tahrikli motor Griin yelpazesini tanitacagiz.

Dogrudan tahrikli Nominal hiz Motor Ozellikler
motor serisi (maksimum hiz) dis drnekleri
[dev/dk] capi
[mm] . 10N*m  100N'm  1000N-m

= Yar iletken
dretim
cihazlarn

= Sivi kristal
dretim
cihazlan

= Makine aletleri

= Disik hizh ve yiksek

torklu operasyonlara

uygundur.

Daha az glraltii ile

sorunsuz isletim. !

Motorun disik profilli :

tasarimi kompakt Griin I
|
|
|
|

Maksimurm

yapisina ve daha Nominal
yiksek makine 54
kararlihd igin algak - Maksimum
agirlik merkezine katki kﬁ?
saglar. 72 |
Temiz oda teknolojisi - Nbminal

ile uyumludur. | 216

1
|

I 240

|
1
|
i
720
|
]
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m Servo Yikseltici / Servo Motor Kumbinasyunlan

Bu bélimde, MR-J4 Servo yiikselticiler ile Servo motorlarin kombinasyonlarini tanitacagiz.

@®: Uyumlu O: Gelecekte kullanilabilecek —: Uyumlu degil

Dogrudan tahrikli

Ddner servo motor Lineer servo motor e

Giiig kaynagi
teknik 2

]
E
=

dzellikleri

Iwingese H/ LINDSS

wuiqese
lSewe [ausn

(Haziran 2013 itibanyla)
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> Mutlak Konum Algilama Sistemi ) o0
1/2

MR-J4 serisinde, bir Mutlak konum algilama sisteminin kolayca olusturulabilmesi icin bir mutlak kodlayici kullanilir.

Klasik Artimh sistemlerde, doniis konumu ve hizi tespit edilememekte ve glic KAPALI iken bellege kaydedilememekteydi.
Dolayisiyla, Servo sistemi giicii ACIK iken, sistem baslatildiginda veya bir anza veya glic kesintisinin ardindan kurtanldiginda,
baglangic konumunun hizalanmasi (baslangic konumuna dénus) gerekiyordu.

Buna karsin, Mutlak konum algilama sistemlerde, déniis konumu ve hizi tespit edilebilmekte ve giic KAPALI iken bellege
kaydedilebilmektedir. Dolayisiyla, baglangig konumu ilk calisma sirasinda ayarlandigi takdirde, baslangic konumuna déniis
yapmadan c¢alisma sirdirdlebilmektedir. Sonugta, bir ariza veya giic kesintisinde kurtarma stiresi kisaltilabilmektedir.
MR-J4 serisi ile Mutlak konum algilama sistemi olusturulurken, mutlak konum verilerini tutmak icin bir pil Gnitesine gerek
vardr.

Asadidaki ilgili digmeye basip bir animasyon baslatarak bu "Mutlak konum algilama sisteminin” ve "Artiml sistemin" nasil
calistigini gérebilirsiniz.

4
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> Mutlak Konum Algilama Sistemi
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»m Bir Servo Sistemi Olusturma Prosediiru

) oo

Asadida bir Servo sistemi olusturma prosediirii gosterilmektedir.

Bu kursta, "(1) Se¢im" asamasindan "(5) Ayarlama" asamasina kadar olan prosediri 6greneceksiniz.

[ (1) Servo yiikseltici/Servo motor segimi e

[ (2) Servo yiikseltici/Servo motor Kurulumu/Kablo Tesisati =~ == «== "

(3) Servo Yiikselticinin Yapilandinlmasi/Baslatilmasi == ===+ -= -~
-Parametre ayarlari
-Servo Yiikseltici/Servo Motoru Kablo Tesisatinin Kontrolii
Calisma testi

[ (4) Denetleyiciye bagh motorsuz gaisma =~ ==« s reereeran e

[ (5) Makine tizerine monte edilmis servo yikselticinin ayarlanmasi
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Bu bélimde, sunlarn égrendiniz:
» MELSERVO-J4 Ozellikleri
« Servo Yikseltici Yelpazesi
» Servo Motor Yelpazesi
Mutlak konum algilama sistemi

Bir Servo Sistemi Olusturma Prosedir(i

Onemli noktalar

Asagidaki noktalar cok dnemli oldugunda, icerigi konusunda bilgi sahibi oldugunuzdan emin olmak icin litfen
bunlarn tekrar gézden gecirin.

MELSERVO-J4 Ozellikleri + Sektordeki en hizli ve en yuksek hassasiyeti elde etmek igin tescilli bir mimariye dayanan bir
servo kontrol motoru kullantlir.
» Déner servo motor yiksek hizl konumlandirma ve sorunsuz donusi saglayan
bir 4,194.304p/dev (22bit) mutlak kodlayici ile donatilmistir.

Mutlak konum algilama = Mutlak konum algilama sisteminde, baslangi¢ konumu ilk baslatma sirasinda belirlendigi
sistemi takdirde, sistem konum kaymalarini telafi eder.
Bu nedenle, glic yeniden ACIK hale geldiginde baslangig konumuna geri dénilmesine
gerek yoktur.
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»@@m Ornek Sistem ve Ekipman Konfigiirasyonu

G 5ok sistem

Bu kursta, 6rnek sistem olarak X-Y tablas: hakkinda bilgi edineceksiniz.
Asadidaki PDF dosyasindan calisma diizeni semasini ve makine teknik ézelliklerini kontrol edin.

Ornek sistem bilgileri <PDF>
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>E Servo Motor Kapasitesinin Secimi ) 14 ] v Joc)

Oncelikle, 8rnek sistemde kullanilacak Servo yiikselticinin/Servo motorun optimum kapasitesini secmeniz gerekir. Kapasite
secimi icin AC Servo Kapasite Segim Yazilimi (lcretsiz yazihim) kullanilir.

AC Servo Kapasite Secim Yazilhmi

» Makine teknik ozellikleri ve ¢alisma duzeni ayarlandiginda, optimum Servo yiikseltici, Servo motor ve Rejeneratif enerji
secenedi segilebilir.

+ Lineer servo motorlan ve Dogrudan tahrikli motorlar segmek icin kullanilan bir meni de saglanir.

* Yatay bilyeli vida, dikey bilyeli vida, kremayer ve roll field gibi on adet ekipman konfiglirasyon tiirt desteklenir.
Simdi bir sonraki ekranda AC Servo Kapasite Secim Yazilimi kullanmay secelim.

Kapasite Secim Yazilimi MRZJW3-MOTSZ111E Siir.C5

o % Dall scrw, Hrz. | Running MHIDTO, SV

Fie LUnts Took Help

. |'_-MII SCnw, ML '| Coupling +Esd Red Gear [n) vl

|"-., il minde '_.I-- Caloalale © Sl
w-—-l Arnpliar MR- - AT
N?I,:lﬁu'l

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 |

M ol teks WT 3 oo ig Malod HO-ER0ST |50 W)
Wy o kowd Wi 0 S0 g
[ —— Fi o oo0 " Amnpifier MR- )8 1 048
o TFdera) bace Fik 0 D00 ] Figeneraion nasdliss
ongdrey Feela s L 4] b Subibie Imy? Gl purisi i i ek il
Inerfa of (Fat e s R gL Load Inarda 0470 [eg-cmi] 10 4Timas
Ll o ball scress - 21000 ] Paak Taigue 03273 |- 201 0%
CARI0 OF Ball drarer - SR = FWeS Torque 0.084 [N-m 1%
Lisfug® of Bl Srere (1] w00 O e Fegen Par 0.000 [ 0 0%
Doivn @rScasray wa ik n ]
Comptfaoint of Tricion e GLE
Ao Tre spng sofeere caicuisberd e py e wiih Sheorstcasl s - - .
%, msmcces st o crty et 35 0 e 39 m e s *Kapasite secim yazilimi Ucretsiz olarak
L indeperaiantty enmure e desegn s pafScesnt safely e gin . - - s e s
R - T 1 ] D S T indirilebilir. Daha ayrintili bilgi icin yerel

satis ofisinizle gérisiin.
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>ﬂ Servo Motor Kapasitesinin Secimi

Sizing Result

Motor (HG-KR0S3 [50 W]

Amplifier :MR-J4-108/8
Regeneration needless
Side-by-side mounting is possible.

Load Ineria : 0470 [ko-cmz) 10.4Times
Feak Tomue : 0.323 [M-m) 201 9%
RMS Tomue : 0.084 [M-m) H2.2%
Regen. Pwr. ; 0.000 ] 0.0%

The sizing softwware calculsted the Hesaplama sonucy gardntdlenir
equstions and can only be used as a g P go )
Independantly ensure the design has sy 5 . . .
Sonraki ekrana gegmek igin m diagmesini tiklayin.

:'._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 hotor
T Arnplifier MR-J4-AiB
Amplifi
e i
| hotor - HG-KR 3000 wimin
| @&i" | Mo Reduction Gear Option
S o erake Option
r Uniform AcciDec Inclin All Sect. of  ESm=romt
Ef: Pos Ctrl Mode Oper. Pattern Calcu"’fjﬁ
| Icapacity
Data Setting
Mass of takble Wi 2.000 ki
Mazsz of load Wil 0.500 ko
Thrustioad Fc 0.000 M
Guide fightening force FG 0.000 M
Coupling inettia JC 0100 kg-cmz2
Inertia of the others JO 0.000 kgg-cm2
Lead of ball screw PB 2.000 mim
Dismeter of ball screw 0B 20.000 mim
Lencgth of ball screw LB 300,000 mim
Driwe efficiency eta 0.a00
Coefficient of friction i 0135
Mass oftable WT: 2.000 |ky -

lCCoShow Graph ' L OO G Al UIEnnTs |
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»m Ekipman Konfigiirasyonu

Ornek sistemi asagidaki prosedire gére olusturun. Asagida &rnek sistem icin ekipman konfigiirasyon semasi ve listesi
gosterilmektedir.
Denetleyici

Giris cihazi
Cikis cihazi
Zorlamal Calisma Durdurma Baslatma
Durdurma gostergesi  gostergesi  dUgmesi
Digmesi
47 SSCNETII/H
Aks 1 Aks 2
Servo ylkseltici Servo ylikseltici
MR-J4-10B MR-J4-10B
Servo motor Servo motor
HG-KRO53 HG-KRO53
- —i
Strok tst limiti Strok Gst limiti
- — -
Strok alt limiti Strok alt limiti

®
_‘ Yakinlik dnitesi

s
_. Yakinlik Gnitesi

) 000
Model Model Adi Adet

Denetleyici

PLC CPU QO4UDEHCPU 1

Giig kaynad modild QB2P 1

Ana baz Gnitesi Q35DB 1

Girig modUli Qx40 1

Cikis modili QY41P 1

Servo sistem denetleyicisi QDTTMS2

(Basit Hareket modili) 1
Servo ylkseltici MR-J4-10B 2
Servo motor HG-KRO53 2
Servo motor gl kablosu MR=PWS1CBLZM=-A2-L 2
Kodlayic kablosu MR=J3ENCBLZM-A2-L 2
SSCMET Il kablosu MR=J3BUS1IM 2
Konektor seti MR=CCM1 2
Pil MR-BATEVLSET 2
Kisisel bilgisayar iletisim kablosu | M1 23 USBCBLIM .
(USB kablosu)
Yapilandirma yazilimi MR Configurator2 1

*Kaliplanmis devre kesici (MCCB) ve Manyetik kontaktsr (MC) ayn

ayn gereklidir.
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hm Ornek Sistemin Giivenli Tasarimi ) 006

Acil durumlarda cihazin zarar gérmesini ve arizalanmasini ve sistemde sorunlar ¢iktiginda kazalan énlemek tzere sistemi
hatasiz bicimde durdurmak icin tasarlanan gavenlik dnlemlerini gézden gecirecediz.

Daha fazla bilgi almak istediginiz digmeyi tiklayin. (Tim devrelere ait giivenlik dnlem cihazlarini kontrol etmek icin "Display
all circuits" diigmesini tiklayin.)

Acil durdurma devresi Is parcasi hareket araligi Tim devreleri gériintiile

<5ervo giig kaynagi> <PLC giig kaynagi>

AC gl kﬂ}l‘l‘lﬂgll
(200V)

Denetleyici

Ana giic | i . Zorlamali
kaynad durdurma
Zorlamah digmesi

durdurma girisi q

Strok alt limiti Strok Ust limiti
giic kaynadi | kontrol devresi I

Kallpllanll:mg, ) e k . —F Is parcasi -
devre kesici Manyetik gue kaynagt I TA ST TTTITS
(MCCE)

kontaktdr (MC)

. i
+|3‘T:¢ Ana devre E"“_|

% glckaynad | kontrol devresi

Kahplaﬁm; ) iic kavnadn
devre kesici Manyetik gug kaynag

{MCCB) kontaktdr (MC)
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»ﬂ Servo Yiikseltici

m Servo Yiikseltici Parcalarinin Adlarina ve Islevlerine Giris )

Ornekler yoluyla, "MR-J4-10B" Servo yiikselticinin parcalarinin adlarini ve islevlerini égreneceksiniz.

oo
) 1/2

Ad/Uygulama No. Ad/Uygulama
(1)
(2) Ekran Kodlayic konektoria (CN2)
(3) 1 3 haneli, yedi bélmeli LED servo durumunu ve (9} Serva motor kodlayiasina baglanir.
alarm numarasini gosterir.
Ekran Pil konektori (CN4)
kapaginin i Doner aks secim digmesi (SW1) (10) Mutlak konum veri yedeklemesi icin pili
kismi (2) | Servo yiikselticinin aks numarasini ayarlamak baglamak amaayla kullanilir.
) icin kullanihr.
N Kontrol aks ayarlama diigmesi (SW2) Pil yuvasi
3) Calisma testi digmesi, kontrol aksi (11) | Mutlak konum veri yedeklemesi icin pili takin.
devreden gkarma ayar digmesi ve yardime
aks numara ayar digmesi kullanilabilir. - Koruyucu toprak (PE) terminali
USB iletisim konektdrii (CNS) Topraklama terminali
4 isi ilgi g .
@ Kigisel bilgisayara baglayn Ana devre gl kaynad konektérl (CNP1)
(13) | Giris giic kaynagini baglaymn.
G/C sinyal konektorii (CN3)
{5) Dijital G/C sinyalleri baglamak icin kullanilir (14) | Anma degerleri plakas:
STO giris sinyali konektdrii (CN8) i Eﬂ:t”“: :E’"ES'_ gue EEY”“E" (CNP2) ”
| MR-J3-DOS givenlik ojik tnitesini ve haric ontre’ € E."'tr.ef'lg”‘; ayragl ve rejeneran
giivenlik rélesini baglamak icin kullarlir. SEGENEgInI bagiayin.
SSCNET I kablo konektérii (CN1A) Servo motor glc cikis konektori (CNP3)
Servo sistemni denetleyicisini veya dnceki aks (16) Servo motoru baglayin.
[T corvn witksaltirizsing haflamal amacnda




k& Servo_MELSERVO_Basics(MR-J4)_TUR

B

»ﬂ Servo Yiikseltici

) ﬂﬂﬂ

2/2

SSCMET II kablo konektérii (CN1A)

Servo sistemi denetleyicisini veya dnceki aks
{7} servo yilkselticisini bafjlamak amaciyla
kullanlir.

Servo motor glic cikis konektéril (CNP3)
Servo motoru badglayn.

SSCMET II kablo konektdri (CN1B)
Siradaki aks servo yilkselticisini baglamak icin
(8) kullanilir. Son aks icin, bir kapak yerlestirin.

(16)

Sanj lambasi

Ana devre sarjliyken, bu lamba yanar.
(17) Bu lamba yanikken, kablolan yeniden

baglamayin.
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@XFIM servo Yiikseltici icin Ekran Unitesi

) oo

Servo yiikselticiye ait ekran asagida gésterilmektedir. (MR-J4-B model servo yiikseltici igin)
Ekran, aks servo kosullanm gostermek ve alarm bildirimleri saglamak icin yedi bélmeli bir gdriintd kullambir,

3 haneli, 7 balmeli LED

Kapak aglmisg
|
(1) Normal ekran (2) Alarm Ekrani

Alarm yokken, sirayla aks No. ve bos ekran gérintilenir. Bir alarm olustugunda, sirayla alarm numarasi (iki hane) ve
alarm bilgisi (bir hane) durum bildirimiyle birlikte
gorlntilenir, @megin, [AL 32 Owercurrent] alarmi
olustudunda asadidaki ekran gdsterilir,

Durum Alcs Mo, Durum Alcs Mo, Alarm No.  Alarm bilgisi

i BN 2 Iy i BN {2 by 2 by n il BN

1/2
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>m Servo Yiikseltici icin Ekran Unitesi ) o0

2/2

Durum Aks Mo, Durum Aks Mo, Alarm Mo.  Alarm bilgisi
(1 hane) (2 hane) (1 hane) (2 hane) (2 hane) (1 hane)
"b": Hazir-kapal ve servo-kapall durumunu gésterir. "n": Bir alarmin olustugunu gdsterir.

"C": Hazir-agik ve servo-kapal durumunu gdésterir,
"d": Hazir-agik ve servo-agk durumunu gésterir.
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»m Servo Motor Parcalarinin Adlarina Giris

) ﬂﬂﬂ

Ornekler yoluyla, "HG-KR053" Servo motorun parcalarinin adlarnini 6greneceksiniz.

Glic konektdri

Kodlayici konektér

Kodlayici
Servo motor mili
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2.7 Ozet

Bu bélimde, sunlarn égrendiniz:

o

Servo Sistemi Kapasitesinin Segimi
Servo Sisteminin Ekipman Konfiglirasyonu

Ornek Sistemin Giivenli Tasarimi

Servo Yiikseltici Parcalarinin Adlarina ve islevlerine Girig

Servo Motor Pargalaninin Adlarina Giris

Onemli noktalar

Asagidaki noktalar ok dnemli oldugunda, icerigi konusunda bilgi sahibi cldugunuzdan emin olmak igin litfen
bunlar tekrar gézden gegirin.

Servo Sistemi * Uygun kapasite araligi iginde yer alan bir Servo yiikseltici ve Servo motor kombinasyonu
Kapasitesinin Segimi segin.

Servo Sisteminin SO0 U - Olusturulacak sistemin teknik dzelliklerine gére bir denetleyici, Servo yiikseltici, Servo
Konfigiirasyonu Motor, kablolar vb. segin ve Servo sistemini bir araya getirin.

Omek Sistemin Giivenli » Acil durumlarda cihazin zarar gérmesini ve arizalanmasini ve kazalari &nlemek Gzere sistemi
Tasanmi hatasiz bigcimde durdurmak igin tasarlanan glvenlik dnlemlerini uygulayacagiz

Servo Yiikseltici = Servo yukselticiler bir Ekran, aks ayarlama pargasi, arabirim, Pil yuvasi ve Sarj lambasindan
Parcalannin Adlanna ve olusur

Islevierine Girig

Servo Motor Pargalannin » Servo motorlar, bir glic kaynagi konektéri, Servo motor mili, Kodlayici konektori ve
Adlarina Girig Kodlayicidan olusur.
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3.1

(0,39 ing)
veya daha
fazla

lkazlar

kullanin.

>m Kurulum/Kablo Tesisati

) ﬂﬂﬂ

Servo Yikselticilerin Kurulumu

)

® Tek servo yukselticinin kurulumu

Kabin

10 mm -

" 40 mm (1,57 ing)
veya daha fazla

fazla

40 mm (1,57 ing)

. veya daha fazla

MR-J4-10B'nin ait kurulum yénini ve gevresindeki alani kontrol edin.

Kabin

Lo~ 10 mm
“4  (039ing)
veya daha

(80 mm (3,15 ing) veya daha fazla)

+ Servo ylikselticiyi dikey bir duvara monte edin ve Ust kismi yukarn, alt
kismi ise asagi donlk olacak sekilde yonlendirdiginizden emin olun.
= 0°Cila 55°C (32°F ila 131°F) oda sicakhgina sahip bir ortamda

» Sistemin asin 1sinmasini énlemek igin bir sogutma fam kullanin.

« Montaj sirasinda veya sogutma fanindan servoya yabanci cisim veya
malzeme girmemesine dikkat edin.

= Toksik gaz dumanlarinin bulundugu veya toz orani yliksek olan yerlere
servo ylkseltici kurulumu yapiyorsaniz bir hava tahliye sistemi kullanin (ig
basincin dis basingtan daha yuksek olmasini saglamak igin kabinin icine
temiz hava yonlendirin).

e |ki veya daha fazla servo yiikselticinin kurulumu

Ust
30 mm
(1,18 ing)
veya daha
fazla
Alt
Taraf
lkazlar

Kabin

lmm 100 mm (3,94 ing) veya daha fazla

(0,04 ing) .,

o LS L
40 mm (1,57 ing)
. veya daha fazla

«« 1 mm (0,04 ing)

~ 30 mm
(1,18 inc)
veya daha
fazla

+ Servo yiikselticileri birbirine yakin monte ediyorsaniz,
montaj toleranslarini dikkate alarak bitisik
yikselticilerin arasinda 1 mm agikhk birakin.

Bu durumda, ortam sicakhigimi 0 °Cila 45 °C
(32°F ila 113°F) arah@inda tutun veya servo
yiikselticiyi etkin yiik oraninin %75'i veya daha aziyla

kullanin.
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»m Servo Yiikselticinin Topraklanmasi

Gucg kaynaginin kablo tesisatini yapmadan &nce, Servo yikselticiyi ve Servo motoru topraklayin.
Elektrik carpmasi ve giriltlyl énlemek igin bir dnlem olarak, Servo ylkseltici ve Servo motoru glvenilir sekilde topraklayin.

) oo

» Elektrik carpmasini 6nlemek igin, yikselticinin Koruyucu toprak terminalini Kabinin koruyucu topragina bagladiginizdan

emin olun.
« Servo yiikselticiler, kablo tesisatinin désenme ve topraklamanin yapilma sekline bagl olarak transistérierden kaynaklanan

anahtarlama parazitinden etkilenir. Bu nedenle, topraklama yaparken, asagidaki semaya basvurun.

Kabin
Servo yiikseltici

Servo motor

| MCCB

Not) |
Glig —X //‘

kaynadi <

IS243|Y 3BH

Kabloyu servo yikselticinin PE terminaline
bagladiginizdan emin olun.

Kabloyu dogrudan kabinin topraklamasina
baglamayin.

Dis Not. 1 fazh 200 vV AC ila 240 V AC igin, gli¢ kaynagini L1 ve
kutu L3'e baglayin. L2'yi acik birakin.
LIS S S *Servo motorun toprak terminalini Servo yiikselticinin Koruyucu

:L toprak terminaline baglayin. Servo yikselticinin Koruyucu
" = toprak (PE) terminalini Kabinin Koruyucu topragina (PE)
baglayarak topraklayin.
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»m Harici G/(; Sinyal Kablolarini Servo Yﬁkselticiye Baglama

Alarm sinyali

(Manyetik kontaktore baglamir)

MR-CCN1

&:

CN3'e baglayin

MR-J4-10B

Strok (st limiti

— Strok alt limiti

Yakmnhk Gnitesi

G/C sinyal konektorii

pim dizeni

o ——

_CN3

1

LG 12

DI

3 DI

14

MO

D0 kA

MBER

5 MO2

15

DICOM

ALM

7

LBR

19

D3

Konekttir tesisat

G/C sinyal konektériine ait sinyal tesisat semasi asagidaki gosterilmektedir.
Asagida sadece bu kursta kullanilan harici G/C cihazi aciklanmaktadir.
Diger cihazlarla ilgili ayrintilar icin, ilgili kilavuza basvurun.

G/C cihaz
Pim No. Sembol Islev/uygulama

Harici G/C cihazlanm G/C sinyal konektdriine kabloyla baglayin (model: MR-CCN1).
Kablo baglantisi dnceden yapilmis G/C sinyal konektériini Servo ylikselticinin CN3 konektériine baglayin.

oo
) 1/2

Zorlamal durdurma diijmesinin kablo
= EM2 baglantisini yapar.

Donanim (st strok limit anahtannin kablo
2 DIl baglantisini yapar.

Donamim alt strok limit anahtaninin kablo
12 DI? baglantisini yapar.

Yakinlik {initesinin kablo baglantisim yapar.
19 DI3

Alarm sinyalini tiretir.

Alarm sinyaliyle manyetik kontaktérli (MC)
15 ALM ACIP KAPATMAK icin harici bir sekansa

badlanir.

G/C arabirimi igin giri 24VDC
c (24VDC£%10 0,3A).

Giic kaynad kapasitesi, kullanilacak G/C

arabirimindeki nokta sayisina gdre

DICOM degisiklik gosterir.

24vDC harici glic kaynadini (+) badlayin.

10
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»m Harici G/C Sinyal Kablolarini Servo Yiikselticiye Baglama ) 00c

| l l ____Ijl.——_-_;?) DICOM degisiklik gosterir.
e 24VDC harici glic kaynadini (+) baglayin.
B 10
Konektor tesisat
kesitinden sema
gorinimi EM1 ve didjer giris sinyalleri icin ortak
3 DOCOM terminal R :
Plaka(Sink)/Kaynak (Source) Tesisat Uyumlulugu
Dijital giris ve gikislann hem plaka hem de kaynak tesisati desteklenir
WDijital giris drmegi
Akim Servo ylkseltici Plaka/kaynak Al Servo yukseltici
EM2, vb. desteklenir EM2Z, vb.
J—— 1 —— ]
Didgme
\ 7

Digme
. ! ; \ A4/
| picom |

| picowm

e
.

i

24V DC

Plaka girisi Kaynak girisi
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»m Servo Yikseltici ile Servo Motor Arasindaki Kablo Tesisati ) 00c

Ornekler yoluyla, Servo motor gii¢ kablosunu ve Kodlayic kablosunu "MR-J4-10B" ve "HG-KR053"e
baglamayi 6greneceksiniz.

Her kablonun nasil secilecegiyle ilgili ayrintilar icin, ilgili kilavuza basvurun.

Alarm sinyali

— Strok st limiti
Strok alt limiti
Yakinhk Gnitesi

Servo motor glig kablosu ... &
| [

Kodlayici
kablosu

=

HG-KRO53

lkazlar

« Servo motor glig kaynadi ve Servo yikselticinin fazlanm (U/V/W) dogru sekilde baglayin. Fazlann yanlis baglanmasi Servo
motorun arizalanmasina neden olur.

« Servo ylkselticiyi Servo motora ézel kablo kullanarak baglayin.
Ayrica, ylkseltici ile motor arasinda gli¢ kondansatért, gerilim darbesi giderici, filtre, Manyetik kontaktor (MC) vb.
baglamayn.

« Servo motordan gelen topraklamayi Servo ylikselticinin Koruyucu toprak (PE) terminaline baglayin.
Topraklamayla ilgili aynntilar icin, madde 3.2'ye bakin.
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>“ Servo Yiikseltici Gii¢ Kaynaginin Kablo Baglantis

) oo

Servo yiikseltici glig kaynagini, ana devre ve kontrol devresi olmak zere iki yerde baglayin.

Giig kaynaginin giris hattina bir kaliplanmis devre kesici (MMCB) bagladiginizdan emin olun.

Ayrica, Servo yikselticinin L1, L2 ve L3 terminalleri ile ana devre gli¢ kaynagi arasina bir Manyetik kontaktér (MC)
glc kaynaginit KAPATMAK tizere Manyetik kontaktériin kapanmasini saglayin.

Asagidaki 6rnekte MR-J4-10B'nin Kablo Tesisati gosterilmektedir.

"B Kaliplanmis devre

‘.' kesici (MCCB)

e

" Alarm sinyali

< & Manyetik

™ M kontaktor

(MC) — Strok {st limiti

== Strok alt limiti
P Yakinhk nitesi

Ana devre |o| [ |

Kontrol devresi - -

Servo motor gig kaynag| kablnsu ?_. 3 |

KDd'E}"ICI
kablosu

HG-KR053

bagladiginizdan emin olun ve kablolar doserken Alarm sinyali veya zorlamal durdurma giris sinyali yalitkan iken ana devre
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@ S5CNET 1I/H Baglantsi ) D08

1/2

Bu béliimde, Servo yiikselticilerin nasil birbirine baglandigini 6greneceksiniz.

MR-J4-B Servo yiikseltici bir SSCNET III/H arabirimiyle donatilmistir.

SSCNET III/H arabirimi optik iletisim sistemi kullanarak milkemmel parazit toleransina sahip yiksek hizli, tam dupleks
iletisim sunmaktadir.

Bu baglanti icin 6zel kablolar kullamlmaktadir. Kablolar, kolayca baglamp cikariimalarnni saglayan konektorler ile birlikte
temin edilmektedir.

Servo sistemni
denetleyicisi

QDTIMS MR-J4-10B (Alks 1)

MR-J4-10B [Aks 2)

SSCNET I kablosunu kullanirken asadidaki énlemleri dikkatlice Badlama yontemi

uyguladiginizdan emin olun.

= Kabloya germe kuwveti veya yandan baski uygulamayin; kabloyu cok
keskin bicimde biikmeyin, cevirmeyin ya da cekmeyin. Aksi takdirde, ic
fiber optik deforme olur ya da kopar ve bunun sonucunda optik iletim
basansiz olur.

= Fiber optik kablo istildiinda deforme olabilen ve bunun sonucunda
optik iletisimin basansiz olmasina sebep olabilen sentetik recineden
tiretilmis oldugundan, kabloyu atesin yakininda veya yiiksek sicakliklarda Tab

kullanmayin.

« Isigin iletilmesini engelleyerek cihazlann anzalanmasina neden

L olahilecedinden. fiber optik kablonun uclannda kir veva vabanci cisim
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@I SsCNET II/H Baglantisi

« Isigin iletilmesini engelleyerek cihazlann anzalanmasina neden
olabileceginden, fiber optik kablonun uglarinda kir veya yabanci cisim
birikmesine izin vermeyin.

= Konektor veya kablo terminal uglanndan yayilan 5i§in igine dogruda

bakmay denemeyin.

« Givenlik ve koruma nedeniyle, 15181 engellemek icin birlikte verilen

2/2

) ﬂﬂﬂ
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> Mutlak Konum Algilama Sistemi icin Pil Unitesinin Takilmas1 ) 00c

Mutlak konum algilama sistemi kullanilirken, mutlak konum verilerini tutmak igin bir pil kullaniimasi gerekir.
Pil Servo yiikselticiye takilirken (veya degistirilirken) mutlak konum verilerinin kaybolmasini veya elektrik carpmasini
dnlemek icin asagidakilere dikkat edin.

* Elektrik carpmasini énlemek igin, ana devre gug kaynagini KAPATTIKTAN sonra Servo yiikselticiyi en az 15 dakika bekletin,
ardindan Sarj lambasinin kapal oldugunu dogrulayin ve pili baglamadan dnce P(+) ile N(-) terminalleri arasindaki voltaji
bir kontrol kalemi ya da baska bir alet ile kontrol edin.

« Pili, ancak kontrol devresi giig kaynadi ACIK iken degistirin.

Pil, kontrol devresi glig kaynagi KAPALI iken degistirildigi takdirde, mutlak konum verileri kaybedilir.

* Kodlayicl kablosunun gikariimasi mutlak konum verilerini siler. Kodlayici kablosunu g¢ikardiktan sonra, baslangig konumuna

donis yaptiginizdan emin olun.

Bu drnekte, MR-J4-10B'ye baglayin.

Bir pil takin ve ardindan fisi Altinda pil yuvasi bulunan servo yiikseltici
CN4 konektoriine icin, pil takilmis haldeyken topraklama
yerlestirin. tesisatinin désenmesi mimkin degildir.

Servo yiikselticinin topraklama tesisatini
doésedikten sonra pili yerlestirin.

Pil

Sarj lambasi
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»m Aks No. Ayarlan ) 00c

Servo yikseltici icin kontrol aks numarasini ayarlayin. Kontrol aks numaralar, kullamlacak kontrol aksini tanimlamak amaciyla her
Servo yikseltici icin ayrica belirlenir. Baglanti sirasina bakilmaksizin 16'ya kadar istenen sayida aks kullanilabilir.

Ayni Servo sisteminde birden fazla Servo yiikselticiye ayni kontrol aks numarasini atamamaya dikkat edin, ¢linkii bu durum sistem
isletiminin basansiz olmasina neden olabilir.

Servo yikselticiyle, servo yiikselticideki ekran kapaginin icinde yer alan Déner aks secim digmesi (SW1) ve Kontrol aks ayarlama
digmesi (SW2) icin bir ayar kombinasyonunu kullanarak servo kontrol aks numarasini ayarlayin.

' ) (
D&ner aks segim diigmesi QD77MS2 Déner aks secim digmesi
(SW1) (SW1)

ﬁ SSCNET, J'H.fﬂ

MR-J4-10B MR-J4-10B
Kontrol aks ayarlama J4-10 J4-10 Kontrol aks ayarlama

diigmesi (SW2) diigmesi (SW2)

HG-KRO53 HG-KRO53

*Daner aks segim digmesi (SW1) ve Kontrol aks ayarlama diigmesinde (SW2) herhangi bir degisiklik yaptiktan sonra servo
yiikselticiye ait kontrol devresi giiciinii ve ana devre gliciinii yeniden baslattiginizdan emin olun.
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>“ Servo Yikseltici Guicuni ACMA ) 005

Servo yikselticinin kontrol devresi gli¢ kaynagini ve ana devre gug kaynagim ACIN. Servo yiikseltici basladiginda, Ekranda
"Ab" (Servo sistemi denetleyici glic ACIK beklemede) goriintilenir.
Servo sisteminin gici ACIK olmadigindan Servo yiikselticiyi bu durumdayken yapilandinp baslatin.

Servo ylikseltici glictini Ekranda "Ab" gorUntilenir
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Bu bélimde, sunlarn égrendiniz:

Servo Yikselticinin Kurulumu

Servo Yukselticinin Topraklanmasi

Harici G/C Sinyal Kablolarini Servo Yiikselticiye Baglama
Servo Yikseltici ile Servo Motor Arasindaki Kablo Tesisat
Servo Yikseltici Gli¢ Kaynaginin Kablo Baglantisi

SSCNET IlI/H Baglantisi

Mutlak Konum Algilama Sistemi icin Pil Unitesinin Takilmasi
Aks No. Ayarlama

Servo Yikseltici Glicini ACMA

Onemli noktalar

Asagidaki noktalar ok dnemli oldugunda, icerigi konusunda bilgi sahibi cldugunuzdan emin olmak igin litfen
bunlan tekrar gbézden gegirin.

Servo Yikselticinin » Servo ylikselticyi dikey bir duvara monte edin ve (st kismi yukan, alt kismi ise agad
Kurulumu dénik olacak sekilde yonlendirdiginizden emin olun,

- 0°Cila 55°C (32°F ila 131°F) oda sicakhgina sahip bir ortamda kullanin. Servo
yikselticileri birbirine yakin monte edilmis olarak kullaniyorsamiz (0°C ila 45°C (32°F ila
113°F) araliginda).

+ Sistemin asin 1sinmasin dnlemek igin bir sodqutma fan kullanin,

» Montaj sirasinda veya sojutma fanindan servoya yabana cisim veya malzeme
girmemesine dikkat edin.

» Toksik gaz dumanlarimin bulundudu veya toz orani ylksek olan yerlere Servo yiikseltici
kurulumu yapiyorsaniz bir hava tahliye sistemi kullanin,

+ Iki veya daha fazla Servo yiikselticiyi istif halinde kullaniyorsaniz, kurulum igin bir pay
saglamak igin yikselticiler arasinda 1 mm'lik bir agiklik birakin.

Servo Yilkselticinin + Elektrik garpmasi ve glrdltlyd dnlemek igin bir &nlem olarak, Servo ylkseltici ve Servo
Topraklanmasi motoru glvenilir sekilde topraklayin.

+ Elektrik garpmasini @nlemel igin, ylkselticinin Koruyucw toprak terminalini Kabinin
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3.10 Ozet

Servo Yikselticinin
Topraklanmasi

Servo Yikseltic Gig
Kaynaginin Kablo
Baglantisi

SSCMET III/H Baglantisi
Mutlak Konum Algilama

Sistemi igin Pilin Takilmasi

Aks No. ayarlar

+ Elektrik garpmasi ve gUrdltlyd dnlemek igin bir énlem olarak, Servo yikseltici ve Servo
motoru glwvenilir sekilde topraklayin.

» Elektrik garpmasini dnlemek igin, yikselticinin Koruyucu toprak terminalini Kabinin
koruyucu topradina bagladiqinizdan emin olun.

Kontrol devresi glicl ve ana devre giici konelctdrlerine sahip servo ylilkselticiye bir giig
kaynad baglanir.

Gig kaynaginin girig hattina bir kaliplanmig devre kesici (MMCB) bagladiginizdan emin
olun.

» Bu baglanti bir optik iletigim sistemi kullanarak mikemmel parazit toleransina sahip
yilksek hizli, tam dupleks iletisim sunar.
» Bu badlanti igin &zel kablolar kullanilir.

» Mutlak konum verilerini tutmak igin bir pil dnitesi gerekir. Pil Servo ylikselticiye
takilirken (veya dedistirilirken) mutlak konum verilerinin kaybolmasin veya elektrik
garpmasini 8nlemek igin 3.7 kismindaki énlemlere dikkat edin.

» Servo ylkselticideki ekran kapaginin iginde yer alan Déner aks segim digmesi ve Kontrol
aks ayarlama ddgmesi igin bir ayar kombinasyonu kullanilarak 16'ya kadar aks Servo
yikseltici aks numarasi olarak ayarlanakbilir,

» Ayl Servo sisteminde birden fazla Servo yikselticiye ayni kontrol aks numarasini
atamamaya dikkat edin, qlnki bu durum sistem igletiminin basansiz olmasina neden olahbilir.
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> Servo Yiikselticinin Yapilandinlmasi/Baslatilmasi ) 000

Bu bélimde, "MR Configurator2” yapilandirma yazilimini kullanarak Servo yiikselticinin yapilandinimasi ve baslatiimasi hakkinda
bilgi edineceksiniz.

"MR Configurator2” Yapilandirma Yazilimi )

Bu bélimde, "MR Configurator2” yapilandirma yaziliminin (SW1DNC-MRC2-E) islevlerini ve

uygulamalarnni tanitacagiz.

Kisisel bir bilgisayar Gzerinde calisan MR Configurator2 (zerinden ayarlama ve tanilama yapabilir, monitérleri gériintileyebilir,
parametre okuyup yazabilir ve Calisma testi yiritebilirsiniz.

Baslatma  Servo sisteminin ¢alistinimasi igin gereken gesitli parametrelerin ayarlanmasi ve parametrelerin
servo yikselticiye yazilmasi mimkiindir. Calisma durumu bir grafik ve benzeri (izerinde
izlenebilir.

Ayarlama Tium kazanglar otomatik olarak ayarlanir ve Servo sisteminin durumu ve arzalann nedenleri
servo performansi sadece bir digmeye incelenebilir, tanilanabilir ve pargalarin émri
tiklanarak maksimum élgtstinde gésterilebilir, kolay anlasihir bir bicimde gorintilenebilir.
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m Yeni Proje Olu§turma

Bu kissmda, yeni bir proje olusturacagiz.
MR Configurator2'yi baslatin ve [Project] -> [New] 6gelerini secin.
[Create New] iletisim kutusu acilir. Servo yiikselticiyle iletisime yonelik ayarlan yapin.

Bu kursta, bir USB baglantisi yoluyla MR-J4-B Servo yikseltici ile iletisim ayarlarini yapacaksiniz.

MR =J4-B

Standard

Sistem Ayarlar

Ayar 6gesi

Model Ayari

Ayar iceridi

Badlanacak Servo yiikselticinin modelini
segmek igin kullanilir,

Bu kurstaki ayar

MR-J4-B

Calisma

modu

Calisma modunu segmek icin kullanin,

Standart

Es Hedefi

Connection setting
@ Servo amplifier connection USB

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

| ﬁ I i Cancal

lletisim kurulacak esi se¢mek icin kullanilir.

Servo yikseltici USB
baglantisi
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>>m Servo Yikselticiyi Kisisel Bilgisayara Baglama

USB kablosu kullanarak Servo yiikselticiyi bir bilgisayara baglayin.
USB kablosu icin "MR-J3USBCBL3M" (uzunluk: 3 m) kullanin.

Servo yiikselticiyle baglanti

Servo yukseltici

USB kablosu Kisisel bilgisayar
MR-J3USBCBL3M

(istege bagh)

USB kablosuyla baglanti sirasinda alinacak énlemler

Servo ylkseltici Windows XP yikli bir bilgisayara ilk kez baglandiginda, Add New Hardware (Yeni Donamim Ekle)
sihirbazi goruntilenir.

Windows 2000, Windows Vista ve Windows 7 ylikli kisisel bilgisayarlarda, Servo yiikseltici otomatik olarak algilanir.
Buna karsin, Windows 2000 ve Windows XP yiikli kisisel bilgisayarlarda, her bir USB baglanti noktasi icin bir strlici
ylklenmelidir. Servo yiikseltici farkli bir USB baglanti noktasina ilk kez baglamirken, slrtict yikleme ekrani
goruntdlenir.

USB siirtictistiiniin yiuklenmesiyle ilgili aynintilar icin, ilgili kilavuza bagvurun.
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m MR Configurator2 Ekrani ve Servo Assistant ile ilgili Aciklamalar

) oo

Bu kisimda, MR Configurator2 ekranindaki islevlerin ve béliamlerin adlarimi agiklayacagiz.

Menii cubugu
MR Configurator2 Gzerinde gergeklestirilecek islemleri
se¢melk igin kullanilr.

B MELSOFT Series MR Configuralor 7 He T

Tock  wincom

:NPAR e N REfAeigl- 450 ©

MR Configurator2, sadece ekrandaki yonergeleri uygulayarak Servo yiikselticinin yapilandirma ayarlarini tamamlamaniza imkan saglayan bir
"Servo assistant” islevine sahiptir. llerleyen sayfalarda, servo assistant Servo yiikselticinin yapilandinlmasi igin kullanilacaktir.

Proje agacg semasi
Sistem ayarlan, parametreler, cihaz ayarlan ve ayar verilerinden

olusan bir liste bir agag semasi seklinde gartntalenir.

Servo assistant
MR Configurator2, sadece ekrandaki yénergeleri uygulayarak
Servo ylkselticinin yapilandirma ayarlarin tamamlamaniza imkan

saglayan bir "Servo assistant” islevine sahiptir.

[ﬂm]m-mstmumwmm- [z

Arag cubugu

Sik kullanilan islevler burada diigmeler
olarak gruplandirilir. Bir diigme
tiklandiginda atanan islev yuratalar,

Durum cubugu

Bu cubukta pencere durumu, baglant:

hedef bilgileri ve dnemli durumlar

gérintiilenir. Onemli durumlar sunlardir:

(1) OVR: Insert tusuna basildigini
gdsterir.

(2) CAPS: Caps Lock tusuna basildigini
gosterir.

(3) NUM: Num Lock tusuna basildigini
gosterir.

(4) SCRL: Scroll Lock tusuna basildigim
gdsterir.
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>m Adim 1 Yiikseltici Ayar - Parametre Ayari (Calisma modu) ) 000

Calisma modunu segin.
Servo assistant ile, [Amplifier Setting] -> [Parameter Setting] égelerini ve ardindan [Function display] bolimiinde

[Operation mode] dgesini segin ve calisma modunu ayarlayin.

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

Parametre 6gesi Islev Agiklamasi Baslangig degerleri Omek Sistem Ayari

Calisma modu Bir calisma modu segin. Standart kontrol Standart kontrol
secimi modu modu
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>m Adim 1 Yiikseltici Ayari - Parametre Ayari (Temel) ) 00
1/2

Temel ayarlar yapin.
Bir énceki sayfadan devam ederek, [Function display]-[Common]-[Basic] 6gelerini secin ve dénis yéniini ve zorlamali
durdurmayi ayarlayin.

MELSOFT Series MR Configurator2 New project
EEM Yiew  Ele  Parameter Settivg(Z)  Payramebter  Fostioping-data  Mondor  [isgnosi  TestMode  Adjstment  Tooks  ‘Window  Heb
NRA4ge BEoEAeEhee o

i Project 2 X " parameterSettng X

A System Setting Paramefer Setting
[m] st ::I wFead [8) Sat To Defadl Joverify [ Pacapete:

(]

Fintation drechni FOL) Encoder culpit pulsesCENRS, "ENR, "ENRD)
Feotation drecton selection Encoder ouiput puses phase
COW dir, during Tevd, pls. input, € dir, during rev, pls, inged ﬂ Advance A-phase 90° by COW | | Phase Setting

Forced shopCACFT) Encoder oufput pulses mumker
Sarvo farced op selection
“Yioua i weriy and ek the .
" | TS T PO
e e e ety Enabie] [Lise forced sop input EM ar EMZ)

set Ersmblesd (Lse forced stop input EWMA or EMCY

Dizabled orce ston input EM1 and EMG ane nof wsed

1. Parsmebar Setting

Farameler Safling
Wions Can werify and adi the

P arTelar s thal e currenthy
el

[Z]Faramete: Setting]

Parametre &gesi islev Agiklamasi Baslangic degerleri  Ornek Sistem Ayan

lleri diiniis komutlariyla hareket ettiriimekte olan servo motorun
doniis yonini ayarlamak icin bu secenedi kullanin. Dénls yon,
yikleme tarafindan (makineye bagl taraftan) bakildiginda saat
yonunin tersi (CCW) veya saat yoniadar (CW).

- @ COW frr fnnarard COW for fonaard
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>m Adim 1 Yukseltici Ayari - Parametre Ayari (Temel)

) oo

Dénis yoni secimi

lleri déniis komutlariyla hareket ettirilmekte olan servo motorun
déniis yoniini ayarlamak icin bu secenedi kullarin. Dénds yoni,
ylkleme tarafindan (makineye bagl taraftan) bakildiginda saat
yonunin tersi (CCW) veya saat yonadir (CW).

Saat yoniinin tersine (CCW)  Saat yoniinde (CW)
Donls ydnind ayarlarken makine teknik dzelliklerini dikkate
alin. Ornek sistemde, servo motor her aksta ileri déniis komutu
icin saat yodniinin tersine (CCW) dénecek sekilde ayarlanir.

CCW for forward
rotation command,
CW for reverse
command

2/2

CCW for forward
rotation command,
CW for reverse
command

Servo zorlamal

Zorlamali durdurma giris (EM2 veya EM1) sinyalinin
kullanilabilmesi igin bu secenedi ACIN.

Baslangic dederi, giivenlik gerekceleriyle [Enabled] olarak
ayarlanmistir. Ornek sistemde, denetleyicinin zorlamal
durdurma sinyali kullamilir ve servo zorlamal durdurma sinyali
kullanilmaz. Dolayisiyla, bu secenegi [Disabled] olarak ayarlayin.

Enabled

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

Disabled

(Meither forced stop
input EM2 nor EM1 is
used.)
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»m Adim 1 Yiikseltici Ayar - Parametre Ayarn (Tamamlayici part;alar)) 00c

Bilesenleri ayarlayin.

Onceki sayfadan devam ederek, [Function display]-[Common]-[Component parts] dgelerini secin ve Mutlak konum algilama
sistemi ve Kodlayic kablolar iletisim sistemini segin.

B ML SOFT Series MR Canfigurator? Hew praject
I Progedt  View Fle  Porameber Setng(l) Paameter  Podlionng-dsts  Monder  [iagnodd  Test Mode  Adpetment  Took  Windiw el

Wiond Qe werity and et e
[ st Bl e CorTanilly
nard

Wi £ ey e Sl e
o b ) e Grreniry

Vi £ P B gy
Borrrall Belormen, Furatnn

Parametre 6gesi
Kodlayici kablosu
iletisim yénteminin
segimi

Fepererative opbon “HES) W adon puipb{ VB )
B S — Gervo ampdiier [ usen mopnetic beake iferiock (W)

RO, S9N 16 AR kbl ] Elocromsgrotic brska $equancs cutgul
| ot 01060

Buattary ARG *SCOPY) 1
Ay e poa  debechion yymism el Tt wo mooloe
1

Dunabled (Uted 5 ncremental 1yitem) Encoder Cotas L0 )

Fome poa g Conaion sel ! [Erscosien cobia commanicalion method sel
I phase mush be pagsed |

Islev Agiklamasi Baslangig Ornek Sistem Ayari
degerleri

Kodlayic kablosu iletisim yéntemine gore Iki tel
ayarlayin. tipi

Mutlak konum
algilama sisteminin
segimi

Secim etkinlestirildiginde, makinenin konum
verileri Servo yiikselticide saklamip tutuldugundan,
giic yeniden ACILDIGINDA baslangic konumuna
geri doniilmesine gerek kalmaz.

Etkisiz
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m Adim 2 Test Calistirmasi - Sistem Kontrolii (Sistem Konfigiirasyonu) )

Sistem konfiglirasyonunu kontrol edin.
Servo assistant ile, [Test Run]->[System Configuration] 6gelerini secin ve motor modelini vb. kontrol edin.

=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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m Adim 2 Test Calistirmasi - Sistem Kontrolii (G/C Monitérii) ) Do

G/C sinyal atamalan ve ACIK/KAPALI durumu G/C monitér ekraninda izlenebilir.

Bir sonraki ekranda G/C monitdr ekranim gériintiilemeye calisalim.

[easr [ aton (0] HR- 18 Saredaed Serve anglifer correctin: LB L M |
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Em Adim 2 Test Calistirmasi - Sistem Kontrolu (G/C Monitorii) ) uae

(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

|Test Run WR-J4-B Standard

1. System Check

Checks the system
configuration and wiring

System Configuration

Check the system configuration
| [Z]System Configuration |

¥

110 bonitor

Check the input wiring

| [ 7] o Monitor

* - Bu sekilde G/G monitér ekranimin onaylanmasi
O3 Forced Qutput tamamlanir.

Chieck the output wiring

|E|DO Forced m ]

Sonraki ekrana gegmek igi n digmesini tiklayin.

Ready \[Station 00 MR-14-B Standard Servo amplfier connection: USB |ovR |CaP |NUM [SCRL
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>>'m_(;rullv,;m.a Testi Modu ) oo

1/2

Bu kissmda, MR Configurator2 tzerinde mevcut olan Calisma testi modlarnni tanitacagiz.
Bu kursta kablo tesisatinin kontrolii icin "DO Forced Qutput” ve calisma kontrolii icin "JOG Mode" ve "Positioning Mode"
kullanilacaktir.

Modun Adi Islev/Gorev

DO (cikis sinyali) Forced Output | seryo motorun durumundan bagimsiz olarak ¢lkis sinyalleri zorla ACILIP
KAPATILABILIR.
Bu mod sinyal kablo tesisatinin kontroli icin faydalhdir.

JOG Mode Servo motor ileri ve geri yonlerde istenen donlis hizinda calistinlabilir.
Bu mod Servo motorun ¢alismasinin ve dénis yoniniin kontroll igin
uygundur.

Konumlandirma Modu Servo motor istenen donis hizinda belirtilen hareket mesafesi boyunca
doner ve bir durma noktasina ulasir.

Bu mod, kenumlandirma kontroliinde ¢alismanin durma hassasiyetinin
kontroli igin uygundur.

Calgma Testi modunu kullanma prosedird

(1) Glch kapatin.
(2) Calisma Testi segme digmesini (SW2-1) "ON (yukan)"konumuna getirin,

SW2-1'yi "ON
{yukan)"konumuna getirin.

* Giic acihrken SW2-1'in "ON (yukar)" kanumuna getirilmesi calisma

testi modunu baslatmaz.
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>>mj.'mh;m;ﬁ Testi Modu

(3) Servo ylkseltic glclnd ACIN.

- 4 (Ondalik noktasi yanip séner.

Caligma testi sirasinda bir alarm veya uyan olugtugunda

- “— Ondalik noktasi yanip sdner.
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m Adim 2 Test Calistirmasi - Sistem Kontrolii (DO Forced Output) ) ooc

Cikis sinyalleri, servonun durumundan bagimsiz olarak DO Forced Output ile zorla ACILIP KAPATILABILIR.
Bu, érnegin cikis sinyalinin kablo tesisatini kontrol etmek icin kullanilir.

Sonraki ekranda DO Forced Qutput islevini kullanmayr deneyelim.

W MELSOFT Series MR Configuratar? New project
D OProgedt  View  Parameter  Podibofwndg-dsts  Mondsr  [aagnodd  Tedt Made  Adpatient  Tool  Windiw  Halp

[ St stucr 000] MR- 4B Standard Serva amplifer connection: LSE BOCAR MUM




Servo_MELSERVO_Basics(MR-J4)_TUR

m Adim 2 Test Calistirmasi - Sistem Kontrolii (DO Forced Output)

(8 MELSOFT Series MR ConfiguratorZ New project
! Project  VYiew Parameter Postioning-data Monitor  Diagnosks  Test Mode  Adjustment Tools  Window  Halp

inEAlce [AEREReiEh8mo s

: Project X DO Forced Output X

=[] Mew project .
B 5ystem Setting DOFForced Oatpot

i" Uit Conversion

I/O signal connector

= E- fxis1:MR-34-B Standard : . : pin layout
. _l_:NS

Parameter Forced output status

py
Servo Assistant -0 I ‘OFF [

Test Run

1. Systein Check

12

Checks the system
configuration and wiring

System Configuration

Check the system configuration
| [ 7] system Configuration |

A

100 idonitor
Check the input wiring
[ [ ] 10 hanitor

* Bu sekilde DO Forced Qutput ile sinyalin ACILIP
KAPATILMASI islemi tamamlanir.

O3 Forced Qutput
Check the output wiring Sonraki ekrana gegmek igin () digmesini

I . DO Forced Output I tiklayin.

Ready |[Statinn 0] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: USE
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»m Adim 2 Test Calistirmasi - Test Modlan (JOG Modu)

Kablo tesisatinda bir sorun olmadigindan emin olduktan sonra, test modlarinin "JOG Mode"unda Servo sisteminin
calismasini (ileri doniis/geri doniis) kontrol edin.

lleri déniiste, Servo motoru saat ydniiniin tersine déner ve geri déniiste saat yoniinde déner.

* Servo motorun mil tarafindan dénis yonanin goriinisd.

) oo

JOG Mode'da, su 6geleri ayarlayin.
Ayar icerigi Bu Kurstaki Ayar Degerleri
Servo motorun déniis hizini belirleyin. 50 dev/dk

Belirlerken, disik bir hizla baslayin ve normal calisma onaylanana
kadar devam edin.

Hizlanma/yavaslama Duragan durumda nominal déniis hizina ulasilana kadar gegen
zaman sabiti hizlanma siiresini ve dénisiin nominal dénis hizindan durma
noktasina gelmesine kadar gecen yavaslama slresini belirleyin.

Sonraki ekranda "JOG Mode"u kullanmayi deneyelim.

| Birowwscon | | Bweesecn |

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




Servo_MELSERVO_Basics(MR-J4)_TUR

>m Adim 2 Test Calistirmasi - Test Modlari (JOG Modu)

(8 MELSOFT Series MR Configurator? New project
! Project  View Parameter

Positioning-data  Monitor

NEAlLSe .E
i Project 7 x

= 7] Bew project

B 5ystem Setting JOG Mode
=5 it Conversion E
- . .
= [l Axis1:MR-34-B Standard ||| £ (] st
Parameter

! Servo Assistant

Diagnosis  Test Mode  Adjustment  Tools

<Calisma resmi =

Setting

Motor spesd

Accel decel time constant

3. Test Modes

Before connecting motor to
the machine, the servo Stroke end iz sutomsatically turned ON
system can be tested.

Lize the JOG Mode to verify Forward CCVW
that the motor rotates.

l EJOGM I

oning Mode

Reverze O . Stop

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.

Jog igletimi artik tamamlanmistir.
You can use Display All on
the monitar to verify that the

mobor is rotating properly.

Sonraki ekrana gegmek igin n digmesini
tiklayin.
A Dlzplay Al

Ready

|[Statim 0] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: USE
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m Adim 2 Test Calistirmasi - Test Modlan (Positioning Modu) ) Doo

Daha sonra, galismay "Positioning Mode" ile kontrol edebilirsiniz.
"Positioning Mode" kullanilarak, calismanin belirtilen hiz ve hareket mesafesinde dogru sekilde yapilip yapilmadigi kontrol

edilir.

Ayar icerigi
Servo motorun doniis hizini belirleyin.

Belirlerken, disik bir hizla baslayin ve normal ¢calisma onaylanana
kadar devam edin.

Bu Kurstaki Ayar Degerleri
1000 dev/dk

Hizlanma/yavaslama
zaman sabiti

Duradan durumda nominal déniis hizina ulasilana kadar gegen
hizlanma siiresini ve dondsin nominal déniis hizindan durma
noktasina gelmesine kadar gecen yavaslama siresini belirleyin.

Hareket mesafesi

Servo motorun ilerleme mesafesini belirleyin.

4194304 darbe

Sonraki ekranda "Positioning Mode"u kullanmayi deneyelim.

B w1 S0FT Series Wit Configurator  Mew project

© Project * x
- B Mew project
B Srstem Setirg
Fmpd Cormorian
= g Bk - 348 T

D Proet  Vew Faameter  Fosbonng-dets  Montor Dsagiosis  TestMode  Sdustment  Toos  Window  Heln

SRR e FEREascbtsns

Puesbthormnng Miode =

Pasitioning Made

T pramater

© Serwn Assiet it

(LS s e
Bl e mbor eobsle

=)
EEETTTE

e e Foanorirg e
warily Pl T fullr robaled

[ i Hres repasimd opsyation walid

A el et e

bt RSt
(Encoder pubze unk)

7] I phase sgral movaiment

e gRmianCE wnd Sedechion

l 5N Eorveard COW | l [ Brenmaan O

P SHFT wsry Can Be oded for rerced Shog
e bl from conirolisr o grorsd @ e sl opershion

[3k e (0] M- W8 Standerd Seren arplifer connecton: LEE




k& Servo_MELSERVO_Basics(MR-J4)_TUR

m Adim 2 Test Calistirmasi - Test Modlan (Positioning Modu) ) Doo

(8 MELSOFT Series MR Configurator? New project vl

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

ARN=1 = 1=~ ﬂlﬁﬁcjﬂma@}_ﬁhﬂ@m; <Caligma resmi >
jaExuject o 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

Motaor speed 1000 12 rimin
Servo Assistant ax P :
_ (1-89007
Test R W - |
un |—I Accel idecel fime constant 1000 ET ms
23 (0-500007)

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 )

[L_[Z]30G Mode

Operation count:

Posdioning Mode

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

I. Positioning Mode I
Tigy The SHEFT " A for foroed ot Positioning igletimi artik tamamlanmsgtir.
You can use Display All on & key can be use orced stop.

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

Sonraki ekrana gegmek igin n digmesini
tiklayin.
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Calisma Testinde Sorunlar Bulundugunda Uygulanacak Coziimler

Asagida calisma testinde sorunlar bulundugunda uygulanacak ¢éziimler gésterilmektedir.

Kablo tesisatindaki sorunlar

« Yanlis kablo tesisatinin veya kablo eksikliginin kontroli.

» Baglantisi kesilmis veya gevsek konektorleri baglayin veya yeniden baglayin.

» Asinmis veya hasarl kablolan yenileriyle degistirin.

+ Kablo tesisatinda kisa devre olusursa yalitimi veya kablo tesisatini tekrar yapin.

Calismadaki sorunlar

* Ana devre glig kaynad: ve kontrol devresi gli¢ kaynaginin ACIK oldugundan emin olun.

« Zorlamali durdurma giris diigmesine basilirsa (EM1 yalitkandir), diigmeyi birakin (EM1'i iletken duruma ayarlayin).

» Motor JOG ¢alismasiyla dénmezse, "Diagnosis” altindaki "Reason for not operating” isleviyle sebebini kontrol edin ve
uygun ¢ozimu uygulayin.

Ek bilgi

Ana gic kaynagdi KAPALI iken JOG calismasinin gerceklestirilmesi durumunda, servo motor dénmez ancak bu "Reason for
not rotating” bélumunde gériintilenmeyebilir. Ek olarak, bu durumda, servo sistemi JOG modunu bir uyari ile sonlandinr,
Buna karsin, bu bir alarm olmadigindan, alarm ge¢misinde saklanmaz.
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m Projeleri Kaydetme ) 000

Yapilandirma ayarlan artik tamamlanmistir.
Proje dosyasini kaydetmek icin "Save" simgesini tiklayin.
Yapilandirmadan ayarlan kaydetmeden ¢ikarsaniz, Servo sistemi bir daha baslatildiginda ayarlar okunamaz.

Yeni bir proje kaydetmek isterseniz, dosyanin adim belirleyin.

Projenin icerigini tamimlamak icin kullanilabilecek bir ad se¢meniz énerilir (kontrol bilgileri, sistem adi veya baska bir kolayca
taninabilen metin kullanilabilir).

Dosyalar ".mrc2" dosya uzantisiyla kaydedilir. (*Strim 1.19V veya tzeri)

Save As Project

Kaydetme klasor yolu *Gerekli
Bir ¢alisma alaninin olusturulacadi klasora segin.

List of Files
Ayni kayit klasér yolunda bir veya birkag dosya
varsa, bunlar liste biciminde verilir.

Dosya Adi *Gerekli
eaming_project Bir dosya adi belirleyin.

MR 2 Progact Files(™ mac2]
Bashk

x-y_table el Bir baslik belirleyin.
Bu 6ge, dosya adi bélumiine sigmayan bir ad

Switch the window by clicking this button eklemek istediginizde faydahdir. (Gerekli
| o v v 4 )
B olmadifindan, isterseniz bashd atlayabilirsiniz.)

MEaWHtsEa:ernﬂ Projesck...




k& Servo_MELSERVO_Basics(MR-J4)_TUR

>“_(;ah§ma Testi Modunun Sonlandirilmasi

Calisma Testi modunu sonlandinn.
Calisma Testi modunu asagidaki prosediir ile sonlandirin.

Calisma testi modundan ¢ikma prosediirti
(1) Servo yiikseltici glicini KAPATIN.
(2) Calisma testi secme diigmesini (SW2-1) "KAPALI (asag))" konuma getirin.

SW2-1'i "KAPALI (asagi)"
konuma getirin

(3) Giicii yeniden ACIN.
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@TI Denetleyici Giiciini ACMA ) e

Servo yikselticinin yapilandinlma ve basglatilma islemleri tamamlandiginda, Servo yiikselticiyi denetleyiciye baglayin ve
denetleyicinin glictini ACIN.

lletisimi sifirlayarak denetleyici ile Servo yiikseltici arasindaki SSCNET/H iletisimini baslatin.

lletisim sifirlama islemi normal sekilde sona erdiginde, "b#" (hazir KAPALI, servo KAPALI) durumu gériintilenir.

Giic ACIK ===P> ' QD77MS
SSLNL_I'_ (i

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

— .

HG-KRO53 HG-KRO53

Bir érnek sistem elde etmek icin, Servo sistem denetleyicisi igin bir konumlandirma kontrol programi olusturun.
Asagidaki e-Egitim kursu uygulanarak Servo sistem denetleyicisinin nasil kullanildigr 6grenilebilir.

"BASIT HAREKET MODULU" kursu

"SERVO HAREKET DENETLEYICISI TEMEL BILGILERI (DONANIM)" kursu

"SERVO HAREKET DENETLEYICISI TEMEL BILGILERI (GERCEK MOD: SFC)" kursu.
"SERVO HAREKET DENETLEYICI UYGULAMASI (SANAL MOD)" kursu.
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=1 |
»m Motorsuz Calisma ) 006

1/2
Gergek bir sistem Gzerine bir Servo sistem denetleyicisi kurmadan énce, denetleyiciye ait konumlandirma kontrol /
programinin normal calistigini kontrol edin.

Motorsuz calismayla konumlandirma kontrol programinin calismasini kontrol edin.

Motorsuz calismada, Servo motor baglh olmasa da, Servo motor Servo sistemi denetleyicisinden gelen komutlara yamit
olarak calisiyormus gibi gikis sinyalleri Gretilebilir ve Durum gériintilenebilir.

Motorsuz calisma prosedir
(1) Servo yiikselticinin durumunu servo-kapal olarak ayarlayin.

(2) Servo sistemi denetleyiciye ait servo parametre ayarlanindaki "Enable motor-less operation” onay kutusunu segin ve giicii
yeniden ACIN.

(Basit Hareket modiiliinG ayarlarken, MELSOFT GX Works2'yi kullanin.)

E Ags [ WELSOF T Saries MR Configuratas? Mew preject
._5!" "'. i!t,ﬂ_ t_ wh&"ﬁmnl’m Fotoprgdels  Moots  Dlegrods TotMode  Adstvent  Jooki Window b

Azzistant List

C}Sermsmrtuppmceﬁure P T T T —

e | sema EEETE—— |
stepi =
PY amp MMm £ hao =
"‘— Ariog Ardsr 100, MCH | Ay eirbor 20000 WICCT)
Fh:[li = i o Onipst paacton ) uipad peincion
51::;3 Hamrne

v mckor npesd (0 i ppd]
Crtipat

Tormgus (A b )

Ottt

3R g i O ey ] B 0| SRR By e
Step 1: Amplitier Setling [ e £ o e el B3 : :
o

m & Foeuay Dasbon audped Siakrd measCrSld Wil AL palped] TOFT
Cuipul dervice oosnciion

D G ey e il B 2

PR ENE e Low 0 | pay )

Test Run

Step 3 Servo Adjustment

Step 2 TE

LM s el chenged of g cioureree |

i 51a ¢ ke e dptabiee I
(] Bk P o S (gt el

— _Ei;ﬁ“ ..__s.ﬂ: e e -._.-L-ré

(3) Ekranda asaidaki gériintii gosterilir.
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m Motorsuz Calisma

(3) Ekranda asaidaki gériintii gosterilir.

- <—— Ondalik noktasi yarip séner.
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OO 5

Bu bélimde, sunlarn égrendiniz:

Servo Yikseltici Yapilandirma Ayarlan

Yeni Proje Olusturma

Servo Yikselticiyi Kigisel Bilgisayara Baglama

Yikseltici Ayarlarl - Parametre Ayarlari

Test caligtirmasi - Sistem Kontrolii

Test calistirmasi - Calisma Testi

Calisma Testinde Sorunlar Bulundugunda Uygulanacak Céziimler
Projeleri Kaydetme

Denetleyiciyi Servo Yukselticiye Baglama

Onemli noktalar

Asagidaki noktalar cok dnemli oldugunda, icerigi konusunda bilgi sahibi oldugunuzdan emin olmak icin litfen
bunlarn tekrar gézden gecirin.

Servo Yiikseltici » MR Configurator2 (zerinde, parametre, calisma testi, gelismis islevler, tanilama, izleme ve
Yapilandirma Ayarlan alarm iglevleri kisisel bilgisayardaki GUI ekranlari iginde calistirilabilir.

Servo Yiikselticiyi Kisisel = USB kablosu kullanarak Servo yikselticiyi bir kisisel bilgisayara baglayin.
Bilgisayara Baglama » USB kablosu igin "MR-J3USBCBL3M" (uzunluk: 3 m) kullanin.

Yiikseltici Ayarlan - » MR Configurator2'de "Operation mode", "Basic" ve "Component parts” &gelerini segin ve
Parametre Ayarlan donis yon, zorlamal durdurma ve Kodlayici kablosu iletisim yéntemini ayarlayin.

Test calistirmasi - Sistem » MR Configurator2'nin "JOG Mode" ve "Positioning Mode” iglevlerini kullanarak motorun
Kontroli normal ¢aligip calismadigini kontrol edin.

S DERCUEEER LB + Calisma testinde sorunlar tespit edildiginde, kablo tesisatini ve giig kaynagini kontrol edin
Bulundugunda ve bir alarm olustugunda, alarmin gésterdigi ayrintilan ve alarmin nasil ¢6zilecegini
Uygulanacak Céziimler kontrol edin ve uygun ¢6zima uygulayin.

Denetleyiciyi Servo » Gergek bir sistem Gzerine kurulumdan dnce, denetleyiciyle kombine edilmis Servo
Yikselticiye Baglama ylikselticiyle motorsuz galismayla sorunlari kontrol edin.
= Motorsuz ¢alismayi zorlamal durdurma serbest birakilmis durumda kullanin.
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»@@m Servo Yiikselticinin Ayarlanmasi/Bakimi

Bu béliimde, servo motorlar kurulu olan bir érnek sistemde isletimi kontrol etmeyi 6greneceksiniz.

QD77MS

€7 SSCNETHIH

MR-J4-10B o MR-J4—-10B
Aks 1
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»m Servo Ayarlama

) oo

Servo sistemini optimum durumda calistirmak icin, kazang makine 6zelliklerine uyacak sekilde ayarlanmalidir (yuk

ataleti moment oram) ve Servo sisteminin yaniti uygun seviyede tutulmaldir.

Kazanc optimum olmadiginda asagidaki sorunlar olusur. Isletimi kontrol etmek icin diigmeyi tiklamayr deneyin.

Servo ayan optimum

Durdurma konumu
[}

e

- E .%WJMJJWM 7

Yanit gok disik (kazang = kiglk):

Servo ozellikleri (ceviklik) kaybedilir Durdurma konum

—al

0 E.%M/MM/J//M/MM 7
——

Yanit cok yiksek (kazanc = biyik):
Titresim, anormal glriltd ve tasma meydana gelir
Durdurma konumu
1
= |

o Min)-

Hiz
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> Tek Dokunusla Ayarlamayla Ilgili Bilgiler ) ooc

Gelismis tek dokunusla ince ayar islevi (bundan béyle "tek dokunusla ayar" olarak adlandirilacaktir) servolan kolayca
ayarlayabilmenizi saglar. Tek dokunusla ayar kullanildiginda, kazang parametreleri ctomatik olarak ayarlanir.

Tek dokunusla ayar, makinenin rijiditesine gore (i modda sunulur.

Varsayilan yanit modu "Basic mode (AT.)" seklindedir. Oncelikle, Basic mode'da (AT.) ayarlamalar yapin.

Basic mode (AT.) ile tatmin edici sonuclar alinamazsa, yanit ve makine rijiditesine uygun olarak Low veya High mode ile
ayarlama yapin.

Asagidaki tabloda her moda uygun yanit ve makine rijiditesi gosterilmektedir.

High mode Yuksek rijiditeye sahip makineler

Basic mode Standart makineler igin

Low mode Disuk rijiditeye sahip makineler

Ayar sonrasinda, ayarlama sonucu Settling time veya Overshoot amount ile dogrulanabilir.
Tek dokunusla ayarlamanin tatmin edici olmamasi durumunda, ayarlama islemi ayar islevleri kullanilarak manuel olarak da
gergeklestirilebilir.

"Settling time" (Yerlesim stiresi) nedir?

Settling time, komut darbesinin lretildigi zamandan servo yiikseltici diisiis darbelerini Grettikten sonra konumunda sinyali
(INP) agilana kadar stiren zaman araligidir.

Settling time ne kadar kisa olursa, Servo sisteminin yaniti o kadar yiiksek olur.

lkazlar
(1) Tek dokunusla ayar, tork kontrol modunda kullanilamaz.
(2) Tek dokunusla ayar, calismanin devam etmesine izin vermeyen bir alarm veya uyar sirasinda kullamlamaz.
(3) Tek dokunusla ayar, asagidaki calisma testi modu sirasinda kullanilamaz.
(a) Cikis sinyali (DO) zorlamali gikis
(b) Motorsuz calisma
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hm Ornek Sistemde tek dokunusla ayar

Ornek sistemde tek dokunusla ayar yapin.

Sonraki ekranda ornek sistem igin tek dokunusla ayar yapmaya calisalim.

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

Resporss mode for standsrd machines [ p-stet |

O Low mode

Ready [Station O] MR- M-8 Standard Servo amplifier cornection: LS
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>m Ornek Sistemde tek dokunusla ayar

(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 X One-touch Tuning >

= 7] Mew project
B 5ystem Setting Une-touch Tuning

i" Unit Conversion z El Avis
= [l Axis1:MR-34-B Standard | |||
Parameter

™ Retum ko value before adjustment @ Return bo initial value

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.

|Servu Acfjustments

11 2—]‘3—] Response mode
(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

i Stetus ;
m;::nﬁ;;m Tek dokunusla ayarlama artik tamamlanmgtr.

You can check the seffling Adjuztment result Tek dokunusla ayarlama tamamlandiginda, hata
time and overshoot smourt doku durumunda "0000" gorintilenir. Aynca,
Settling time ayarlama sonucunda Settling time ve overshoot
|__[2] one-touch Tuning | amount gérintilenir.

Overshoot amount

Sonraki ekrana gegmek igin n digmesini
To further improse performance tiklayin.

Tip:
Click "Start" button during
operation status

Fire-adust the model loop gain

Ready |[Stati|:u1 0] MR-14-B Standard Servo amplifier connection: USE OWVR |CAP |r'-.ILIM SCRL
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@& Grafikislevi

Grafik iglevi analog ve dijital servo verilerine ait dalga formlannin kolayca élgiilebilmesini saglar.
MR Configurator2 grafik islevi su dzelliklere sahiptir:

» Olguim kanallan 7 analog kanala ve 8 dijital kanala genisletilebilir.

« Veri gegmisinin bir grafik olarak gériintiilenmesi icin "Select History"
« Grafik verileri icin "Overwrite”

» Tork &zellikleri semasi (ST &zellikleri)

« FFT gdsterimi/sacilim grafigi vb.

9 W61 SOF 1 Series MR Configurator 2 Mew project

D Promct  Wew Fle Graph(l)  Pgrameter  Postopingedsta Montor  [vagnosis  Test Mods  Adwstment  [ools  Wndowe  sip
NRAR& S AT R K

- Projext ?x Graph X

™) e propect
B Srstem Tatnng Graph graph_data.gpld
Tm - : -
i.:;f;rnjqﬂ:gm,i : Phopen LFEmpor PYsave a6 LRy Sa Inage  FoyHitory Managenent [P Parameter Display | Select History 1 (S Previcus (S et | |0 Cvarveite
5 P areter =~ Torgue Charact. |MeFFT |7 Scatterplt | o1 |yscreen Copy T Scals Optimizstion | B2 Gray Display [ Cursor | () Zoom a-wMove

Conirol of displayed waveiom = Target mos: | £zl L
Settng  Deplay  Cursor “ a)
(Smpaae s Suting | (misaizanen] | [Gm9 v --u e
Mg (apd.) 1 pli)

= Timas Ll e pules

Satting math Oiv dubomabian
M seuramen 3000 me («)E8 ()@ Ell: (=)@
Trgger 1500 :I,E".v:l ol a0
L Aoas 1
W Data | Command putse s 200 23 e 31 420
_ Laws 100 amin
0L A Ay OperEhons Condition  Stadup
By =g e graph [ s

FiETTE T UNIng SdLEimenEs
from e previows page

FAL 24,190 15 IHEA0

1,440 1480 ] 15740
Check such s the seiing Mada Singla
Bmes im e Cursor mformeshon AiE 720 730 5 TETD

- Tamgel axis  Audad,
[(ase ] ‘ ' . '

FaramEer
[T st mading OH - - . -
Tl T Salor Gz droog = Waryaform o - L K .

bt sh tor Bres Frigger Shileg 1 Command pubia Hai A.440 Y a6 p 574D
cofrahres vl Reagared Shaleg 2 | Mbabar spasad

Andlog 3 Cuimanl cammdnd -2 180 2490 A5 a ~ZSE0
Erans B Thart Buflon sea Analeg 4 Targua

peviorm Shaleg S Droap pubied by 1 =2 b . . -3 A
scrsierstonjdecekerstion L. P putieaify 19 2 2820 20 3 AG0
Analog B Mol salaciad

operabors bo Thert messng
AnalaaT | Mabasiacbed o 1500 38,30

« Metum | et | E IE‘ IE‘ IEI E

1331ms

acmeatorm

[Station 00] MR-14-8 Stardard Sereo amplifier conrection: LUISE
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>m Grafik i§levi Ekranina Yonelik Aciklamalar

Asagida, grafik islevi ekraninin gesitli 6geleri agiklanmaktadir.

B MELSOFT Series MR Configurator? Mew project
: Propt Wew Ffie Goph(f) Paometer  FPosibonpng-dabas  Monibo

AR S Zﬂﬁlﬂﬁﬁﬂlﬁhﬂ'ﬁ‘m
L 'I.l Gorintilenecek grafik tipi segilebilir. |

gorintiler.

Ly Paramater Display | Selfll History 1 E"I“"lﬂ ﬁ““t 12 crveeva

Sysoem Settmng
,I"-_r.r P S
= [l Acos 1 MR- 34-8 Standard
| Parameter : vl oy Display [4¥ Cursor | ()] Zoom a-vMove

Settng | Display | Cursor I _

| Saparas Aais *:'mlr.q.l[lmmllubnn

Ti v -~
Salling math Div aulomalian
Ml ddidmmoan 2000 :Ilil I:I
o e T ey achestrtel S 38D
Trom B rerviingg P Whoow !

iy Bg |
* Dada Command piulse e 2800 o
Ermm— Levsl 100 vmin
o G O T Oy BB Candiban Stasup
by L e Qe g Famhian "W %

2,190 15

1,480
Chascil Juch &3 e S08Ting Mdods Singls
Bne e CLrsor Nformahon [ F ] 73 ]
- Taigat axa  Aosai
o readisg Dk

o —
Sl Tre i g, crioog Warseiorm

—— . Analag 1 wmiand pulss b
puises, eic for Tre Trgoer iy Command pulse i 4,480
Coninn and meaaured Anglag i Mator spaad
waveionm Analogd Cumsnt cammand 2480 S4E0
Press e “Skat’ bulton and Analag 4 Temus ! !

porions AnslogB  Dradp publsaisy 1 p .2 BED 28M
L ST RO N

o SR 10 SAE AL Analeg 0 Nt pelamad

b Elaa T L ELE P «3,800 «3 /650 g
s feben | | bests :. L= |l| I:I

1.33 s

[ St aticn il‘l'l-]'l-ﬂ Starclard Sarvo amphfiesr connection: USB

] Grafigi gorintdler.

[ Grafik ayarlarimin yapilmasi igin.
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@EZI Sk Sistemdeki Grafik ilevleri

Olgiilecek 6ge

Grafik iglevleri 6rnek istemde &lgim yapmak icin kullamilir. Asagidaki 6geler &lgiliir.

Ayarlama yontemi

Div otomasyonu

Times P E—
Olglim siresi

2000 ms

Trigger Veri

Komut darbesi frekansi (hiza gore)

Analog 1

Komut darbesi frekansi (hiza gore)

Analog 2

Maotor hizi

Dalga Formu Analog 3

Gecgerli komut

Analog 4

Tork

Analog 5

Disus darbeleri (1 darbe)

B i1 508 | Series WA Configurater J New projeci

Fegmat  Ves  Fle  Gah(l] Feamebsr  Fohonng-dsts  Mondor  Diagnoss
A A8 BEPlRaeEh G

- Pyl LR Graph ®

Test Mode  Adjstment  Took  Window  Help

Sonraki ekranda grafik islevlerini kullanmayi deneyelim.

Riawer propeat
) Sentur Subing
T8 e oreeeraor

Y .
[ Hee— 11 bogen EElpot Fcave A S lnage

[ristony Manageimeit

] P areetey

- Torgs Charsot, | rT |7 Scetherplsl |+

‘= e Copy i Sosle Gpteirstior, | I ay Complay K Curser (8] Zoom

v Aaasd sl LB

Sty Duplay | Odree

S AT w

divid Ml Ll R
e Aaits

b
ErTmmmms

v piugg 2
e DA A S ey A
By ) e

wabng OH

B0

R ———
Mdatai ipmad

axvitag 1 S - pi
Al i 4
el

naing

e axrpiug T
st 1

e Sl el
Bl W P T g
ralid d Wl e

ot

Tamea
P Bl a8 e sy e

i S dor o welicr

St §
bl 1
Eagpiad 4
st §

]

Prain e et puie e —

v

oy by

e b

e
ot

e R

— I-

M1} I_.!-J = (]

Target wow Axisl |

15, 50
SN
E0

18, e

[P (S aheon (0] M- M-8 Starakad Sareo avpll e connacton LSS
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>m Ornek Sistemdeki Grafik i§levleri

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

MRS 0 Dol BEfamigl %o
ngjeﬂ: 7 X y Graph X

=1 7] Mew project
ﬁ- System Setting
8| ik Conversion :
- : Open ¥ Inport Save iz ok Save Image [ History Management |57 Parameter Display | Seleck Hisbor
= [l &xis1:MR-34-B Standard :E30pen Fmeort Fy B = B - ! a ;

B Parameter = Torque Charact, L!!:FFT ﬂﬁcatterplut | ,,_"||.-..,.._ T Eﬁcraen Copy IﬁS:ale Optimizakion | W= Gray Display LW_Cusur | E—lhum

i Seryo Assistant I | |Sekting ¥ e wavetorm - Target axis: Axis! | v

Servo Sdjustments v] Setting | Display | Cursor

P Star

| . i [rrpe—— B Torque Crp. pls.
1 23 iSeparate MsSeﬂlng”lnltlailza‘lmnl spd
e [%] (1 pls)
Yerifies the tuning adustments = Farameter || [pulse]

from the: previous pase. Auto reading OM
& weveton ® 8 B8 @

Analog 1 Command pulse frec B50 4 25 25- 39350 -
Analog 2 Mator speed 1

You can analyse operations

920 -
by using the graph. l

Analog 3 Current command
Analog 4 Taorque |
Chieck such as the setling Analag 5 Droap pulgeng‘

time v the cursor information.

190

Analog & Hot salected |
| [ A Graph | Analog 7 Mot zelected | |
Digital 4 IMP | | 730

Digital 2 Mot selected |
Set the motor speed, droop Digital 2 Mot selected

pulses, etc. for the trigger Digital 4 Mot salected
condfions and measurad

e form.

Press the "Stan" button and
perform

acceler ation/deceleration
cperations 1o start measuring,

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

460 -

f -5 -
Plaltal 5 1Notsglgoted [ ; Graﬂk gc:‘.tenm| artik tamamlanmlgtlr
Anzlog 5 : -10 -15,740

[ Sonraki ekrana gegmek igin digmesini
S HERE LG T _
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>ﬂ Sorun Giderme - Alarm Ekrani ) 005

MR-J4 serisinde, servo alarmlan 3 hane olarak gériintilenir.
Alarm olustugunda sorun gidermek kolaydir.

Bir alarm olustugunda, sirayla alarm numarasi (iki hane) ve alarm bilgisi (bir hane) durum
bildirimiyle birlikte gérintdlenir.

Alarm No. Alarm
(2 hane) bilgisi
(1 hane)

Alarm penceresi 6rnegi

[ 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 luppll.r

el PO supply Connector conmecton It has no failure.  JCheck (2)

HCNP?) has a failure

The woltage of the Chack f the witage [The voltage i Revew the voltage of

control circu powaer af tha comtral crcuit lewer than 160 V' Rhe controd circu Cren H 11

upoly i low e e s G L]w ooty Disiik volt? j alarmi igin, alarmin ana

owar han 160V e atage s Check () devrede mi yoksa kontrol devresinde mi
e than 0V olustugu alarm numarasiyla belirlenir.

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

gt FrICH e, | Aerm degel sl |

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

Mama Torrea (1) Detaded nformation | ™
Linatee o age o
Linufer s cllags o
Srvn molor crves el o
Eracoxier nomal commuricslion eror o
Ercioder norsel commurcstion emor | o
Lindervolags

| @ wemmrngin | [ cow
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>“ Sorun Giderme - Yiiksek Kapasiteli Siiriicii Kaydedicisi ) 00c

Meydana gelen hatalarin sebebi, yliksek kapasiteli siirlicti kaydedicisiyle hizli ve glivenilir bigimde arastirilabilir.

Yiiksek kapasiteli striicli kaydedicisi, alarm meydana gelmeden énceki ve sonraki servo verilerini (6rn. Motor akimi, Konum
komutlar) Servo yikselticideki kalici bellege kaydeder.

Bir alarmdan kurtarma sirasinda,

MR Configurator2'deki veriler okunarak veriler alarmin nedenini incelemek igin kullanilabilir.

Alarm ge¢misindeki 16 alarmin dalga formunu ((analog 16 bit x 7 kanal + dijital 8 kanal) x 256 nokta) ve monitér degerini
kontrol edin.

Veriler alarm meydana
geldiginde kalici bellekte
saklanir.

Alarm meydana geldlgmde
alarm No., dalga formu ve
monitér degeri MR
Configurator2'de

y ' gériantdlenir.

inx - !

i
|

Belli bir siire icindeki veriler
bellege kaydedilir.

Dalga formu ekrani | Monitér degeri ekram

Azaltilmig bara voltaji

Ana devre gliclinin kapatildig
ortaya gikmistir.
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@& sabit siriicii islevi ) e

1/2

Sabit suriici islevi, hat kesintisinden kaynaklanan kayiplarin azaltilabilmesi icin, servolann kontrol durumunu otomatik
olarak ayarlamak iizere calistirma ortamindaki dalgalanmalan algilar.
Sabit sirlici islevi iki moda sahiptir: "Anlik giig kesintisi sabit strliclisi" ve "Titresim sabit stirticts(.”

Anlik giic kesintisi sabit sirliciisi

Disuk voltaj alarm olasihgi, ana devre giic kaynaginda anlik bir giig kesintisi tespit edildiginde tork simirlanarak
azaltilir.

{Anlk glic kesintisi sirasinda, ana devre kondansatoriine yiaklenen gig kullanihr)

Hiz

A "
Anlik gl Anlik giic

kesintisi tespit kesintisi
edildi

‘\2\\[ Torku simirlandirarak

dasiik voltaj alarm
olasihdgin azaltin.

P 7aman

Titresim sabit sOricis

Servo yiikseltici icindeki gecerli komut tarafindan makine rezonans frekansindaki bir dedjisiklikten kaynaklanan
titresim tespit edildiginde, makine rezonans &nleme filtresi yeniden ayarlanir. Yasla ilgili bozulmalardan kaynaklanan
makinenin durdurulmasinda ortaya cikan kayiplar azaltilir.

-
Makine rezonans énleme

filtresini yeniden ayarlayarak
Titresim titresimi bastinr.
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@& sabit siriicii islevi

p
Makine rezonans tnleme

filtresini yeniden ayarlayarak
Titresim titresimi bastinr.

algilands /

Motor akimi
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MR Configurator2'nin tanilama islevleri bakimin erken bir asamada yapilmasini saglar.
"Omiir Tamisi” ve "Makine Tanisi" mevcuttur.

Omir tanisi iglevi
Kimulatif caligma slresini ve ani akim rilesinin agk/kapal sirelerini kontrol edin,
Bu islev, kondansatdr ve roleler gibi servo yikseltici pargalanna ait degistirilme zamanlanni gdsterir.

* Kondansator ve fan igin, enerjizasyon sdresi degigtirme igin bir kilavuz olarak gdriintdlenir.
* Réleler igin, ACIK/KAPALL sayimlan dedistirme igin bir kilavuz olarak gérdntdlenir.

Lile Dusgnoace

: (] st » | o fnad

Dampiery Cummvaiative CONGrol povwes-ofn lime afier shipment
Cumaaliee povwe-of fims Target Kespan (Smoolhing condenser )

Servo ylkselticinin dnleyici

LA Appran 10 | yours

LA S — bakimini destekleyin.

Apprs 1000030000 | 5,

Chstpaiiry S raurtidses a1 Pt Cusreid savbhing ted 8% sharerd
from o achony
Hhamber of nfush current Target Wespan
arwibchireg lirmes
0 lwes Appeiia

Tha target lifespan is displayed.

& Actual lifespan varies dopending on usage
method and smdrommental condifions,
Whan targat lifespan ks reached, replacemant
shoisld be done, even il ne eror i feund,

Makine tanisi

Makine bilesenlerindeki (8rn. degisikliklerin bilyeli vidalar, kilavuzlar, rulman, kayiglar) degisikliklerin tespit edilebilmesi
igin, dahili verilerden ekipman

strtinmesi, ylk atalet momenti, dengesiz tork ve titresim bilesenlerindeki degisiklik analiz edilir. Bu, stricdlerin
zamaninda bakimina yardima olur.

Ik galistirma ile yillar sonraki galistirma verilerinin kargilastinimasi, makinenin yaslanmaya badlh bozulma derecesinin
tespit edilmesine yardima olur ve dnleyicl bakim igin faydalidir. Bu islev, herhangi bir &zel &lglim olmadan normal
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Makine bilesenlerindeki (&rn. dedisikliklerin bilyeli vidalar, kilavuzlar, rulman, kayiglar) dedisikliklerin tespit edilebilmesi

igin, dahili verilerden ekipman

strtinmesi, ylk atalet momenti, dengesiz tork ve titresim bilesenlerindeki degisiklik analiz edilir. Bu, sdrdcdlerin
zamaninda bakimina yardimao olur.

IIk calistirma ile yillar sonraki galistirma verilerinin kargilastinimasi, makinenin yaslanmaya bagh bozulma derecesinin
tespit edilmesine yardima olur ve dnleyic bakim igin faydalidir. Bu islev, herhangi bir &zel &élglim olmadan normal

gahgmadaki makine sirtlnmesini ve titregimi hesaplar ve goriintiler,

H O e elJRead FUopen s A

— e —

Tiemee 1 gt b v crmsstion: akont the maschine
A0 O 00

Friction sstmation

R e T T T VR R TR PR S e e R Geligmis dnleyici bakim ile
Friction bonge - o
Fricicn lorcpus af ratnd speed In poaive drnction [} makine arizalarin dnceden

s

gnleyin.

Cosubomb friction bargus In pasities drection
s %
Fibd Sgaind H
- 3000 | riman Spesd

-

Faled Spaed
000 | pdein
Coutomby friction korgues in negatsve draclion
-108 %

Fracton jorgue ot rated speed in negive drscion
-353 %

Wi ntaor eptimtan
Deebects high-fraquency mecro vicrabions 0f o gukde, o bal sorevw, & bel, sfo. ooumed by deberioration dus by ae.

Wtor i slopped
0 Hz Craclabion Trequency’

30 | % ibenlion el

By conmping b o foved The_ s oelirionslion dus 10 S con be checked

2/2




k& Servo_MELSERVO_Basics(MR-J4)_TUR

(5 I

Bu bélimde, sunlarn égrendiniz:

« Servo ayarlama
Tek Dokunusla Ayarlama
Grafik islevi
Sorun giderme
Sabit suriici islevi
Bakim

Onemli noktalar

Asagidaki noktalar ok dnemli oldugunda, icerigi konusunda bilgi sahibi oldugunuzdan emin olmak icin lGtfen
bunlar tekrar gézden gegirin.

"Basic mode" ve "Low

O LILTEERELED BRI « Servolar (i yanit modunda kolayca ayarlanabilir: "High mode,
mode.”

Grafik iglevi » Servo galismasi, gegmis yonetimi, (izerine yazma, tork dzellik semasi (ST ozellikleri), FFT
gosterimi, sagihm grafigi ve diger islevler ile dogrulanabilir.

Sorun giderme » Bir alarm olustugunda, servo alarminin tg haneli olarak gorintiilenmesi ve alamrlarin
sebebinin hizh ve gavenilir bicimde arastinlmasi alarmlarin giderilmesini kolaylastirir.

Sabit siirlicil iglevi » Servonun durumunu otomatik olarak ayarlamak icin calistirma ortamindaki dalgalanmalar
tespit edilir.
= Hat kesintisinden kaynaklanan kayiplar azaltilir.
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> Giivenlik Gozlem i§levleri ve Enerji Tasarrufu ) 00c
1/2

MR-J4 serisi Guvenlik gdzlem islevleriyle donatilmistir.
Ayni zamanda enerji tiketimi, kurulum alani ve kablo tesisati bakimindan sarfiyati azaltir.

@Z3 s10/s51 Uyumlulugu )

MR-J4 serisi, ekipmanin giivenlik sisteminin kolayca konfigiire edilmesini saglamak tizere standart olarak STO (Giivenli tork
kapatma) ve SS1*1'i (Givenli durdurma 1) destekler. (SIL 2)

Servo yukselticinin gliciinin KAPATILMASINA gerek olmadigindan yeniden baslatma siresi kisaltilabilir.

Aynica, orijinal noktaya tekrar donilmesine gerek yoktur. Beklenmeyen motor baslamasini énlemek icin manyetik
kontaktére gerek yoktur.*2
[STO isleviyle kapatma] [STO ve 551 islevleriyle kapatmal]
[31& | |'(; “‘-:}l
e o
Kahplanmis devre .| Kalplanmis devre
kesici (MCCB) =8 kesici (MCCB)

J’Beklenmeyen baglamay

{ Beklenmeyen baslamay énlemek
dnlemek icin manyetik

icin manyetik

~| Lantaktére artik gerek yoktur E_.-:"—| kontaktdre arhk gerek yoktur.

Givenlik role

A

devresi - . . . .
Servo alarmi icin manyetik it & Servo alarmi icin manyetik

TP kontaktér (MC) *2 & kontaktor (MC) *2
Glvenlik ekipmani

( MR-13-D05, givenlik programlanabilir
denetleyicisi MELSEC Q5,/W5 serisi vb.

551 sinyali

114
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> Giuvenlik Gozlem i§levleri ve Enerji Tasarrufu

Motoru

o = Motoru
Servo motor =4, durdur Servo motor =3

durdur

Givenlik ekipmani (MR-)3-D05 vb.) gerekir.

STO elektriksel gitvenlik koruma islevi olmayip servo yiikseltici icindeki giic kaynadini kapatarak cikis torkunu kapatma
islevidir. MR-J4 serisi servo yikseltici icin, STO gerekliliklerini karsilamak icin manyetik kontaktorlere gerek yoktur. Buna
karsin, servo yiikselticide kisa devreyi veya elektrik carpmasimi énlemek icin bir manyetik kontaktor takin.
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fm Hareket Denetleyicisiyle Kombinasyon ) oo

Q17nDSCPU Hareket denetleyicisiyle kombinasyon IEC/EN 61800-5-2'de "gli¢ siiriict sistem islevleri” olarak tanimlanan
asagidaki islevler ile uyumludur.

IEC/EN 61800-5-2:2007 iglevi

STO (Guvenli tork kapatma)

ST1 (Givenli durdurma 1)

572 (Guvenli durdurma 2)

SOS (Guvenli cahsma durdurma)

SLS (Givenle sinirlanan hiz)

SBC (Glwvenli fren kontroli)

SSM (Glvenli hiz monitéari)

Giivenlik sinyal monitér islevi
SSCNET III/H ile Uyumlu Hareket Denetleyicisi &,

fr@'l Manyetik kontaktor
=% o

—

‘E SS5CNETIH

MR-J4-B

Programlanabilir Hareket _ | MR-JAW -B
denetleyici tarafi ' : denetleyicisi tarafi

Glig kapatma (STO cikisi) m Servo motor

(Girig)

Isik perdesi G Giivenlik digmesi

(Girig)
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=
@E Cok Aksli Servo Yiikseltici ) e

1/2
m Cok Aksh Servo Yikseltici - Yer tasarrufu )

2 aksh veya 3 aksli tipte bir Servo yiikseltici kullanildigi takdirde enerji tasarrufu yapilabilir, ekipman kiiciltilebilir ve maliyet
tasarrufu saglanabilir.

MR-JAW2-B 2 aksh tipteki Servo yiikselticinin kurulumda kapladidi yer iki MR-J4-B kullanilmasina gére %26 daha kiglktr.
MR-J4W3-B 3 aksl tipteki Servo yiikselticinin kurulumda kapladig yer ii¢ MR-J4-B kullanilmasina gére %30 daha kiglkttr.

[Kurulum alam]

MR-J4W3-B
(3-aksh tip) (Derinlik 195 {7.68) mm)

85

< > < >

Kurulum
alani
%30

<

255 (10.04) mm = 85 (3.35) mm (Unite genisligi) = 3

MR-JAW2-B

(2-aksl tip) (Derinlik 195 (7.68) mm)

60 85

<+—> +“—>

T50Wx2

< >

265 (10.43) mm = 60 (2.36) mm (Unite genisligi) = 3 + 85 (3.35) mm (linite

MAD_1A-R genisligi) x 1
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@E Cok Aksli Servo Yiikseltici

genisligi) = 1
(Derinlik 135 (5.31) mm,170 (6.69) mm,185 (7.28) mm)

40 60

<+ <+—>

Unite: mm (ing)

< >
360 (14.17) mm = 40 (1.57) mm (Unite genisligi) = 6 + 60 (2.36) mm (lnite
genisligi) = 2
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>}MSM( Aksh Servo Yiikseltici - Dusiik kablo tesisat

) oo

3 aksh MR-J4W3-B servo yiikselticide, U aks da ana devre ve kontrol devre giicii, cevre aygitlan, kontrol sinyal kablosu vb.
icin ayni baglantilari kullanir. Bu sayede, kablo tesisati ve cihazlarin sayisi bliyiik élglide azaltilir.

Kablo tesisati sayillarnnin karsilastirmasi

.ﬂ - | |

[ice) fcca] [cce [
H i1 H | SSCNET II/H

[MC] MCIMCL Denetleyici | Ana devre glig
| kaynad
: Kontrol devresi glig
i kaynadi
| Manyetik kontaktsr
:bag“;lannm

| Manyetik kontaktcr
: kontroll

| Kodlayici
:Motﬂrgﬁg girisi

3 (lnite sayisi)

3 (Unite sayisi)
3 (lnite sayisi)
3 (lnite sayisi)
3 (Unite sayisi)

3 (aks sayisi)
3 (aks sayisi)

Kablo
tesisat1 %50
oraninda
diiger

MR-J4W3-B (3 aksl tip) % 1 Gnite

, Ana devre giig

Denetleyici
i kaynag

\ Kontrol devresi guic
g kaynad:

I Manyetik kontaktor
 baglantisi

. Manyetik kontaktor
i kontroli

: Kodlayic
, Motor giig girisi




k& Servo_MELSERVO_Basics(MR-J4)_TUR

@FEEI Cok Aksli Servo Yiikseltici - Yiiksek Enerji Tasarruflars

Cok aksh tipteki Servo yiikselticiler, belirli bir aksin rejeneratif enerjisini diger akslanin motor tahrik enerjisi olarak
kullanabildiginden, bu durum ekipmanda enerji tasarrufu yapilmasina yardimai olur.
MR-JAW_ icin kondansatdrde depolanan tekrar kullanilabilir rejeneratif enerji eski modele gére artinlmistir. Artik rejeneratif

secenegine gerek yoktur.

) oo

m A alksh motor hizi

i Rejeneratif enerji .
~ LTt —K— Yavaslama
4 humRi -.— A aksh motor _ \ _

Tahrik glicii enerjisi

Zaman

® B aksl motor hizi

Rejeneratif enerji gegici | K -'-— B aksh motor [

olarak depolanir ve Hizlanma
tahrik glic enerjisi Tahrik glici enerjisi ‘

olarak kullanilir.

. 1
_ +\ -'— C aksh motor ® C aksh motor hizi
Hizlanma I

Tekrar kullanilabilir ener;ji

MR-JAW3 MR-J3

200w 21) 9)
400W 30 ) 11)

Kosullara bagl olarak rejeneratif rezistor gerekebilir.
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»m Giic Izleme ) 00c

MR-J4 serisinde sunulan glic izleme islevi, hiz, akim ve Servo yiikseltici tarafindan dahili olarak tutulan diger verilerden
Tahrik giicii enerjisini ve Rejeneratif enerjiyi hesaplar. MR Configurator2'de g tliketimi vb. izlenebilir.

SSCNET IlI/H sistemlerinde, giic tiiketiminin analiz edilip HMI Gzerinde gériintilenebilmesi icin veriler Hareket
denetleyicisine génderilir,

Guig tlketimi ve toplam gl tiiketimini

SSCNET II/H ile uyumiu goruntdler.

Hareket denetleyicisi

i

Hareket denetleyicisiyle analiz

Enerji tasarruflu sistem
incelemesi

e [—1
: __w ' Servo yikselticideki giig tiiketimini

o hesaplar.
Kisisel Tahrik glci

bilgisayar _ . IEI R . enerjisi
3 (O 28 |m ==

Servo motor  Rejeneratif
enerji
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Bu bélimde, sunlarn égrendiniz:

« STO/SS1 Uyumlulugu
« Cok Aksli Servo Yikseltici
« Giig izleme

Onemli noktalar

Asagidaki noktalar ok dnemli oldugunda, icerigi konusunda bilgi sahibi cldugunuzdan emin olmak igin litfen
bunlar tekrar gézden gegirin.

STO/551 Uyumlulugu « IEC/EN 61800-5-2 islevleri standart olarak desteklenir.
= Guvenlik dizeyi bir Hareket denetleyicisi ile kombinasyon ile artinlabilir.

(WP LR GBI« 1 aksh (g servo ylikseltici Gnitesi ile kiyaslandiinda MR-JAW3-B 3 aksl servo yiikseltici
icin %630 daha az kurulum alani ve %50 daha az kablo tesisati gerekir.
» Rejeneratif enerji ekipman enerji tasarruflarini artirmak igin kullanihr,

Giig izleme » Glg tiketiminin analiz edilip HMI (zerinde goriintilenebilmesi igin, standart olarak
saglanan giig izleme islevi, hiz, akim ve Servo yiikseltici tarafindan dahili olarak tutulan
diger verilerden Tahrik glicli enerjisini ve Rejeneratif enerjiyi hesaplar.
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@753 KAPSAMLI TEST

) oo

Artik Servo MELSERVO Temel Bilgileri (MR-J4) kursundaki tim dersleri tamamladiginizdan, son teste girmeye

hazirsiniz. Ele alinan konulardan herhangi birini tam anlamadiysaniz, lutfen bu konulari gézden gegirmek igin bu
firsati degerlendirin.

Bu Son Testte toplam 5 soru (13 madde) yer almaktadir.
Son testi istediginiz sayida uygulayabilirsiniz.
Testin puanlanmasi

Cevab sectikten sonra, Cevapla diigmesini tikladiginizdan emin olun. Cevapla diigmesini tiklamadan ilerlemeniz
durumunda cevabiniz kaybolur. (Cevaplanmamis soru olarak degerlendirilir.)

Puan sonuclar

Dogru cevap sayisi, soru sayisi, dogru cevaplarnn yizdesi ve bagarli/bagansiz sonucu puan sayfasinda
gorintilenir.

Dodru cevaplar :

: Testi gegebilmek igin, sorularin
Toplam soru : '
P %60'1n1 dogru cevaplamaniz
gerekir.

Yizde : 229

Devam Et incele Tekrar Dene

* Testten clkmak icin Devam Et digmesini tiklayin.
+ Testi incelemek icin Incele digmesini tiklayin. (Dogru cevap kontrold)
= Testi tekrar yapmak icin Tekrar Dene diigmesini tiklayin.
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> Kapsamli Test: KISIM 1 ) 000

Asagidakilerden, gii¢ kaynadi KAPATILDIGINDA déniis konumunu ve hizi algilayip bellekte saklayabilen ve ilk calistirma
sirasinda baglangig konumunun ayarlanmasi sartiyla baslangig konumuna déniis yapilmasina gerek kalmadan calismaya
devam edebilen sistemi secin.

Mutlak konum algilama sistemi

Artimli sistem
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> Kapsamli Test: KISIM 2

Asagidaki Servo yiikseltici tamamlayici parcalanina ait dogru adlan secin.

Secilecek terimler
. USB iletisim konektorii
. Kodlayic konektort
. Ana devre gli¢ kaynag! konektérii
. Servo motor gl¢ konektéri
. G/C sinyali konekt6ni
. Kontrol devresi gli¢ kaynagi konektorii
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> Kapsamli Test: KISIM 3

Bir mutlak konum algilama sistemi icin pil takilmasiyla ilgili dogru climleyi secin.

Mutlak konum algilama sistemi icin pil takildiginda ana devre gli¢ kaynaginda asagidaki sekilde bir
uygulama yapilir.

01 --Select--

Ardindan, 15 dakika sonra, Sl?rj lambasinin kapali oldugunu dog‘jrulagln ve pil Gnitesini baglamadan dnce P(+)
ile N(-) terminalleri arasindaki voltaji bir kontrol kalemi ya da baska bir alet ile kontrol edin.

--Select--
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> Kapsamli Test: KISIM 4

Litfen Servo sisteminin calismasiyla ilgili asagidaki sorulan cevaplayin

@ Servo sisteminin ¢alismasini (ileri doniis/geri déntis) "Jog isletimi” ile kontrol edin.
Servo motor ileri ydnde dénerken, Servo motorun mil tarafindan bakildiginda hangi yénde
déner?

Y

AT )

D | --Select--

@® Normal calisma dogrulanana kadar motor hizi icin hangi hizdan baslamaniz gerekir?
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> Kapsamli Test: KISIM 5

MR Configurator2 kullanilarak yapilan tek dokunusla ayarlamayla ilgili asagidaki sorularn cevaplayin.

@ Yiiksek makine rijiditesine sahip ekipmanlar icin uygun olan yanit modunu secin.

P --Select—- v

@ Tek dokunusgla ayarlamayi desteklemeyen Calisma testi modunu secin.

—-Select--
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@3 TEST PUANI

Son Testi tamamladiniz. Sonuglanmiz asadidaki alanda géstenimektedir.
Son Testi sonlandirmak igin, sonraki sayfaya gecin.

Dodru cevaplar:

Toplam soru :

Yizde : 0o4g

Devam Et ] ’ Incele ] ’ Tekrar Dene ]

Testte basarisiz oldunuz.
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b

Servo MELSERVO Temel Bilgileri (MR-J4) kursunu bitirdiniz.

Bu kursa katildiginiz icin tesekkir ederiz.
Bu kurs yoluyla elde ettiginiz bilgilerden tam anlamiyla yararlanarak ve
riin kilavuzlarina bagvurmak suretiyle bilgilerinizi derinlestirerek daha iyi
bir sistem olugturacadinizi imit ediyoruz.

Bilgilerinizi tazelemek igin Iitfen bu kursu istediginiz kadar gok tekrar edin.

| Incele | | Kapat |




	スライド番号 1
	スライド番号 2
	スライド番号 3
	スライド番号 4
	スライド番号 5
	スライド番号 6
	スライド番号 7
	スライド番号 8
	スライド番号 9
	スライド番号 10
	スライド番号 11
	スライド番号 12
	スライド番号 13
	スライド番号 14
	スライド番号 15
	スライド番号 16
	スライド番号 17
	スライド番号 18
	スライド番号 19
	スライド番号 20
	スライド番号 21
	スライド番号 22
	スライド番号 23
	スライド番号 24
	スライド番号 25
	スライド番号 26
	スライド番号 27
	スライド番号 28
	スライド番号 29
	スライド番号 30
	スライド番号 31
	スライド番号 32
	スライド番号 33
	スライド番号 34
	スライド番号 35
	スライド番号 36
	スライド番号 37
	スライド番号 38
	スライド番号 39
	スライド番号 40
	スライド番号 41
	スライド番号 42
	スライド番号 43
	スライド番号 44
	スライド番号 45
	スライド番号 46
	スライド番号 47
	スライド番号 48
	スライド番号 49
	スライド番号 50
	スライド番号 51
	スライド番号 52
	スライド番号 53
	スライド番号 54
	スライド番号 55
	スライド番号 56
	スライド番号 57
	スライド番号 58
	スライド番号 59
	スライド番号 60
	スライド番号 61
	スライド番号 62
	スライド番号 63
	スライド番号 64
	スライド番号 65
	スライド番号 66
	スライド番号 67
	スライド番号 68
	スライド番号 69
	スライド番号 70
	スライド番号 71
	スライド番号 72
	スライド番号 73
	スライド番号 74
	スライド番号 75
	スライド番号 76
	スライド番号 77
	スライド番号 78
	スライド番号 79
	スライド番号 80
	スライド番号 81
	スライド番号 82
	スライド番号 83
	スライド番号 84
	スライド番号 85
	スライド番号 86
	スライド番号 87
	スライド番号 88
	スライド番号 89
	スライド番号 90
	スライド番号 91
	スライド番号 92
	スライド番号 93
	スライド番号 94
	スライド番号 95
	スライド番号 96
	スライド番号 97
	スライド番号 98
	スライド番号 99
	スライド番号 100
	スライド番号 101
	スライド番号 102
	スライド番号 103
	スライド番号 104
	スライド番号 105
	スライド番号 106
	スライド番号 107
	スライド番号 108

