Servo

MELSERVO Temel Bilgiler (MR-J5)

Bu kurs, MELSERVO-J5 serisinde yeni herhangi bir
kisinin sistem tasarimi, kurulumu, kablo tesisati,
parametre ayarlama ve ayarlama yontemi hakkinda
bilgi edinmesi icin tasarlanmistir.

Sonraki sayfaya ilerlemek icin sag tst kosedeki ileri
butonunu tiklayin.
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m Kursun Amaci )

Bu kurs, MELSERVO-J5 serisinde yeni herhangi bir kisinin sistem tasarimi, kurulumu, kablo tesisati, parametre ayarlama ve
ayarlama ydntemi hakkinda bilgi edinmesi icin tasarlanmistir.

Bu bélamde, MELSERVO-15 serisinin ozellikler,
Kazanc Ayarlama temel konfigiirasyonu ve trin grubu
aciklanmalctadir.

Lineer Servo Motor ve Dogrudan Tahrikli

Motor Kullanildiginda MELSERVO-15 Serisi

Mutlak Kenum Algifama Sistemi

Kurulum ve Kablo Tesisati

Parametre Ayarlama

Bu kurs icin AC servolar hakkinda temel bilgi gerekir.

Yeni baslayanlar icin, "Yeni Baslayanlar icin FA Ekipmani" (Servolar) kursu dnerilir.

PLCopen®, PLCopen firmasinin tescilli ticari markasidir.
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Bu kurs, MELSERVO-J5 serisinde yeni herhangi bir kisinin sistem tasarimi, kurulumu, kablo tesisati, parametre ayarlama ve
ayarlama ydntemi hakkinda bilgi edinmesi icin tasarlanmistir.

Bu bélimde, servo sirich ve servo motor
Kazanc Ayarlama kurulumu ve kablo baglant! yontemleri

aciklanmalctadir.
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m Kursun Amaci )

Bu kurs, MELSERVO-J5 serisinde yeni herhangi bir kisinin sistem tasarimi, kurulumu, kablo tesisati, parametre ayarlama ve
ayarlama ydntemi hakkinda bilgi edinmesi icin tasarlanmistir.

Kazanc Ayarlama Bu balimde MR Configurator2 kullanilarak
parametrelerin nasil ayadandigi agiklanmaktadir.

Lineer Servo Motor ve Dogrudan Tahrikli
Motor Kullanildiginda

MELSERVO-15 Serisi

Mutlak Kenum Algifama Sistemi

Kurulum ve Kablo Tesisati

Parametre Ayarlama

Bu kurs icin AC servolar hakkinda temel bilgi gerekir.

Yeni baslayanlar icin, "Yeni Baslayanlar icin FA Ekipmani" (Servolar) kursu dnerilir.

PLCopen®, PLCopen firmasinin tescilli ticari markasidir.



m Kursun Amaci )

Bu kurs, MELSERVO-J5 serisinde yeni herhangi bir kisinin sistem tasarimi, kurulumu, kablo tesisati, parametre ayarlama ve
ayarlama ydntemi hakkinda bilgi edinmesi icin tasarlanmistir.

Kazanc Ayarlama Bu balimde MR Configurator2 kullanilarak test
isleminin nasil yapilché aciklanmaldtadir.

Lineer Servo Motor ve Dogrudan Tahrikli
Motor Kullanildiginda

MELSERVO-15 Serisi

Mutlak Kenum Algifama Sistemi

Kurulum ve Kablo Tesisati

Parametre Ayarlama

Bu kurs icin AC servolar hakkinda temel bilgi gerekir.

Yeni baslayanlar icin, "Yeni Baslayanlar icin FA Ekipmani" (Servolar) kursu dnerilir.

PLCopen®, PLCopen firmasinin tescilli ticari markasidir.



m Kursun Amaci )

Bu kurs, MELSERVO-J5 serisinde yeni herhangi bir kisinin sistem tasarimi, kurulumu, kablo tesisati, parametre ayarlama ve
ayarlama ydntemi hakkinda bilgi edinmesi icin tasarlanmistir.

Bu béldmde, mutlak konum algilama sistemine
Kazanc Ayarlama genel balas ve sistemin nasil baslatldig
aciklanmalctadir.

Lineer Servo Motor ve Dogrudan Tahrikli

Motor Kullanildiginda MELSERVO-15 Serisi

Mutlak Konum Algilama Sistemi

Kurulum ve Kablo Tesisati

Parametre Ayarlama

Bu kurs icin AC servolar hakkinda temel bilgi gerekir.

Yeni baslayanlar icin, "Yeni Baslayanlar icin FA Ekipmani" (Servolar) kursu dnerilir.

PLCopen®, PLCopen firmasinin tescilli ticari markasidir.



m Kursun Amaci )

Bu kurs, MELSERVO-J5 serisinde yeni herhangi bir kisinin sistem tasarimi, kurulumu, kablo tesisati, parametre ayarlama ve
ayarlama ydntemi hakkinda bilgi edinmesi icin tasarlanmistir.

Bu béldmde, lineer servo motor ve dogrudan
Kazanc Ayarlama tahrikli motor kullanimina iliskin dnlemler

aciklanmalctadir.

Lineer Servo Motor ve Daogrudan Tahrikli

Motor Kullanldiginda MELSERVO-15 Serisi

Mutlak Kenum Algifama Sistemi

Kurulum ve Kablo Tesisati

Parametre Ayarlama

Bu kurs icin AC servolar hakkinda temel bilgi gerekir.

Yeni baslayanlar icin, "Yeni Baslayanlar icin FA Ekipmani" (Servolar) kursu dnerilir.
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m Kursun Amaci )

Bu kurs, MELSERVO-J5 serisinde yeni herhangi bir kisinin sistem tasarimi, kurulumu, kablo tesisati, parametre ayarlama ve
ayarlama ydntemi hakkinda bilgi edinmesi icin tasarlanmistir.

Kazanc Ayarlama Bu béldmde kazancin nasil ayarlandigi
agiklanmalktadir.

Lineer Servo Motor ve Dogrudan Tahrikli
Motor Kullanildiginda

MELSERVO-15 Serisi

Mutlak Kenum Algifama Sistemi

Kurulum ve Kablo Tesisati

Parametre Ayarlama

Bu kurs icin AC servolar hakkinda temel bilgi gerekir.

Yeni baslayanlar icin, "Yeni Baslayanlar icin FA Ekipmani" (Servolar) kursu dnerilir.

PLCopen®, PLCopen firmasinin tescilli ticari markasidir.



m Kursun Yapisi

Bu kursun icerigi asagidaki gibidir.
Bolim 1'den baslamanizi tavsiye ederiz.

Bolim 1 MELSERVO-J5 Serisi

Bu bolimde, MELSERVO-J5 serisinin ozellikleri, temel konfiglirasyonu ve rlin grubu agiklanmaktadir.
BSlim 2 Kurulum ve Kablo Tesisati

Bu bolimde, servo sirticl ve servo motor kurulumu ve kablo baglanti yontemleri agiklanmaktadir.
Bolim 3 Parametre Ayarlama

Bu bolimde MR Configurator2 kullanilarak parametrelerin nasil ayarlandigi aciklanmaktadir.

BoIlUm 4 Test isletimi

Bu bolimde MR Configurator2 kullanilarak test isletiminin nasil yapildigr agiklanmaktadir.

Bolim 5 Mutlak Konum Algilama Sistemi

Bu bolimde, mutlak konum algilama sistemine genel bakis ve sistemin nasil baslatildigi aciklanmaktadir.
Bolim 6 Lineer Servo Motor ve Dogrudan Tahrikli Motor

Bu bélimde, lineer servo motor ve dogrudan tahrikli motor kullanimina iliskin énlemler aciklanmaktadir.
Bolim 7 Kazang Ayarlamasisi

Bu bolimde kazancin nasil ayarlandigi agiklanmaktadir.

Son Test

Toplam 6 kisim (12 soru), Geger not: %60 veya Uzeri



m Bu e-Egitim Aracinin Kullanimi )

Sonraki sayfaya git Sonraki sayfaya git

Onceki sayfaya dén Onceki sayfaya dén

istenen sayfaya ulas

To "Icindekiler Tablosu" gériintiilenerek istediginiz sayfaya ulasabilmenizi saglar.

Egitimden ¢k Egitimden cikin. "icindekiler" ekrani gibi pencereler ve egitim kapatilacaktir.

e[l




m Kullanim Onlemleri )

HEGiivenlik 6nlemleri

Gergek Urlinlerin kullanimina dayali egitim alirken, litfen ilgili kilavuzlardaki glivenlik &nlemlerini dikkatlice okuyun ve
glvenlik icin tim onlemleri alarak Grlinl uygun sekilde kullanin.

HEBu kurstaki dnlemler

Kullandiginiz yazilim strimiinde goriintilenen ekranlar bu kurstakilerden farkli olabilir.
Bu kurs su yazilim strimleri icindir.
Her yazilimin en son strimu icin, Mitsubishi Electric FA web sitesini kontrol edin.

MELSOFT MR Configurator2 Ver.1.125F

m simgesi referans kilavuzu gosterir.

Kullanilan servo sirlci ve servo motor tiplerine karsilik gelen kilavuzlara basvurun.
Bu kursta aciklanan kilavuzun icerigi asagidaki siriimlerin icerigini yansitir.
Suramler farkhilik gosterirse, aciklama ve igindekilerin konumu biraz farkli olabilir.
Kilavuzlarin en son striimi icin, Mitsubishi Electric FA web sitesini kontrol edin.

Kilavuz adi Kilavuz No. Surim
MR-J5-A User's Manual (Introduction) SH-030296 G
MR-J5-G/MR-J5W-G User's Manual (Introduction) SH-030294 G
MR-J5 User's Manual (Hardware) SH-030298 H
MR-J5 User's Manual (Function) SH-030300 G
MR-J5 User's Manual (Adjustment) SH-030306 F
MR-J5-A User's Manual (Parameters) SH-030310 F
MR-J5-G/MR-J5W-G User's Manual (Parameters) SH-030308 G
MR-J5D User's Manual (Hardware) IB-0300548 B
MR-J5D-G User's Manual (Introduction) IB-0300538 B
MR-J5 User's Manual (Troubleshooting) SH-030312 G
Rotary Servo Motor User's Manual (For MR-J5) SH-030314 G
Linear Servo Motor User's Manual (LM-H3/LM-U2/LM-F/LM-K2) SH-030316 C
Direct Drive Motor User's Manual SH-030318 @
MR-J5 Partner's Encoder User's Manual SH-030320 F




MELSERVO-J5 Serisi )

_ Kursa Genel Bakis )

MELSERVO-J5, orijinal 6zel motorumuzun daha da gelistiriimesiyle elde edilmis, sektordeki en yuksek AC servo seviyesidir.
Bu kursta, MELSERVO-J5 kullanarak bir servo sistemini olusturmayi ve bu sistemin ayarlanmasini ve parametre ayarlamasini

ogreneceksiniz.

Bu kursta, genel amacl arayiz ile uyumlu MR-J5-A (bundan bdyle Tip A olarak adlandirilacaktir) ve CC-Link IE TSN ile uyumlu
MR-J5-G/MR-J5W-G/MR-J5D-G'nin (bundan bdyle Tip G olarak adlandirilacaktir) ortak icerikleri agiklanmaktadir.

Tip G icin, CC-Link IE TSN uyumlu bir kontroloriin baglandigr durum aciklanmaktadir.
Bu ayrica MELSEC iQ-R Serisi Motion Module Basics Bilgileri Kursunda da aciklanmaktadir. Bu kursu da aliniz.

- ==

MR-CV11K4 +
MR-J5-104 MR-J5-10G MR-J5W3-222G MR-J5D-100G4



_ Servo Sistem Konfigiirasyonu )

Servo sistemi; bir servo sistem kontrolord, bir servo siirlici ve servo motordan olusur.
Servo motor, servo sirlciinin dénis konumunu geri besleyen bir enkoder ile donatilmistir.

Kontroldrden bir hedef deger (konum veya hiz) girildiginde, servo sistemi mevcut degeri (konum veya hiz) tespit eder, hedef
deger ile karsilastirir ve daima farki azaltmak lzere servo motor donlsiint kontrol altinda tutar.

<Servo sistemi kontroléri= <Servo surlict> <Servo motor>

——
e
1 = -
{jam |
==
|- 3
§
Komut | D Alamn
(konum, |
Motion modiili, hiz vb.) & =
P{I:zmyonlama moduld i
viD.

Geri besleme sinyali



@ s o siiriicii MR-J5 Tipleri )

Servo surlicii MR-J5 serisi, komut arayiziine (kontrolor ile baglanti yontemi) bagli olarak asagidaki tiplere sahiptir.

Model Komut arayizii Ozellik

CC-Link IE TSN e Ethernet tabanli, yiksek hizli ve yiksek kapasiteli bir
iletisim (1 Gbps) olan CC-Link IE TSN'yi destekler.

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

JL di

Bir Motion modiill ve bir Motion kontrol yazilimi ile
kombine edilerek eksenler ile yuksek hizli ve ylksek
hassasiyetli zaman senkronizasyonuna sahip cihazlar
arasinda dogru sekilde senkronize hareketi
gerceklestirir.

B} =

e 2 eksenli ve 3 eksenli MR-J5W_ servo surlctler de
mevcuttur.

e 400 V sinifi donustlrict ayri tip strtcl Gnitesi MR-
J5D_ yeni eklenmistir.

Pulse train, e Puls jeneratori ve pozisyonlama moduli gibi cesitli
Analog voltaj kontroldrler ile baglanabilir.

MR-J5-_A

vb. e Maksimum 4 Mpps komut puls frekansini destekler.

e Analog voltaj komutuyla hiz kontroli ve tork
kontroli de mimkindur.




@2 s o siiriicii MR-J5 Serisinin Ozellikleri )

Asagida, MR-J4 serisi servo sirticiiden yeni eklenmis veya yikseltilmis bilesenler aciklanmaktadir.

1. lyilestirilmis temel performans

Yiksek tepki duyarliligi- - - Hiz frekans tepkisi 3,5 kHz
Yiksek hizli iletisim- - - Minimum iletisim dongusu 31,25 ps (CC-Link IE TSN igin)

Hiz frekans tepkisi 3,5 kHz

2. Yeterli miktarda tuning fonksiyonu
eQuick tuning

Bu fonksiyon, sadece servo-on komutunu kullanarak titresimi ve asimi kontrol eden kullanimi kolay auto tuning fonksiyonunu
otomatik olarak gerceklestirir.

Normal isletim dncesinde servo sirlicl, servo motora torku otomatik olarak girerek 0,3 saniye icinde kontrol kazancini ve
makine rezonans baskilama filtrelerini ayarlar. Ayarlama tamamlandiktan sonra, servo siriici normal isletimi baslatir.

Servo-on

Baglangig

______ — :
o ",
Auto tuning /—\
! T ) -

= P Tuning tarmarmland
vy

. i \.\
Quick tuning / \ /
™,
L T ™ -

- Tuning tamamlandi
-

Calstirmadan dnceki 0,3 saniye iginde tuning Kontrollerde asin yanit
eOne-touch tuning-Tek dokunusla ayarlama

Bu fonksiyon, ayar degistirme islemini mekanik ¢zelliklere gére otomatik olarak gerceklestirir ve sadece one-Touch tuning
acarak yerlesim siresini azaltir.

Makine rezonans baskilama filtresi, gelismis titresim baskilama kontroli Il ve etkili filtre dahil servo kazang ayar degisimini
tamamlar.



Makinenizin performansini daha da yikseltmek icin asiri yanit baskilama ve titresim kontroll gelistirilir.

isletim sirasinda tek

. Gerceklesen isletim dokunusla ayar degistirme Daha kisa ayar siiresi
i i
T T
™ J,"A:\—’“%'-ﬁ *Yedegme's: ™ i Y e
f ‘ siirasi i 4, Yerlesme
i A\ S it Y sires
174 B e I O& -
Zaman Zaman
isletim stabil degil. isletim komutu takip etmiyor. Agin yanit ve titresimi kantrol etme

yetenegi gelistirilmistir,

Quick tuning ile one touch tuning arasindaki fark 7.1 kisminda agiklanmaktadir.



Makinenizin performansini daha da yikseltmek icin asiri yanit baskilama ve titresim kontroll gelistirilir.

isletim sirasinda tek

. Gerceklesen isletim dokunusla ayar degistirme Daha kisa ayar siiresi
i i
T T
™ J,"A:\—’“%'-ﬁ *Yedegme's: ™ i Y e
f ‘ siirasi i 4, Yerlesme
i A\ S it Y sires
174 B e I O& -
Zaman Zaman
isletim stabil degil. isletim komutu takip etmiyor. Agin yanit ve titresimi kantrol etme

yetenegi gelistirilmistir,

Hizli ayarlama ile tek dokunusla ayarlama arasindaki fark 7.1 kisminda agiklanmaktadir.



_ Servo Siiriicii MR-J5 Serisinin Ozellikleri

3. Kestirimci bakim, 6nleyici bakim, diizeltici bakim

Fabrikada Gretimin strdirilmesi igin, asagidakilerin yapilmasi gereklidir:

1) Tum ekipman, cihaz ve Uretim bantlarindaki sorun belirtilerini teshis etmek tzere kestirimci bakim,

2) Periyodik 6nleyici bakim ve

3) Bir ariza veya kesinti durumunda acil kurtarma igin diizeltici bakim.

Kestirimci bakim

Bakim igin anza veya kesint
belirtilerini ongorur

Makine teghis fonksiyonu

Onleyici bakim

Galigma saatleri ve ¢alisma kosullan
belirtilen degerlere ulastigmda
gerceklestinlin

Servo siirici omiir teghis
fonksiyonu

Makine toplam hareket
mesafesi anza ongorisa

Duzeltici bakim

Isletimi yeniden baglatma
nedenlerini derhal belirleyerek
anzah veya durdurulmus ekipmanlar
uzerinde gergeklestirilir

Siunici kaydedic

Makine giinligi/video/
sistemn kaydedici




_ Servo Motor HK Serisinin Ozellikleri

Asagida, konvansiyonel modelden yiikseltilmis bilesenler agiklanmaktadir.

1. Servo sirlciler ile genisletilmis kombinasyon

Servo motor ile daha yliksek kapasiteli bir servo siirlicii veya servo motor ile ayni kapasitedeki bir servo strtict bir araya
getirilerek maksimum tork degeri artirilabilir.

Standart kapasiteli
servo strdcl
ile kombine

| Serve suruci

>

Servo motor

Maksimum tork

%350

Daha biyiik kapasiteli

Maksimum tork, daha biyik kapasiteli
bir servo siriici kullanilarak artinihr,

servo surlici
ile kambine

Tork

A

I Servo siricu

Kisa slreli galisma aralign

Servo motor

\\\—

sorekli isletim

Maksimum tork

%450

nY

. Hem 200 V hem 400 V ile uyumludur

Standart olarak 400 V ile uyumlu bir servo motor, 200 V servo siirlcu ile tahrik edilebilir.
200 V servo sirlct kombinasyonunun tork ozellikleriyle tatmin edici bir isletim gergeklestirilebiliyorsa, servo siriiciniin

kapasitesi dusurdlebilir.

200 V servo siiriicii ile birlestirildiginde
serve motorlann tork ozellikleri

200 V 200 V g bl
| Servo siriici) | Servo sUriici HE-KT1034W
MR-J5-100 i MR-J5-60 120 _ HE-KT103W
G: 60 mm G: 40 mm \ S —
i ¥ 172 mm ¥ 172 mm Y
[ 185 mm D170 mm §
P P Kisa sireli
calisma araligy '
4.0 i
Sirekli igletim
v
Servo motor Servo motor 1500 3000 65500
HK-KT103W HK-KT1034W Hiz [dfdk]




_ Servo Motor HK Serisinin Ozellikleri

3. 26-bit ¢ozlndirlikte bataryasiz mutlak konum enkoderiyle donatiimistir

Cozinarlik 26 bit (devir basina 67108864 puls) seviyesine cikariimistir.
Bataryasiz mutlak konum enkoderinin kullanima alinmasi, mutlak konum verilerinin saklanmasi igin batarya gereksinimini

ortadan kaldirmistir.
Batarya degisimine ve stok kontroliine gerek yoktur.
Mutlak konum sistemi, 5. Bolimde aciklanmaktadir.

Y
Standart olarak bataryasiz bir
mutlak konum enkoderiyle
donatilmigtir

o -
Batarya gerekmez

4. Tek konektor

HK-KT/MT serisinde ve HK-RT serisinin bir kisminda, servo motor gii¢ beslemesi, enkoder ve elektromanyetik freni tek bir

kabloda bir araya getiren tek konektor kullanilir.

Tek dokunusla kilitleme olanagi, kablo désenmesini kolaylastirir.

Kablo tesisatinin durumuna bagl olarak, tekli/ikili kablo tipi secilebilir.

Tek dokunusla kilitlenen yatay olarak monte edilen tek kablo tipi

Kilitlerne

¥k tarafi yiindnde Yiik tarafinin ters yéninde

Tek dokunusla kilitlenen yatay olarak monte edilen ikili kable tipi
- “"""‘"-: Eilitherme

Yk tarafi ydndnde Yk tarafinin ters yindnde

Tek dokunusla kilitlenen dikey olarak monte edilen tek kablo tipi

Tek dokunusla kilitlenen dikey olarak monte edilen ikili kablo tipi




Miihendislik Yazilimi )

m Tahrik Sistemi Boyut Belirleme Yazilimi: Motorizer )

MELSOFT Motorizer, makinenin konfigirasyonu, teknik 6zellikleri ve calisma diizenleri hakkinda girilen bilgilere gére
kullanilabilir motor se¢eneklerini saglayan bir yaziimdir.
AC servoya ek olarak, inverter ve sensdrsiiz servo secilebilir.

Bu yazilim, birden fazla eksen secimini de destekleyerek basit donustlriict ve giic Uretici ortak dénisturiclisinin kapasitelerini
secebilmenizi saglar.

Yazilim ve talimatlar, Mitsubishi Electric FA web sitesinde indirilebilir.

a
i
’

o IR MELSOFT -3 - . - e

Motorizer =

Version 1

B34 MITSURBISH ELECTRIC CORFORATION ALL RIGHTS RESERVED



m MR Configurator2 )

MELSOFT MR Configurator2, baslangictan bakima kadar servo siriciiniin tim fazlarini destekleyen bir yazilimdir.
Bu, parametre ayarlarini, monitér ekranini, test islemlerini, servo ayarini ve diger islemleri kolaylastirir.
Servo asistani fonksiyonu, yeni baslayanlarin bile isletim prosedirleri icin en uygun fonksiyonlari kullanmasina olanak saglar.

Bu kursta, parametre ayarlama ve kazang ayar degistirme sireclerini aciklamak icin bu yazilim kullanilmaktadir.

MR Configurator2 yazilimi, MELSOFT GX Works3 ile birlikte paketlenmistir.
MELSOFT iQ Works, GX Works2, MT Works2, EM Software Development Kit veya CW Configurator yazilimini satin alan herkes
MR Configurator2 yazilimini Gcretsiz indirebilir.

ol Mt MELSOFT

Sera setup software

MR Configurator2

Wersion 1

BT0% TSRS ELECTRIC CORPORATION ALL RIGHTS RESERVED




1.7

Bu Boliimiin Ozeti )

Bu bolimde, sunlar 6grendiniz:

e Servo Sistem Konfiglirasyonu

Servo Surtct MR-J5 Tipleri

Servo Siirlicii MR-J5 Serisinin Ozellikleri

Servo Motor HK Serisinin Ozellikleri

Muhendislik Yazilimi

Onemli noktalar

Servo Sistem .
Konfigtirasyonu

Servo sistemi; bir servo sistem kontrolord, bir servo slrlicti ve servo motordan olusur.
Servo motorun donils konumu, enkoder tarafindan servo siriicliye geri beslenir.

Bu, komut degeri ile mevcut deger arasindaki farki azaltmak tizere servo motoru kontrol altinda tutar.

Servo Siriicii MR-J5 Tipleri .

CC-Link IE TSN icin Tip G
Cok eksenli tip MR-J5W_ ve 400 V sinifi donustlrict ayn tip MR-J5D_ de mevcuttur.

Pulse train gibi genel amacli arayiiz igin Tip A.

Servo Siriici MR-J5 °
Serisinin Ozellikleri

Hiz frekans tepkisi is 3,5 kHz'dir.
Cesitli ayarlama fonksiyonlari saglanir.

Onleyici bakim, kestirimci bakim ve diizeltici bakim icin birok faydali fonksiyon saglanir.

Servo Motor HK Serisinin °
Ozellikleri

Servo surtctler ile genisletilmis kombinasyon
Hem 200 V hem 400 V ile uyumludur
26-bit ¢ozlnurlikte bataryasiz mutlak konum enkoderiyle donatiimistir

Tek konektor

Muhendislik Yazilimi .

Motorizer Tahrik Sistemi Boyut Belirleme Yazilimi, inverter tarafindan tahrik edilen motor ve servo dahil kapasiteleri

secmenize olanak saglar.

MELSOFT MR Configurator2, baslangigtan bakima kadar servo surtictiniin tim fazlarini destekleyen bir yazimdir.




m Kurulum ve Kablo Tesisati )

Bu bolimde kablo tesisati agiklanmaktadir. Basitlik agisindan, kablo tesisat semalarinda bazi kablolar g6z ardi edilmis olabilir.
Kablo tesisatini dogru yapmak icin kullanilan modelin kullanim kilavuzunu mutlaka okuyun.

_ Servo Siiriiciiniin Kurulumu )

Servo sirlictiyl panonun icine kurun.
Asagidaki boyutlara ve dnlemlere uyulmalidir.

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

MBir servo surlcinin kurulumu Wiki veya daha fazla servo siriiciiniin kurulumu
Pano Pano Pano Pano
..... . A Ll
. 4% mm 00 mm 10 mm I
Kablo tessat pay 80 mm i |
veya daha falzré ! F:_}E daha vaya daha veya daha 100 mim veya daha fazla 1 |
) fazla*1  fazla mm 1mm
10 rorn veya : 0 mim st )} — : o "
daha fazla veya daha 30 mm 30 mim - L 30mm st
1 fazla weya daha L o veya daha « - weyadaha +
fazla fazla fazla
- ) )
| .
Alt Alt
40 mm veya 40 mm veya
............... daha fazla daha fazla
Aciklik birakma Yakin montaj

*1 Fan unitelerinin Ozerinde 100 mm veya daha fazla agikhk birakin,

<Onlemler>

e Servo sirlclyd sag tarafi yukar gelecek sekilde kurun.

e Ortam sicakhigini 0 °Cile 60 °C arasinda tutun. Sicaklik 55 °C'yi astiginda, servo sirlctnin Gstlindeki ve altindaki hava sabit
kalmayacak sekilde hava dolasimi saglayin.

e Servo surlcdleri, titresim ve rakim gibi belirtilen ortam kosullarinda kullanin.

e Su maddelerin servo sirlclye girmesini engellemek icin yeterli koruma saglayin: Vidalar ve metal parcalari gibi iletken
maddeler ve yag gibi yanici maddeler.

e Panoyu toksik gaz, kir ve tozun bulundugu bir yere monte ederken, bu maddelerin panoya girmesini énlemek icin havayla
temizlik gergeklestirin (i¢ basinci dis basingtan daha yiksege ¢ikarmak tzere panonun icine disaridan tazyikli temiz hava
uygulayin).

e Servo sirlcinin yakin kurulumunun uygunlugu icin, servo sirticiiniin teknik 6zelliklerini kontrol edin.

e Servo sirlculeri birbirine yakin kuruyorsaniz, kurulum toleranslarini dikkate alarak bitisik servo sirtcilerin arasinda 1 mm
acikhk birakin.

Servo surlculeri bu sekilde kurarken, ortam sicakligini 0 °C ile 45 °C arasinda tutun veya servo sirtculeri %75 veya daha dustk
etkili yuk orani ile kullanin.

e Servo sirlcller birbirlerine yakin kuruldugunda, sagdaki servo stirliciiniin soldakinden daha ytksek derinlige sahip olmasi
gerekir. Aksi takdirde, CNP1, CNP2 ve CNP3 konektdrleri ¢ikarilamaz.



_ Servo Siiriiciiniin Kurulumu )

(2) MR-J5W-G
MBir servo surlcinin kurulumu Wiki veya daha fazla servo siriiciiniin kurulumu
Pano Pano Pano Pano
.............. éh}l;tééléé IJ-!&'I N ‘:’«U. rnm “Ya 5 olgfan‘ld?ha lgy?gqaha | ‘100 mim veya daha fazla *1
80 mm weya daha fazla daha farks | 1 |
. L S Ust | fazlatiufazla | Yom, _imm et
mim veya - 10 mm I | .
daha fazla veya 30 mm |30 mm - % 30 mm
weya - - weya b o weyd
daha daka ) I daha daha
fazla - fazla fazla fazla
o |
Alt |
40 mirm } 40 mm veya Al
| ar mare I 'daha fazla
Aciklik birakma Yakin montaj
*1 Fan Gnitelerinin dzerinde 100 mm veya daha fazla agiklik birakin.
<Onlemler>

e Servo sirlclyl sag tarafi yukar gelecek sekilde kurun.

e Ortam sicakhigini 0 °C ile 60 °C arasinda tutun. Sicaklik 55 °C'yi astiginda, servo suiriiciiniin Ustiindeki ve altindaki hava sabit
kalmayacak sekilde hava dolasimi saglayin.

e Servo sirlcdleri, titresim ve rakim gibi belirtilen ortam kosullarinda kullanin.

e Su maddelerin servo suriicliye girmesini engellemek icin yeterli koruma saglayin: Vidalar ve metal parcalari gibi iletken
maddeler ve yag gibi yanici maddeler.

e Panoyu toksik gaz, kir ve tozun bulundugu bir yere monte ederken, bu maddelerin panoya girmesini dnlemek icin havayla
temizlik gergeklestirin (i¢ basinci dis basingtan daha yiksege ¢ikarmak tizere panonun icine disaridan tazyikli temiz hava
uygulayin).

e Servo sirlculeri birbirine yakin kuruyorsaniz, kurulum toleranslarini dikkate alarak bitisik servo sirtcilerin arasinda 1 mm
aciklik brrakin.

Servo surlculeri bu sekilde kurarken, ortam sicakligini 0 °C ile 45 °C arasinda tutun veya servo surticlleri %75 veya daha dusuk
etkili yuk orani ile kullanin.



_ Servo Siiriiciiniin Kurulumu )

(3) MR-J5D-G

Surlct Unitesini, gl¢ Uretim dondsttrict Unitesi MR-CV_K4'Gn sagina baglayin.

Kablo tesisati payi

i T 100 mm veya daha
[ fazla
Ust
|
Kablo tesisat pay —
40 mm veya daha
fazla
30 mm veya | -~ 30 mm veya daha fazla
daha fazla T 1 ¥ Alt
! Kablo tesisati pay
120 mm veya daha |
fazla R T LT
<Onlemler>

e DOnustlrlcu Unitesi ve slirlict Unitesini dogru ydnde monte edin.

e Arizalan 6nlemek icin, donUstlriicl Unitesi/strlct Unitesi ile pano duvarlari veya diger ekipmanlar arasinda belirtilen
acikhklar muhafaza edin.

e DOnUstlrtcl Unitesi ve strlict Unitesinin Ustiindeki ve altindaki hava sabit kalmayacak sekilde hava dolasimi saglayin.

e |si Ureten ekipmanlar kullanirken, donistirici Gnitesi ve stirGict Gnitesi etkilenmeyecek sekilde 1si Gretimini tam olarak dikkate
alarak kurulum yapin.

e DOnustlriict Unitesi ve slrlict Unitesini, dik bir duvar tzerine sag tarafi yukari gelecek sekilde monte edin.
e Servo surlclleri, titresim ve rakim gibi belirtilen ortam kosullarinda kullanin.

e Su maddelerin donustiricl Unitesi ve strlict Unitesine girmesini engellemek igin yeterli koruma saglayin: Vidalar ve metal
parcalari gibi iletken maddeler ve yag gibi yanici maddeler.

e Panoyu toksik gaz, kir ve tozun bulundugu bir yere monte ederken, bu maddelerin panoya girmesini dnlemek icin havayla
temizlik gergeklestirin (i¢ basinci dis basingtan daha yiksege cikarmak tzere panonun icine disaridan tazyikli temiz hava
uygulayin).



_ Servo Siiriiciiyii bir Servo Motora Baglama )

Servo sirlcu ile servo motoru baglayin.
Servo motor gli¢ kablosu ve enkoder kablosunun ydnlendirilmesi gerekir. (Not)
Elektromanyetik frenli servo motor icin, frene de kablo baglayin.

Bu kursta, istege bagli servo motor giic kablosu veya konektor seti ve enkoder kablosu kullanim érnegi sunulmaktadir.

Mitsubishi Electric FA web sitesindeki FA Integrated Selection Tool aracini kullanarak dogru secenekleri segebilirsiniz.
FA Integrated Selection Tool icin buraya tiklayin.

(Not) Servo motorun tipine bagl olarak, servo motor gii¢ kablosu, elektrik kablosu ve elektromanyetik fren kablosunu entegre
eden tek kablo tipi opsiyonel kablo kullanilabilir.



_ Servo Siiriiciiyii bir Servo Motora Baglama )

(1) HK-KT serisi gibi tek konektor tipi
Kullanilacak segenek ve kablo déseme yéntemi, kablo tesisatinin uzunlugunun 10 m'yi gecip gegmemesine bagh olarak farkhlik
gosterir.

<10 m veya daha kisa= MR-J5-G/MR-J5-A

MR-15D

Topraklama

(Not 3)
CNP3A/B/C

Kirmize: U
Beyaz: V

Siyah: W
Yesil:

Topraklama ot (Not 3)
CNZ2A/B/C ;_‘ﬁ__ : | CNP3A/B/C

T

Siyah: W
Beyaz: V
Kirmizi: U
Yesil:
Topraklama

| |
N ' | CNPT

]E { | € Sirdciyle baglanti, 10 m veya
v daha kisa olanla aynidir.

T (Not 5)

<10 metreden daha uzun=>

(Not 1)

(Not)

1. YUk tarafindan, yik tarafinin karsisindan ve dikey olarak kablo yoniini secin. Yukaridaki sekil, ylk tarafinin karsisi icindir.

2. Kablo tesisatinin uzunlugunun 10 m'yi gecmedigi zamanlarda, tek kablo tipi opsiyonel kablo kullanilabilir.

3. Kablo tesisatini, A-/B-/C-ekseni kombinasyonu dogru olacak sekilde gerceklestirin. Yukaridaki sekil A ekseni igindir.

4. Gereken IP derecesini karsilayan konektoérler ve terminal bloklari kullanin. Gli¢ beslemesine ait uzatma kablolar musteri
tarafindan imal edilmelidir.
Kablo boyutu, servo motor kapasitesine bagh olarak degisir. Dogru kablo tesisati icin her zaman Rotary Servo Motor User's
Manual (For MR-J5) basvurun.

5. Enkoder role konektdriiniin IP derecesi igin iki secenek vardir: IP20 ve IP65.
Hangi secenegin kullanildigina bagh olarak, enkoder uzatma kablosunun opsiyon model adi farklilik g&sterir.

[Onemli noktalar]

Tek konektor tipi servo motor igin, kablo tesisatinin uzunlugu 10 m'yi gegmediginde tek kablo tipi opsiyonel kablo
kullanilabilir. Bu opsiyonel kablonun dis capi, ikili kablo tipi opsiyonel kablodan daha buylk oldugundan, daha
kicuk bukme yaricapi gerektiginde ikili kablo tipi opsiyonel kablo kullanin.




m Servo Siiriiciiyii bir Servo Motora Baglama )

(2) HK-ST serisi gibi ayri konektor tipi
Glc kablosu, musteri tarafindan opsiyonel konektor seti kullanilarak imal edilmelidir.

MR-J5-G/MR-J5-A

ol
e
o
| el

I

(Not 2,3)

I
“

MR-15D

Kirmizi: U
Beyaz: V
Siyah: W

Yesil:
— | Topraklama

(Note 4)
CN2A/B/C NS CNP3A/B/C
FELI | Siyah: W
Beyaz: V
Kirmizi: U
Yesil:
Topraklama

Bl =

(Not)

1. Kullanilacak kablo boyutu, servo motor kapasitesine bagli olarak degisir. Dogru kablo tesisati icin her zaman Rotary Servo
Motor User's Manual (For MR-J5) basvurun.

2. Opsiyonel enkoder kablosunun kullanilmasi dnerilir. Enkoder kablosunu imal ederken, Rotary Servo Motor User's Manual
(For MR-J5) 6nerilen Grana kullanin.

3. Enkoder kablosunun imal edilmesi icin, acili tip opsiyonel konektdr mevcuttur.
4. Kablo tesisatini, A-/B-/C-ekseni kombinasyonu dogru olacak sekilde gergeklestirin. Yukaridaki sekilde A ekseni icindir.



_ Gii¢ Kaynaginin Kablo Tesisati )

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

Gug kaynagini ana devre gulg kaynagina (L1, L2, L3) ve servo siirliciiniin kontrol devresi gli¢c kaynagina (L11, L21) kabloyla
baglayin.

Asagida, gug girisinin voltaji 200 V sinifi oldugunda gecerli olan sematik cizim gosterilmektedir. Gercek kablo tesisati ve gecerli
kablo tesisati boyutu, kapasiteye bagli olarak degisir. Ayrintilar icin, servo striiciiniin kullanim kilavuzuna (donanim) basvurun.

Ana devre glc¢ kaynaginin giris kablolariyla kompakt tip salter (MCCB) kullanin.

Ana devre gli¢ kaynagi ile servo siriiciniin L1/L2/L3 terminali arasina her zaman bir manyetik kontaktér (MC) baglayin ve
kablo tesisatini, alarm ¢ikisi (ALM) veya zorlamali durdurma girisi (EM2) acik hale geldiginde manyetik kontaktor kapatilarak
ana devre gl kaynaginin kapatilmasi saglanacak sekilde yapin.

200V AC - 240V AC
MR-J5-G/MR-J5-A MR-ISW-G

"]

LT

Kompakt tip
salter (MCCE)

[ L1
Manyetik & L21
kontaktir %
(MC) v

=

< lc =

(Not)
Rejeneratif secenegin kullanildigr durumlar disinda, P+ ile D arasina arasindaki iletkenin baglantisini kesinlikle kesmeyin.

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



_ Gii¢ Kaynaginin Kablo Tesisati )

(2) MR-J5D-G

Glc kaynagini glic Gretim donustirlcu Unitesi MR-CV_K4'e baglayin ve opsiyonel barayi kullanarak MR-J5D_-G4 siirlicl
Unitesine baglayin.

Bara, glic Uretim donustirlct Unitesi ve strlict Unitesi kombinasyonuna bagli olarak degisiklik gosterir.
Ek olarak, MC icin kablosunu ve koruma koordinasyon kablosunu ddseyin.
Ayrintilar igin, kullanim kilavuzuna basvurun.

380 V AC - 480 V AC

Koruma koordinasyon kablosu

MCCB

MCCEB ‘ AC reaktoru

MC

Bunlan kapagin
icinde baglaymn.

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



_ Kontrolor ile Baglanti )

Kontrolor ile baglanti, servo sirliciiniin komut arayliziine bagl olarak degisiklik gosterir.

(1) MR-J5-G/MR-J5W-G/MR-J5D-G (Not)
Kontrolor, CC-Link IE TSN Uzerinden baglanir.
Kontrolor ve servo sirlclyt, asagida siralanan standartlari karsilayan bir Ethernet kablosu kullanarak baglayin.
Ek olarak, ekran kapagdi icerisindeki doner digmeleri kullanarak istasyon adresini ayarlayin.

Bagka bir cihaz istasyonuna

Ethernet kablosu

iletisi
eh:j.m Ethernet kablosu Konektor Standart

Asagidaki standartlar karsilayan
kablo.
Kategori 5e veya Uzeri, (cift blendajli, STP) diiz RJ45 konektéril o IEEE802.3(1000BASE-T)

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

1Gbps

(Not) MR-J5D-G siirlici tnitesine ait CN1A ve CN1B, Unitenin Ust ylizeyi tizerinde yer alir.



_ Kontrolor ile Baglanti )

(2) MR-J5-A
Kontrolérden gelen komut, pulse train girisi (konum kontrol{) veya analog voltaj girisi (hiz/tork kontroll) tarafindan girilir.
Gereken kablo tesisati, kontrolor teknik 6zelliklerine bagh olarak degisir.
Kablo tesisati icin kontroloriin teknik 6zelliklerini ve kilavuzu kontrol edin.

<Pulse train girigi= <Analog volta girigi= (Not 1)

CM32 CH3
| PP Hiz komutu i i' VC
Maksimum PG +10 V/nominal hiz LG
pulse train £ NP J
girisi 4 Mpps | NG Tork limiti (Not 2) | | €T
<oN +10 VyMaksimum tork 7
G/ sinyallen D
. . SOM
vh. G/ sinyalleri RD
vh.
(Not)

1. Hiz kontroll icin kablo tesisati semasidir.
2. Parametre ayarinda harici tork limiti etkinlestirildiginde kullanilabilir.



_ Harici Devrenin Kablo Tesisati )

(1) Harici G/C sinyalleri
Donanim strok limiti sinyali, zorlamali durdurma girisi ve gerektiginde digerleri icin kablo baglantisini yapin.
Asagidaki sekilde Tip A icin bir 6rnek gosterilmektedir. Gergek kablo tesisati icin, kullanim kilavuzunu (donanim) dikkatlice

okuyun.
Kullanimdan &nce litfen ekipman bilgilerini, gtivenlik bilgilerini ve &nlemlerini gdzden gegirin.

Zorlamah durdurma digmesi

24 1l

£ Geri daniis o¢ guc

kaynag| =

limiti

(DOG sinyali kontrolGre baglanir.)

(Not) Devreyi, ALM kapandiginda MC kapanacak sekilde tasarlayin.

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



_ Harici Devrenin Kablo Tesisati

(2) STO fonksiyonunu kullanirken (Fonksiyonel glivenlik devresi)
CN8'e harici bir glivenlik devresi baglayin.
Fonksiyonel glivenlik hakkindaki ayrintilar icin, kullanim kilavuzuna (fonksiyon) basvurun.

CNE

-

~
- e e

Guvenlik devresi

[Onemli noktalar]
Harici gtivenlik devresi baglandiginda, servo siirlictiyle birlikte temin edilen CN8 kisa devre konektdriini
gtkarmayin.

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



i o )

Bu bolimde, sunlar 6grendiniz:

e Servo SUrlcundn Kurulumu

e Servo Motor ile Servo Sirlclyil Baglama

e Gl Kaynaginin Kablo Tesisati

e Kontrolor ile Baglanti

e G/C Sinyallerinin Kablo Tesisati

Onemli noktalar

Servo Surtctnin Kurulumu °

Her zaman servo suriictiniin dikey yonelimine ve kablo payi boyutlarina dikkat edin.

Sicaklik kosuluna ve ortam kosullarina bagh olarak teknik 6zellikler sinirli olabilir.

Servo Motor ile Servo .
Siriclyl Baglama

Tek konektor tipi kablonun tesisat yontemi, kablo uzunlugunun 10 m'yi gecip ge¢cmedigine bagli olarak degisiklik

gOsterir.

Glg konektori ve enkoder konektori ayrilmis olan bir servo motor icin, gti¢ kablosunu kendiniz imal edin.

Opsiyonel enkoder kablosunun kullaniimasi énerilir.

Gug Kaynaginin Kablo .
Tesisati

Glg kaynagini, ana devre gli¢ kaynagina ve servo siricinin kontrol devresi gli¢ kaynagina baglayin.
Ana devre gl¢ kaynaginin giris kablolariyla kompakt tip salter (MCCB) kullanin.

Ana devre glg¢ kaynagi ile servo siriictiniin L1/L2/L3 terminali arasina her zaman bir manyetik kontaktor (MC) baglayin
ve kablo tesisatini, alarm durumu veya zorlamali durdurma olustugunda manyetik kontaktor kapatilarak ana devre giic

kaynaginin kapatilmasi saglanacak sekilde yapin.

Kontrolor ile Baglanti .

G tipi servo strticliyti CC-Link IE TSN standartlarini karsilayan bir Ethernet kablosuyla kontrolore baglayin.

A tipi servo suricu icin, gereken kablo tesisati, kontrolériin komut yontemine bagli olarak degisiklik gosterir.

G/C Sinyallerinin Kablo .
Tesisati

Donanim strok limiti ve zorlamali durdurma girisini gerektiginde servo sirticliye baglayin.

CN8'e bir gtivenlik devresi baglayin. Fonksiyonel gtivenlik devresi kullanilmadiginda, servo sirtictiyle birlikte eklenen

kisa devre konektoriini gikarmayin.




m Parametre Ayarlama )

Bu bolimde ve sonraki bolimlerde, aksi belirtiimedikce MR-J5-G/MR-J5-A aciklanacaktir.
MR-J5W-G ve MR-J5D-G i¢in bazi parametreler farklilik gésterebilir.
Ayrintilar igin, kullanim kilavuzuna basvurun.

_ Servo Parametresi Ayarlama Yontemi )

Servo sirliciiniin parametresine, servo parametresi adi verilir.
Servo parametresinin ayarlanma yontemi, servo siirliciiniin tipine bagh olarak degisiklik gosterir.

Tip A ... Servo parametresi, servo slrlictiniin dniindeki basmali butonlar veya MR Configurator2 kullanilarak ayarlanir.
Tip G ... Servo parametresi, bir ag Uzerinden veya MR Configurator2 kullanilarak kontrolor tarafindan ayarlanir.

Bu kursta MR Configurator2'nin kullanildigi ayarlama yontemi agiklanmaktadir.

[Onemli noktalar]

e Tip G servo parametresinin kontrolor tarafindan nasil ayarlanacagi icin, bkz. "MELSEC iQ-R Series Motion Module Basics
(RD78G(H)/Startup)".

e Fonksiyonel glivenlikle ilgili parametreler yalnizca MR Configurator2'den yazilabilir.




_ MR Configurator2'yi baslatma )

@MEMHMRCmﬂgum
i Project Wiew FParameter Safety Fosonngdsta Monior Disgnoss  TestMode Adustrent Took  Window  Help
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ne=
. La | ey




_ MR Configurator2'yi baslatma )

@ME@HMR@@M

o R

T AL R L o

Bu videoda MR Configurator2'de yeni bir projenin nasil olusturulacagi
aciklanmaktadir.



_ MR Configurator2'yi baslatma )

@ME@HMRMM
i Projct Wiew Parameter Safety Postonngdsta Monte Diagnoss  TestMode Adjstrent Tods  Windom  Heip

= o

o5
L Lt

Kisisel bilgisayarinizda MR Configurator2'yi baslattiginizda, buna benzer
bir pencere goreceksiniz.
"Servo Assistant" altinda [New] butonunu tiklayin.



_ MR Configurator2'yi baslatma )

Moninr Diagnosis  TestMode Adpstment Took  Window  Help

Dmmmﬂhwm
B agphcation b redlarted

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

Switzh the: wandow by diciang B button when you want
10 Create Ml -a Corfig raton.

New Project penceresi acilir.
Model acilir listesinden, kullanilan servo striiciiniin modelini segin.
Bu 6rnekte MR-J5-G (-RJ) kullanilmustir.



_ MR Configurator2'yi baslatma )

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

That last-used project will be opened whenever
]

=)

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

Bir proje olusturmak igin OK butonunu tiklayin.



_ MR Configurator2'yi baslatma )

£1] MELSOFT MR Configurator2 New project

Monitr Diagnoss  TestMode Adjstment Took Windowm | Help

TR v A I

o :

& [ New project |
7

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

MNetwork Parame
Safety Parametes
Paint Table

Assistant List %]
c_)inulnrum

o e m?
e g

Step 11 Ampifer Seting

Step 2: Test Run

Step 3; Servo Adustments

;gm;.-'.

1F & Problem Oceurs

MR-J5-G (-RJ) proje agacina eklenir.



_ MR Configurator2'yi baslatma )

QMEmﬁuumemmﬂ
mmmmmmmmuu—:m“@

Parameter
Network Parame

E Safety Parametes
Paint Table

Step 2! TestRun

Step 1: Servo Adustments

;«m&‘.'.

1F & Problem Octurs

Artik yeni bir proje olusturdunuz.



_ MR Configurator2'yi baslatma )

£3. System Setting
= hhhﬂﬂrﬂ-ﬂ-ﬂj.

Parameter
Network Parame
Safety Parametes

Paint Table

Li | 1]

.ﬁw [ i |
Gitep 2! Test Aun

[ Pasem 1 Serpd B0
Step 3: Servo Adustments S w2 bpe- S Provech Flest® mec?) E

Suatch Bhe wardiom by e Button when
[ ave 5.0 onkopace FomatProsect... | oy want 1 use morkspace format project

Olusturulan projeyi kaydetmek icin [Project] — [Save As...] segin.



_ MR Configurator2'yi baslatma )

gﬂmeu.oﬁunmhgumeﬂ_m #Dleckinp¥sampie¥ls Sample.mac?
mmmmmmmf-umm“w

£ System Setting

=)
—ame

. Safety Parametes
[ Paint Table

| m [2]

Ardindan, proje agacinda [Parameter] secenegini ¢ift tiklayin.
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[Pr. PAD1_Operation mode (**STY)]

C0DO3I000N Refer 10 the redevant detad No Each aus Rafar 1o tha rélévant datall No

| i | >

G-y O ¢ Shut off cormverts «»

PHISO-3 (= Fetwork protocol seting | OO00-0004 0000  CCUnk [E TS »

PADLD == Control mode selecton | 4.0 ¢ Mubwerk shandert

. [Parameter Setting] penceresi acilir.
Bu pencerede servo surlcu igin parametreleri girin.
Sonraki sayfaya gidin.




_ Parametre Ayarlama Ornegi

Parametre No.

[Pr.PA01.0], parametre No. PAO1'in birinci hanesini gosterir.
[Pr.PA02.0-1], parametre No. PAO2'nin birinci ve ikinci hanesini gosterir.

No. Ayar degeri
PAOT 0000 0000
t t 1‘—l. basamak
o2 l?asamak
8. l;asamak

m Ozellikle Kontrol Edilmesi Gereken Parametreler

A ve G'de Ortak
[Pr.PA02.0-1] Rejeneratif secenek secimi Rejeneratif secenek kullanildiginda gerekir.
P ileri déniis komutu verildiginde motor déniisiiniin yénini
[Pr.PA14] Hareket yoni secimi ..
ayarlamak icin kullanihr.
Yalnizca Tip A
[Pr.PA01.0] Kontrol modu secimi Kontrol modunu ayarlamak icin kullanilir
' ' [Konum/Hiz/Tork] Y ¢ ’
S . . |K kontrolu altindaki k t pulse train f lamak
[Pr.PA13.0] Komut giris pulse train form secimi . gnum ontroiu attindaki komut pulse train formunu ayariama
icin kullanilir.
[Pr-PA13.1] Pulse train mantik secimi Kontrolor t'ell<nik ozelliklerine gore pulse train mantigini
ayarlamak igin kullanihr.
[Pr.PA.05 ila 07] D'e'vir/EIektronik disli basina komut | Elektronik disliyi ayarlamak icin kullanilir. Ayrintilar igin, bakiniz
giris pulslarinin sayisi 3.3.2.

Yalnizca Tip G (Not)

Bu parametreyi, Mitsubishi Electric tarafindan tretilen bir

[Pr.PD41.2] Limit digmesi etkin durum secimi Motion modulu kullanirken "1: Enabled only for homing mode"
olarak ayarlayin.
[Pr.PD413] Sensor giris yéntemi secimi Linjit dugrrjesinin kontrolfjr.e mi yoksa servo slrticlye mi
baglanacagini ayarlamak icin kullanilir.
Baslangi¢ noktasina donils yontemini ayarlamak icin kullanihr.
. |B lerin ([Pr.PTO5] Basl k onus hizi),
[Pr.PT45] Baslangic noktasina doniis yontemi azi parametrelerin ([Pr.PT05] Baslangi¢ noktasina dénus hizi)

bu parametrede ayarlanan baslangi¢ noktasina donis
yontemine gore ayarlanmasi gerekir.

(Not) Bu tablo, kontrolér Mitsubishi Electric tarafindan tiretilmis bir Motion modiilii oldugunda ve PLCopen® Motion kontrol FB

modu kullanildiginda gecerlidir.
Kontrolor tipi farkli oldugunda veya Basit Motion modu kullanildiginda, ayarlanacak parametreler farklidir.
Ayrintilar igin, kullanilan kontroldriin kilavuzuna basvurun.

Servo motor tipine baglh olarak ayarlanmasi veya kontrol edilmesi gereken parametreler

A ve G'de Ortak




[Pr-PAOT.1] isletim modu secimi Kullanilan servo motor tipini (Doner servo motor/Lineer servo
’ ' : & motor/Dogrudan tahrikli motor) ayarlamak icin kullanilir.

[Pr.PA17,18] Servo motor s.er.isi ayarlama/

Servo motor tipi ayarlama
Eiir.Pé;M.S] Enkoder kablosu iletisim véntemi Lineer servo motor kullanildiginda, bu parametreleri lineer servo
[PerC22 3] cecimi 2my motorun modeline ve kullanilan enkoderin teknik dzelliklerine
(Ti|£) A ' ¢ gére ayarlayin. (Not)

L K 8 Stinirligini
[Pr.PLO2,03] ineer enkoder ¢ozUnurligini

ayarlama
Pr.pC02 : e
ETir (Cg;) ] Elektromanvetik fren sekans cikis! Elektromanyetik frenli bir servo motor kullanirken, MBR ¢ikis
[PerC16] (Frenli m tyri in) ¢z sinyali (Elektromanyetik fren kilidi) kapanmasi ile baz devre
(Tib A € ororic kapanmasi arasindaki gecikme stiresini ayarlayin.

(Not) Ayrica, lineer servo motor veya dogrudan tahrikli motor kullanildiginda manyetik kutup algilama ile ilgili parametrelerin de
ayarlanmasi gerekir.



€2 :<ironil Disli )

Elektronik disli, istege gore servo motor doniisti veya komut Unitesi donustine hareket mesafesini veya hareket mesafesini

ayarlamak igin bir konum komutunu bir disli oraniyla ¢arpan bir fonksiyondur.
Elektronik disliyi, kontrolérden gelen konum komutu degeri cikisi, makinenin hareket mesafesiyle eslesecek sekilde ayarlayin.

(Elektronik disli payr)
= (Makinenin hareket mesafesi)

(Konum komut degeri) X
(Elektronik disli paydasi)
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[Tip G]
Elektronik disli, asagidaki formdl ile elde edilir.

(Elektronik disli payi) Enkoder ¢ozUndrlGgad [puls/devir]

(Elektronik disli paydasi) Servo motor devri bagina hareket mesafesi [Konum komut birimi/devir]

Kontrolér RD78G(H) ya da FX5-oSSC-G oldugunda, kontrolérin elektronik fonksiyonu da vardir.

RD78G(H) ve FX5-0SSC-G'de, buna eksen parametrelerinde stiriicti Gnitesi dontistim payi/paydasi adi verilir.

Bu durumda, kontrolor icin stirlict Gnitesi dontsiim payi/paydasini ayarlayin.

(MUhendislik aracindaki sihirbaz takip edilerek ayarlanabilir.)

Master/Local modil RD71GN11-T2 gibi elektronik disli fonksiyonu olmayan kontrolérler icin, servo sirticinin [Pr.PA06/07]
parametrelerinde ayarlayin.

[Tip Al
Elektronik disliyi, kontrolorin maksimum cikis frekansi ve servo sirliclinin maksimum giris frekansi (diferansiyel hat strlictsu
icin 4 Mpps) asilmayacak sekilde ayarlayin.

Tip A icin elektronik dislinin hesaplama 6rnegi ve ayarlama yontemi icin, ayri PDF belgesine basvurun.
Asagidaki baglantidan indirilebilir.

Elektronik disli hesaplama 6rnegi

[Onemli noktalar]
Ayar, lineer servo motor icin farkhdir.
Ayrintilar igin, B6IUim 6 ve PDF belgesine basvurun.
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[Station 0] MR-J5-G{-RJ) Standerd Servo smplifier comnection: USE
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Bu videoda MR Configurator2'de parametrelerin nasil ayarlandigi
aciklanmaktadir.




_ MR Configurator2 Kullanma

figurator2 C:hUsers', "\Desktophsample\J5_Sample.mrc? - [Parameter Setting]

Parameter Seting(Z) Parameter  Safety  Positonng-dsta  Mondtor  Diagnoss  TestMods Adpetment  Took  Window Help

[

e

3 Parametre No.

Ad
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Ayar degeri
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£

[Pr.PA02.0-1]

Regenerative option
selection

00 : Regen. option is not
used

00 : Regen. option is not
used

" [Pr.PA14] Travel direction selection | 0:CCW or positive dir. 0 : CCW or positive dir.

during fwd. pls. input, during fwd. pls. input,

CW or negative dir. CW or negative dir.
- during rev. pls. input during rev. pls. input

[Pr.PD41.2] Limit switch enabled 0 : Limit switch always 1: Enabled only for
g status selection enabled homing mode
] [Pr.PD41.3] Sensor input method 0 : Input from servo 1: Input from controller
e selection amplifier
.
= [Pr.PT45] Homing method 37 : Method 37 -1 : Dog type (Rear end
- (Data set type) detection - Z-phase
M reference)
s F
:I — (]
a !mm Il’m | Setting method | ver.
~

Bu &rnekte, yukanda goésterilen parametreler MR-J5-G servo surlci igin
ayarlanmaktadir.
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MR Configurator2'nin Parameter Setting penceresinde, Function display
ve List display yer alr.
Function display her fonksiyonla ilgili parametreleri toplu olarak gdsterir.
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List display parametreleri, Parametre Numaralarinin sirasiyla gosterir.
Parametreleri ayarlamak icin her iki ekran da kullanilabilir.
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Function display ekraninda, "[Pr.PA02.0-1] Regenerative option selection”, | ~
Common — Basic = Component parts altindadir.
Rejeneratif secenek kullanildiginda bu parametreyi mutlaka ayarlayin.
Parametreyi degistirmek icin agilir listeden bir secenek belirleyin.
Bu ornekte, ilk degeri "00" olarak birakin.
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L Positioning |Metwark protocol setting
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E o Extension PAD42  |* Servo forged §10p sekectON -1 0 1 Enabled (Use fort »
e J /0 | Forced stop decelerstion functan
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] Special W |PCOZ MER  Blecromagre e brake sequence output | 0 1030
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[Pr. PADO2_Regenerative option (**REG)]
s

Function display ekraninda, "[Pr.PA14] Travel direction selection”,
- Common - Basic — Rotation direction altindadir.
lleri dénus komutu i¢in servo motor dénus yonunu secin.
Bu drnekte, ilk degeri "0" olarak birakin.




_ MR Configurator2 Kullanma )

figurater? C:\Users\ \Desidop\sample'J5_Sample.mrc2 - [Parameter Setting] - O *
mmmmm“mmmmtﬂmw =5 X

e

“:
wamete Positon/speed Mo, | Abbr. Tiarme Ut Sethng range Bxs
e Sevoasdjustmd Jf (P03 (= [Peuteckn cooedinetion Polendseting || O e
L Positioning |Metwark protocol setting
= /0 PHL3.0-3 | = Network protocol setting | | MWZCEMEW'
2 x Servo amplifier | | Comtrol mode
_ﬂ Machine diagn PagLD  |** Contral mode selecton (g 9 - Network standart -
Linear control |~ ~ | | Ratation drection
DD Motor cont LYE] POL Travel direction sslection 010 : COW or positve ¢ »
. Fullyclosed loc | locogy = Tarque POL reflecton seiecton 0-1 1 : Disabled
[ H]Llﬁ display | Tero spmed
Basic pco? |1 Zero speed 0-10000
Gain/filtes |Forced st : :
F PADA2 % Servo forced S10p SERRCEoN -1 0 : Enabled (Use fort »
e/ 10 |Forced stop deceleration funcbon
PADALY |* Forced stap deceleration funcon selechon -2 2 : Forced stop dece »
i Extension 3 PC24  |RSBR  Deceleraiion tme constant at forced siop 0-20000 100
Optian anm
] Special w |PCOZ MER  Blecromagre e brake sequence output | 0 1030
% P2 - »| [PE3L__ [Rwey Vertical s freefal prrventon componsston amoun - 25000~ 25000
. —_— 2%
- M
wis
= )
[Pr. PADO2_Regenerative option (**REG)] |
s

Function display ekraninda gorintilenmedigi icin “[Pr.PD41.2] Limit
switch enabled status selection" ve "[Pr.PD41.3] Sensor input method
selection" ayarini List display ekraninda yapin.

PD gruplarini gériintilemek icin List display — 1/O seceneklerini tiklayin.
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sle | Servo adjustme PO3S |07 | For manufacturer setting ) |

S PO MD o menufachae seting ] | 00000000-00000000| 0000 0000
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i M3 D4 Trput device selecton 4 | 00000000-0000007F | 0000 002C
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_v_—i Machine diagn - - -
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DO Motor cont

edure Fully closed loc oAy | | For manufactorer setong
& ] List display Phas For manufactaes settng
Basic PDAS For marufacturer settng
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Gain/filver POAT Eor manufactrer seting
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E b [ o s
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- —

5 [Pr. PDO1_Input signal automatic ON selection 1 (*DIA1)] | A

o | Initial value | Sewing range | Sesting method | Vet.

) N

W
Ekrani kaydirarak [Pr.PD41] secenegine ulasin.

[Pr.PD41.2] ve [Pr.PD41.3] 6gelerinin her birini 1 olarak degistirmek icin,
0000 1100" girin.
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\

Function display ekraninda, "[Pr.PT45] Homing method", Positioning —
Homing — Homing method altinda yer alrr.
Bu 6rnekte, acilir listeden "-1:Dog type (Rear end detection - Z-phase
reference)#Forward (CCW) or positive direction” secilmistir.
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Ardindan, burada ayarlanan parametreleri servo surticliye yazin.
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Kisisel bilgisayar ile servo strtclye ait CN5'i bir USB kablosuyla baglayin.
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Servo yukselticinin gu¢ kaynagini agin.
Parametreleri yazarken, yalmzca kontrol devresi gli¢c kaynagini
acabilirsiniz.
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a Extension 3 ] CRFE Creep sheed extermon seitng 042544 7251
Option h‘mm
3 Specinl PTO7 |I8T o positon shift detance 1 | B-DAMNENAT
5 Lo - )i! i |y Travesl distance after prosemty dog ] B-14TRIG4T
=T - -
- —
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[Pr. PTO5_Homing speed (ZRF)] |
s
W

Servo surlcuyle iletisim etkinlestirildiginde, [Selected ltems Write] ve
[Axis Writing] butonlar etkinlesir.
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figurater? C:\Users\, "\Desktop!sample\fi_Sample.mrc? - [Parameter Setting] - 0 b4

Parameter Settng(Z) Parameter Safety Positoningdsts  Monitr  Diagnoss TestMods  Adpement  Tool  Window  Help =8 X
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'“'"“"'I Position/speed
ihe Servo adjustme
Positioning e
2 o PT45 (MM Homng method
7 x Servo amplifier mw&mliﬂm
Ei Machine diagn| | |[PTOS | ZRF | Momeg speed | 0.00-167772.15
Linear contral Ll -] | HMA Homing acosieraton tme onstant
DD Motor cont| | |PTS50 |* HomIng Beceleration tme constant selechon
wdute Fully closed lo¢ | |PTS7 |8 HomIng deceleraton tme constant | :
(5 B List display P06 |CRF Creep peed 0.00-167772.15
Basic | Haming aperation basic settings 2 (command/s]
Gain/files Vil | RFE g Eeed £ lermon Lettng
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L 5 10 PSSO % Homing decelerstion e constant selecton
Exténsion 2 1z MMDEC | Moming deceleraton
a Extansion 3 Y13 CRFE Creep moeed extenmon selting
Option Ihlnumm
] Special PTO7 IE-18 o positon shift detance | | G-214ME%4T
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wis
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s

Parametreleri tek seferde yazmak icin [Axis Writing] butonunu tiklayin.
"Execute writing. Continue?" mesaji gorintilendiginde, [Yes] butonunu
tiklayin.
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-5 X
4 F =
wverfy h-s:‘r&e Cacs i Fa s Sock
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k] Servo amplifier
'_ﬂ Machine diagn
Linear control
DD Motor cont o | Writing it compieted. Please switch the power iupply of the
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Galn/filer :” | e
== |fE =
o 0 S e
Extension 2 ::: g P T e Pl L
Ex 3 .
el B <
- Special P07 |2S5T meme posten shft datace ] | 0-4MmMAT
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-
s
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[Pr. PTO5_Homing speed (ZRF)] |
s

_ Parametreler yazilmaya baslar.
Islem normal olarak tamamlandiginda, "Writing is completed." mesaji
goruntulenir.
Mesaji silmek icin [OK] butonunu tiklayin.
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Ei Machine diagn| | |[PTOS | ZRF | Momeg speed | 0.00-167772.15
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- A
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Parametreleri etkinlestirmek icin servo surlcuyu yeniden baslattiginizda
"Please switch the power supply of the servo amplifier off and on again."
mesajl goruntulenir.

Bu durumda, servo suriicinin gug kaynagini kapatip agin.
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Bu islem parametre yazmayi tamamlar.
Sonraki sayfaya gidin.
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Bu bolimde, sunlar 6grendiniz:

e Servo Parametresi Ayarlama Yontemi

e MR Configurator2'yi baslatma

e Parametre Ayarlama Ornegi

e MR Configurator2 Kullanma

Onemli noktalar

Servo Parametresi
Ayarlama Yontemi

G tipi servo surlicli icin, parametreyi bir ag tizerinden veya MR Configurator2 kullanarak kontrolér tarafindan ayarlayin.
A tipi servo suric igin, parametreyi MR Configurator2 ya da 6niindeki basmali butonlari kullanarak ayarlayin.

Fonksiyonel gtivenlikle ilgili parametreleri MR Configurator2 kullanarak degistirin.

MR Configurator2'yi
baslatma

MR Configurator2'yi baslatin ve yeni bir proje olusturun. Ardindan, kullanilacak modeli segin.

Parametre Ayarlama
Ornegi

Oncelikle, ayarlanmasi gereken parametreleri ve servo motor tipine bagli olarak ayarlanmasi gerekli olan parametreleri

kontrol edin.

Elektronik disli parametrelerini kullanarak kontrolérden gelen komut degeri ile makinenin gercek hareket mesafesi

arasindaki iliskiyi ayarlayin.

MR Configurator2
Kullanma

MR Configurator2'nin Parameter Setting penceresinde, Function display ve List display yer alir. Parametreleri ayarlamak

icin her iki ekran da kullanilabilir.
Servo siriicliye parametreleri yazarken servo siriictiniin kontrol devresini agin.

Bazi parametreler, servo sirtictiniin kontrol devresi kapatilip acildiginda uygulanir.




)

Bu bolimde donus yonind, hareket mesafesini ve digerlerini kontrol etmek igin test isletiminin nasil gerceklestirilecegi
aciklanmaktadir.

<Kisitlamalar>
DIO tarafindan bir mutlak konum algilama sistemi Tip A ile yapilandirildiginda, test isletimi yurittlemez.

Test islemini yuritmek icin, sistemi incremental (artimli) sistem ile degistirin.
Absulute (Mutlak) konum algilama sistemi, 5. Bélimde agiklanmaktadir.

_ Test isletimi Prosediirii )

Hazirhik
Kablo tesisati kontrol(
Test igletim modunu ayarlayin
(yalnizca G)
(DIP switch islemi)
Bilgisayarla baglanti

MR Configurator2 kullanilarak
test |§|et|m| ...................... Bl'(.Z 4.2,
G/C sinyallerini kontrol etme

Kontrolor kullaniarak | .
test isletimi

[Onemli noktalar]
Lineer servo motor veya dogrudan tahrikli motor kullanildiginda, test isletimi manyetik kutup algilamasinin

ylruttilmesinden sonra gerceklestirilir.
Ayrintilar igin, 6. Bolime bakiniz.




_ MR Configurator2 Kullanilarak Test islemi

[Yalnizca Tip G]
MR Configurator2'nin test islemi fonksiyonunu kullanmadan 6nce, DIP switch degistirin.
SW3-1'i "ON" (Ust taraf) konumuna getirin ve ardindan servo surictnin gug kaynagini agin.

Ekran kapaginin ici

"
124, 239, -
et St
A - LFTY
Frgs®  Crgdt

5W1  swa2 SW3

Guc beslendikten sonra baslatma tamamlandiginda, ekran asagidaki sekilde gosterildigi gibi degisir.

X oG isletimi

[Tip A ve G'de Ortak]
MR Configurator2'nin test islemi fonksiyonunu kullanarak JOG isletimini gerceklestirin.
Ayrintilar sonraki sayfadaki videoda aciklanmaktadir.
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| [Station 00] MR- 15-G(-RT) Standard Servo ampifer conrecton: LSB
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. System Setting
= [l Axist:MR-15-G-R) ¢
Parameter
[B Metwark Para
E SafdyF‘urumﬂztt
Point Tabile |

= 9 15 Sample J

+ JOG islemini gerceklestirin.
{ [Test Run] butonunu tiklayin.

| [5tation 00] MA-15-GI-R.1) Standard Servo ampiifier connecton: LS8
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L] MELSOFT MR Configuratos2 C\Users) \Deskiop!sampiel)5_Sample.mec - u] x
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| [5tation 00] MA-15-GI-R1) Standard Serv ampitfier connecton: LSS
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= 9 J5_Sample
). System Setting
= [l AxishiMR-I5-GL-RD
Parameter
B MNetwark Para
Saf&yF‘urumﬂz{i
Peint Table

| [Station 00] MR-15-G(-R.1) Standard Servo ampifier connacton: LSS (o [che [ 5L |
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£I) MELSOFT MR Configuratos? CiLisers Desitophsampiel)3_Sampbemecd m}
i Project  Wiew Parameber Safety Posoring-dsts  Monitor  Disgrosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Helb
e[| 4 5

2| T3 (B = dm 1 Oy 8 3 oo oo

& [ J5 Sample

e tors

Once you start test mode, nommal operation by external nput
sagnal will b mnvalid,
Unstable communication may cause the safety function of the

senvo amplifier to react to cancel the test mode.
Cancellation of test mode may result in ¢.g. motor stop.

e ]

[OK] butonunu tiklayin.

| [5tation 00] MR-15-GI-R.1) Standard Servo ampitfier connecton: LSS
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£I) MELSOFT MR Configuratos? CiLisers Desitophsampiel)3_Sampbemecd m}
Safety Postoning-dsts Moritor Disgnesis  TestbMode  Adjustment Toels  Window  Heb
e[| 4 5

2| T3 (B = dm 1 Oy 8 3 oo oo

© Project  Wiew  Parameber

& [ J5 Sample

IR Cror

‘When nat use limit switch, please turn an “Limit swatch
automatic OH° check bor

[OK] butonunu tiklayin.

Ready | [Station 0o] MR-15-G(-R.1) Standard Servo ampitfier connecton: USS
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£1] MELSOFT MR Configuratoe ChUsersh, \\Deskiophsample’.)5_Sample.mrc2 - [JOG Mode] ®
i Project Miew Parameber  Safety Postonng-dsts  Monitor [Diagnoss  TestMode  Adjustment Tools  Window  Helb -FX
: Pt Sl eceme x) b -
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| Biromeraccn | | Blreverse cw B -

Lse the Positioring Mode o
werify that the mater ralates,

¥ioul Can use Display Al on the
manitor to verify that the
Mok i rotating propesly.

[FiRatation only while the COW or CW buttan s bs

JOG Mode penceresi agilir.

The SHIFT key can be used for forced stop.

[Station 00] MR-15-G(-~1) Standard Servo amplfier connecton: L3
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Moo 8 rotating propesly.

[sheam | (pesz ]
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\Desktophsampbe)5_Sampbe.mrcZ - [JOG Mode]

Ready

Limit switch automatic ON onay kutusunu
| segin.

T0-50000]

L@Fo_rwdocw | [ Bireversecw | A

[FiRatation only while the COW or W buton is being pushed

The SHEFT key can be used for forced siop.

®
Safety DPossoningdats Moritor  Diagress  TestMode  Adjustment  Tooks  Window  Heb -FX
< Jai x| el
HO L
“* Harici kablo (LSP/LSN) baglanmamissa,

[Station 00] MR-15-G(-R1) Standard Servo ampifier connecton: LS3
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Ready

[Station 00] MR-15-G(-R1) Standard Servo ampifier connecton: LSE
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Ready

\Desktop'samplel)5_Sample.mrc - [JOG Mode] = m} ®
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5 7% = B | [ Wrocedsin | i
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ML

[Station 00] MR-15-G(-R1) Standard Servo amplfier connecton: L3
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ou can use Display Al on the
maniter te werify that the
Mot 8 rotating propesly.

[sheam | (pesz ]
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The SHIFT key can be used for for
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Ready

[Station 001 MR-15-G(-R7) Standard Servo amplfier connecton: L3
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Ready

E Project : ;n

\Desktophsample)5_Samphe.mrcZ - [JOG Mode]
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The SHIFT key can be used for forced stop.
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gergeklestirilir.

[Station 00] MR-15-G(-R1) Standard Servo amplfier connecton: LSS
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1] MELSOFT MR Configuratoe? ChUsers', \\Desktophsample’.)3_Sample.mrc2 - [JOG Mode]
i Project Mew Paramsber Safely Posforing-dats  Moritor Disgross  TestMode  Adjustment Tosks  Window  Hel

s <lgletim resmis E

8% 7 J6GHede x|

| = m 15_Sarmple [ it Tl
8 System Setting - s o o
= [l A EMRIS-GERY | | Setting Strok alt limiti Strok (st limiti
[E] Parameter 200 St . i
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e
o can e Display Al on the i e
orimpirabiaifoesond Bu, JOG islemini tamamlar.

Sonraki sayfaya gidin.

[Station 00] MR-15-G(-R1) Standard Servo amplfier connecton: LSS
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[Tip A ve G'de Ortak]
Servo surlclye bagh harici G/C sinyallerinin diizgln calisip ¢alismadigini kontrol edebilirsiniz.

Girig sinyalinin kontrold, strok limitinin ve diger sinyallerin diizgiin bir sekilde acilip kapandigini kontrol etmenize olanak saglar.
Cikis sinyalinin kontrold, harici sinyali zorla acarak harici devrenin bir test cihazi veya baska bir yontemle diizglin calisip
calismadigini kontrol etmenize olanak saglar.

Sonraki iki sayfada, kontrol yontemini videolarla 6grenebilirsiniz.
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| [5tamon 00] MR-15-G(-A.) Standard Servo amphfier connection: USE
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(1) Giris sinyali
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o _Erell s . &'y R e AR L0

| Btation 00] MR-15-G(+.3) Standard Servo ampifier cannection: LISE
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(1) Giris sinyali
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m G/C Sinyallerini Kontrol Etme

(1) Giris sinyali

3] MELSOFT MR Configurator2 Ciflsers¥  ¥Desktop¥sample¥)5_Sample.mrc2 - [V0 Monitor]
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Bu; LSP, LSN ve DOG giris sinyallerini kontrol etmek igin bir 6rnektir.
Isletim resminde g&sterilen is parcasi strok Ust limitine, strok alt limitine
veya dog sensériine ulastiginda, G/C sinyali acilir/kapanir.

* LSP veya LSN kapandiginda gergek sistem hemen durur.
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! Promct Wew [ Manitor -8 %
M 10 Mositor x| i
= [ 15 _Sample i) it .‘;]E-.i”
& System Setfing
= [y Acis MR- 15-G{-R ¢ CJon [
[ Parameter

1 Metwork Parame

B safety Parametes il e
A Point Table gt sig, Oultput sig,
" ST01 4
T3 PR—T— (] STO2 5
13 MER
E s AM
Z
10
12 a -
19 8
20 1B | Lz
0.00
0.00

Bu, G/C monitér ekrani kontrollini tamamlar.

Sonraki sayfaya gidin.

e




a G/C Sinyallerini Kontrol Etme )

(2) Cikis sinyali
] MELSOFT MR Confiqurator? CiiUsersh \Desktopisampiel 5 Sample mec? - o ®
i Projct  Mew Parameter Safety. Postoringdats Moo Diagnoss  TestMode Adustment Todks Window el

= 9 15_Sample
£, System Setting

= D A EAR I5-G(-RE
B Parameter
B Network Parame Oynat butonunu tiklayin.
[B) Safety Paramete:

[ Peint Table

| [5tation 00] MRL-15.GIRT) Stardard Servo ampifier conpecion: LB



a G/C Sinyallerini Kontrol Etme

(2) Cikis sinyali
] MELSOFT MR Confiquratod? CiiUsersh \DesktophsampielJ5_Sample macZ
'.lwmmrmmwrﬂmﬂw

JR BIEECER R P A

= 9 15_Sample
£ System Setting |
1= B A MR- 15-GE-RE
B Parameter
@ Metwork Pararme,
[B) Safety Paramete:
[ Peint Table

_. DO zorlamals glkisiyla sinyalleri agin/kapatin.
| [Test Run] butonunu tiklayin.

| [5tation 00 MRL-15.GILRT) Standard Servo ampifier conpecion: LSB



a G/C Sinyallerini Kontrol Etme )

(2) Cikis sinyali
) MELSOFT MR Confiqurator? Ci\Usersh \Desktopisampiell5_Sample mec? = =} b 4
! Project Wew Porameter  Safelty PosSonngdets Montor  Diagnoss  Testode  Adustment  Toos  Window el

& [ 15_Sample
&) System Setting
1= Qu AsiSEMRI5-GC-RY
Parameter
@ Metwork Parame,
[ Safety Pararmeted
[ Peint Table

| [5tation 00] MRL-15.GI A1) Standard Servo amplfier connecton: LSB



a G/C Sinyallerini Kontrol Etme )

(2) Cikis sinyali
) MELSOFT MR Configuraton? CoiUsersy Desitoptsamplel)s_Sample.mac2

[ Project Mew Paameter Safety Postoingdsts Monibr  Diageoss  TestMode Adpstment Tooks  Window el

& B 15_Sample
. System Setting
1= s AnishMR-I5-GER
a Parameter
@ MNetwork Pararme,
[B) Safety Pararmetet
[ Peint Table

T MR Configurator?

Onee you stant test mode, nommal cperstion by extemnal nput
signad will be snvalid. )

Unstable communication may cause the safety funcion of the

semo amplifier to react to cancel the test mode.
Canceilation of test mode may result in .. motor stop,

ST

[OK] butonunu tiklayin.

| [5tation 0] MR-15 G{ 1) Standard Serve amplfier connecton: LS8



m G/C Sinyallerini Kontrol Etme

(2) Cikis sinyali

] MELSOFT MR Confiquratod? CiiUsersh

! Project Wew Parameter  Safety  PosSoningdats  Monitor DN

EFw oox

& B 15_Sample
. System Setting
= (e Ais MR- IS-GE-RI)
:‘a Parameter
@ Network Parame
) Satety Pararmicte:
[ Peint Table

1.5 M——

\Desktophsamplel)5_Sample mec - [0 Forced Output]

Tooks Window Help

2 T lout
.‘.EE Paiiel | 2 A8 Feaz Uperanon fode Cancel

T
=
=

DO Forced Output penceresi agilir.

Ourtst for safety sub-funchon
*Set PRAD L0 & 1and PSAOL. Las 2

[ [

<G/C semboll konektr pim dizilimi>

M3
e
4 e —
1 1
LTy SLL 7S
i : _
N Ll e
'3
e LT PP
ADIRG ADINT 15
1
b DOt ALM
LA R
3 Bl IET
8 1
TR L P
Lz R
5 2R [
10 o
(1 2 1 DOG
TRR1 Mz

[Station 00] MRL-15-G(-R.1) Standard Serve amplfier coonacton: LSS




m G/C Sinyallerini Kontrol Etme )

(2) Cikis sinyali
) MELSOFT MR Confiqurator? Cilkers, |\ Desktophsampie\J5_ Ssmplemac? - [0 Forced Output] o
£ Project  Wew Parameter  Safety  Postoning-dats  Monibor Do Test Mode Tooks WWndow Help
: o o
B 15_Sample HEe T | B ot e =
E - Hi | e (BT Femz Coeation Mode Caneel
. System Setting "L - _!“

= s A MRISGERNT | Forced output stats

:'j Parameter -
@ Network Pararne il Ao

3 i’.ﬂ;ﬁ:’""" "—“”y%l <G/C semboll konektor pim dizilimi>
! ChY
AT —
onsd BuU, CN3-9 kontroll icin bir érnektir. ! A i
[ON] butonunu tiklayin. g o
LsP 3 LSN T 13
I o L 5 P

ADIRD ADANG
il ]

7 | 17
L YRR LBR
Cheste e input wrng, =z = izr =
* Outpust for safety sub-funchion [ 19 1 INP L { DG
| D0 Forced Outnil S *Cet PSADLLD &% 1 and PSADL Las 2 TPR1 ERAZ |

Chesch the oufput wermg.

Emmeen] | [ [ o 2 ——
(chenen |

Ready [Station DO} MR- 15-G{ A1) Standard Serve amplifier connecmon: LR |car [puma |




m G/C Sinyallerini Kontrol Etme

(2) Cikis sinyali

L) MELSOFT MR Confiqurator? CiiUsersh

I Project  Wew  Parameter

i Project o %

& 9 15_Sample
. System Setting
1= (o Pt MR- 15-G-RI) |
:'j Parameter
@ Network Pasarne
) Safety Pararmicted
[ Peint Table

Chesce the input weng,

[ ]

h 4
[0 Forced oumat =S

Chesch the oufput wermg.

\DesktophsampielJ5_Sample mac - [0 Forced Output]

Safety. Postoning-dats  Monitor D

Tooks  Window  Help

Forced Output % |

HOE f:‘ini”.'.i’mfhﬂnmmd:w.

Ea T
=
o o
=

st for safety sub-funchon
*Set PSADL D & Land PSADL. Las 2

<G/C semboll konektdr pim dizilimi>

£N3
A ——

1 | "I-_
T
LsP "_‘_' LSM [

4 looconl 14| nen

ADEND| | ADNA [
i I | .

] 16
e DDA ! ALM

[(Fliaedope ]
Chenm] (e ]

Ready

[ [

[Station 00] MRt-15-G( A1) Standard Serve amplfier coonecoon: LSS




m G/C Sinyallerini Kontrol Etme )

(2) Cikis sinyali

1] MELSOFT MR Confiqurator? Ciillserst,  \Desktop! sampéelJ5_Sampie-macZ - [0 Forced Output] ul "
-8 X
i Project Bx. T pa tutpat % | b -
: 2
aln E;;;P" » (M) it || 981 st Operation pode Cancel.
em Setting

= g A MRISGERNT | Forced output stats

:'j Parameter ~
@ Network Pararne ) e

3 ?‘l'.:f:;:’""" Ll y%l <G/C semboli konektér pim dizilimi>
{ N3-S OFT;E = CN3
| 1 | 11
cu]-ns,ﬂ"—]o=|= !_3_! ,,-_.R(,i_,!-' , . ]
| LSP .l_‘ LSM
! * oocon M| jaan
|nw:.’.\! s | ADH
!_é ry.':m_.‘.".... AL
| LA 1 LAR
| i
! 3 | -2 L LBR
Check the input wrng 2 | 2t
[ IZitmns ] ' L
s w = ' = a s = & "o 1
@ * Harici sinyal agildiginda, sinyalin gercekten bir test cihazi veya baska birarag [/ -
Ehis i g kullanarak cikanlip ¢ikariimadigini ve harici devrenin diizgun galisip —
i | [ calismadigini kontrol edin. =
lsheam | Lutonz

Ready [5tation 00] MRL-15-G{ A1) Standard Servo amplfier monnecion: USB AT




m G/C Sinyallerini Kontrol Etme

(2) Cikis sinyali

] MELSOFT MR Confiquratod? CiiUsersh

\Desktophsampie’J5_Sample mac - [0 Forced Output]

ﬁwhhmﬁhymdlhhhn Test Mode

= 9 15_Sample
€ System Setting
= (o s MR- I5-GL-RI) |
:‘a Parameter
@ Network Parame
) Safety Pararmietes
[ Peint Table

= mlnn:ulndpl x|

Tooks  Window  Help

[ st || 841 Fest Operation Mode Cancel

Forced output stabs

| o
C\lﬂﬁ’%l

H3-13

| oo [OFF] butonunu tiklayin.

Outpust for safety sub-funchion
"ot PSADL0 & 1a0d PRADL. Las 2

Ready

[ ool [ vl

<G/C semboli konektdr pim dizilimi>

Ch3

[Station 00] MRL-15-G(A.1) Standard Serve amplifier connacaon: LSS




m G/C Sinyallerini Kontrol Etme

(2) Cikis sinyali

] MELSOFT MR Confiquratod? CiiUsersh \Desktophsampie’J5_Sample mac - [0 Forced Output]

I Project Wew Parameter

Safety. Postoning-dats  Monitor D Test Mode

Tooks  Window  Help

= 9 15_Sample
€ System Setting
= (o s MR- I5-GL-RI) |
:‘a Parameter
@ Network Parame
) Safety Pararmietes
[ Peint Table

O :'i“I'Jmﬂpmmmﬁrm

Forced output skabs
o348 ’Ll
oFF
N3-S rm-J
_OFF |
O
mz-lamﬁ—l
o315 ’ﬁ‘—J
oFF

Outpust for safety sub-funchion
"ot PSADL0 & 1a0d PRADL. Las 2

[ vl [ vl

<G/C sembaoll konektdr pim dizilimi>

N3
A T——
1 THE

Z ezl 6
vocou| 4| per
-\:Jll‘c-m "[NN?' 15
L8 oecrm)- 15| ALK
sl BB kel BT

[Station 00] MRL-15-G(A.1) Standard Serve amplifier connacaon: LSS




m G/C Sinyallerini Kontrol Etme

(2) Cikis sinyali

1) MELSOFT MR Confiquratee? Ciilkerst,  \Desktop\sampielJ5_Sample macZ - [0 Forced Dutput] o Es
! Broject  Mew Parameter  Safety. Postonngdels Monitor D4 Test Mode Took Window Heb -
i Project 3 % "_]i'}.:'m__"_,{i =

& 88 15_Sample O :‘ﬁ')mm:;:-mﬁm

. System Setting
= Qs A tMRISGERNT | Forced output stans

:‘a Parameter )
@ Network Parame o OFT
) Safety Pararmietes o
[ Point Table o8 ’?l
i 39 rﬂ!-J
OFF |
on
mz-laméF_l
M3-15 ’ij
OFF

st for safety sib-funchon

<G/C sembaoll konektdr pim dizilimi>

N3
A T——
1 THE
L2 2] (6
8 toocom| | mer l
Aﬂlhcl-l ADINT ]'}
ey (i —:I_!‘._. AlM
il [ T [ 7
L TR AL P
@ 2R
|1 mp |22 acc-|

"Set PSADL,0 a5 1a0d PSAOT. Las 2

[ ool [ vl

Sonraki sayfaya gidin.

Bu islem, DO zorlamal gikisiyla sinyal agma/kapamayi tamamlar.

Ready [Station 00 MRL-15-G(-RT) Standard Serve amplfier connecion: USE




m Test islemi icin Sorun Giderme )

Asagida test islemi icin sorun giderme ornekleri verilmistir.

<Kablo tesisati sorunlari>

Tdm kablolarin dogru baglanip baglanmadigini kontrol edin.

Baglantisi kesilmis veya gevsek bir konektdr varsa bunlari yeniden baglayin.

e Asinmis veya hasar gérmis kablo varsa yeni bir kabloyla degistirin.

Kablo tesisatinda kisa devre varsa kablo tesisatini yalitin veya kablolari yeniden ddseyin.
<isletim sorunlari>

e Ana devre glg kaynaginin ve kontrol devresi gui¢ kaynaginin acik oldugunu kontrol edin.
e Zorlamali durdurma giris digmesine basiimissa (EM2 aciksa), digmeyi birakin (EM2'yi kapatin).

e JOG islemi sirasinda motor calismadiginda, "Diagnosis" bolimindeki "No Motor Rotation" fonksiyonunu kullanarak
nedenini kontrol edin ve uygun islemi gergeklestirin.

[Onemli noktalar]

Ana devre gl kaynagi acik degilken JOG islemi baslatildiginda servo motor donmese de, bu "No Motor Rotation"
kisminda goriintilenmeyebilir.

Bu durumda bir uyari olusur ve JOG islemi modu devre disi birakilir. Ancak bu olay bir alarm olmadigindan, alarm
ge¢misine kaydedilmez.




_ Kontrolor Kullanilarak Test islemi

Kontrol&riin JOG islemi fonksiyonunu diistik hizda yiiriitiin ve makinenin galismasini kontrol edin.

Kontroloriin JOG islemi fonksiyonu icin kullanilan kontrolériin kilavuzuna basvurun.

[Onemli noktalar]
Mitsubishi Electric tarafindan Uretilen asagidaki kontrolérlerden herhangi biri kullanildiginda, JOG islemi icin
fonksiyon blogunun kullaniimasi test islemini kolaylastirir.
Kontrolor FB adi
MELSEC iQ-R series RD78G(H) Motion module Motion control FB
(PLCopen®Motion control FB mode) "MCv_Jog"
RD78G(H) Motion module Module FB
(Simple Motion mode) "M+RD78GS_JOG"
RD75a Positioning module Module FB
"M+RD75_JOG"
MELSEC iQ-F series FX5-0SSC-G Motion module Module FB
(Simple Motion mode) "M+FX5SSC_JOG"
MELSEC-Q series QD75a(N) Positioning module FB library (Not)
MELSEC-L series LD750 Positioning module M+D75.J0G
(Not) FB kitapliginin GX Works2'den ayri olarak yliklenmesi gerekir.
FB kitaphigini buradan indirin.




OB o )

Bu bdlimde, sunlar 6grendiniz:

e Test islemi Prosediirii

* MR Configurator2 Kullanilarak Test islemi

e G/C Sinyallerini Kontrol Etme

e Kontroldr Kullanilarak Test islemi

Onemli noktalar

MR Configurator2
Kullanilarak Test islemi

G/C Sinyallerini Kontrol
Etme

Kontrolor Kullanilarak Test
islemi

Yalnizca Tip G icin gli¢ beslemeden 6nce DIP switch degistirin.

MR Configurator2'nin test igslemi fonksiyonunun JOG islemiyle servo motorun donis yéniini kontrol edin.

Servo surtictinin harici devresinin diizgln calisip calismadigini kontrol edin.

Kontroloriin JOG islemi fonksiyonunu diisiik hizda yuritiin ve islemin kontrolérden gelen komut ile gergeklestirildigini
kontrol edin.




m Absolute (Mutlak) Konum Algilama Sistemi )

Bu bolimde, mutlak konum algilama sistemine genel bakis ve sistemin nasil baslatildigi agiklanmaktadir.

_ Mutlak Konum Algilama Sistemi Nedir? )

Mutlak konum algilama sistemi, kontrolore veya servo siriciye gii¢ beslemesinin ACIK/KAPALI durumuna bakilmaksizin
makinenin mutlak konumunu saklayan bir islevdir.

Bu nedenle, makine kurulumu sirasinda baslangig konumuna dénis (homing) yapildiginda, daha sonra glic agildiginda baslangig
konumuna donis gerekli degildir.

Bir gli¢ kesintisi veya ariza meydana gelse dahi, sistem kolayca geri ylklenebilir.

<Kisitlamalar>
Mutlak konum algilama sistemi asagidaki durumlarda kullanilamaz.

[Tip G]
e Artimli tip enkoder kullanildiginda

e Sonsuz pozisyonlama igin stroksuz koordinat sistemi ve Mitsubishi Electric Motion modulu disindaki bir kontrolérle digerleri
icin kombinasyon

[Tip Al

e Artimli tip enkoder kullanildiginda

e Hiz kontrol modu ve tork kontrol modu

e Sonsuz pozisyonlama gibi stroksuz koordinat sistemi

e Baslangic konumuna donis sonrasinda elektronik disli degistirildiginde

e DIO tarafindan mutlak konum algilama sistemi kullanildiginda, kontrol degistirme modu (konum/hiz, hiz/tork ve tork/konum)
kullanilamaz.

e DIO tarafindan bir mutlak konum algilama sisteminde, test islemi yiritilemez.
Test islemini yiratmek icin, [Pr.PA03] kisminda incremental sistemi segin.



_ Mutlak Konum Algilama Sisteminin Kablo Tesisati )

Tip G, mutlak konum verilerini bir ag tzerinden kontrolére gdnderir.
Tip A, servo suriictinlin DI sinyalini veya iletisim fonksiyonunu kullanarak mutlak konum verilerini kontrolére génderir.

[Tip G] [Tip A (Puls katan komutuyla pozisyonlama kontrold)]

- T
= == =
i

CC-Link IE TSN
(Ethernet kablosu)

Pulse train komutunu
ve mutlak konum
wverilerini aktarma sinyali

____________

(Not) Dogrudan tahrikli motor gibi bataryasiz bir enkoderi olmayan motorlar icin, bir batarya gereklidir.



_ Mutlak Konum Algilama Sisteminin Baslatilmasi

Asagida mutlak konum algilama sisteminin baslatilma proseduri gosterilmektedir.

Parametre ayarlama
[Pr.PAD3.0] degerini 1 saat olarak
degistirin
(Yalnizca Tip A icin 1 saat veya 2 saat)

Glig kapal — acik
I

Servo siirtict alarmi [AL.025 Absolute
position erased] olusur

Glg kapall — agik
(AL.025'i temizleyin)

Kontrolérden baslangig
noktasina dénts




_ Mutlak Konum Verilerinin Geri Yiiklenmesi )

Asagidaki sekillerde, mutlak konum algilama sistemi baslatildiktan sonra gti¢ kaynagi kapatilip agildiginda mutlak konum
verilerini kontrolore aktararak mutlak konum verilerini geri yikleme proseduri gosterilmektedir.

Tip G'de, belirli bir kullanici isletimi gerekli degildir.

Tip A icin, konum kontrolinl gergeklestirmeden dnce mutlak konum verilerini aktarmak icin bir program gerekir.

[Tip G] [Tip A]
. 2) iletisim fonksi ile akt Pr.PA03.0] =
1) DIO ile aktarim ([Pr.PA03.0] = 1sa) ) lletisim fonksiyonu le aktanm ([Pr !
2sa)
G agilist Gg agilis Gug agilisi
| | ) |
ilk iletisimde mutlak konum Servo aglmadan once mutlak | | ST
geri yiiklenir konum aktanm madunu ayarlayin (Kontrolorden SON'U agin)

(Kontroldrden ABSM"yi agin)
| |
Ready kontroli

Servo-on Girticii RD'Vi
(Kontroldrden SON'u agin) (5ervo surucu RD'y agar)
| I — = (Not 3)
Mutlak konum verilerini 2 bit B VEns! £
DR komutunu kontrolqr tarafindan
| génderin

Toplam kontrol verilenini aktann |~ (Not 1, 2) I
Kontroldr tarafindan mutlak

|_ _ konum elde edildikten sonra
Mutlak konum verilerinin toplamin mavcut konumu degistirin

kontrol edin ve hata olusmachgim
kontrol edin
.

Kontroldr tarafindaki mevout
konumu degistirin
|
Mutlak konum aktanm modunu
temizleyin (KontrolGrden ABSM'yi
kapatin)

(Not)
1. Prosedir ayrintilari igin, asagidaki kilavuza basvurun.

D MR-J5 User's Manual (Hardware)
7 ABSOLUTE POSITION DETECTION SYSTEM
7.3 Absolute position detection system by DIO [A]
2. Kontrolér RD750 veya FX5-20PG-o oldugunda, mutlak konumu geri yliklemek icin bir FB hazirlanir.
3. Prosedr ayrintilari icin, asagidaki kilavuza basvurun.

D MR-J5 User's Manual (Hardware)
7 ABSOLUTE POSITION DETECTION SYSTEM
7.4 Absolute position detection system via communication [A]



@I 111k Konum Silindiginde )

Bataryasiz mutlak konum enkoderi olan bir servo motor kullanildiginda bile, mutlak konum verileri asagidaki kosullar altinda
silinir.
Mutlak konum verileri silinirse, baslangic konumuna donlst yeniden gerceklestirin.

e Servo motor veya servo slrlcl degistirilmistir.
o Artimli sistem etkinlestirilmistir.
e [Pr.PAO1 Operation mode] degistirilmistir.

Mutlak konum algilama sistemi baslatildiginda baglanan disinda bir servo motor baglanirsa, [AL.OTA Servo motor combination

error] olusur.
Bu durumda, mutlak konum algilama sistemi yeniden baslatildiginda baglanan servo motor baglanarak mutlak konum verileri

silinmeden isletim gerceklestirilebilir.



_ Mutlak Konum Verilerinin izlenmesi

Mutlak konum verileri, MR Configurator2'de [Monitor] — [ABS Data Display...] secilerek izlenebilir.

ABS Data Display X l
| [m) Axist M

Absolute position data (ABS position)

Display the current position of home position used as 0.

Motor edge pulse unit value Command pulse unit value
-1657335829832 -1657335829875
=ABS x Enc. counts Mo. per rot. + (CYC-CYCO) =({COV/CMX) x Motor edge pulse unit value

Enceder data

Amp. val Home position
Absolute encoder data Absolute encoder data at home position
CYC (Motor edge pulse unit) CYCO (Motor edge pulse unit)
51784387 | pulse 0| pulse
Motor rotations Mo, Motor rotations Mo. at home position
ABS ABSO

-24597 | rey 0| rev




5.7 Bu Boliimiin Ozeti )

Bu bolimde, sunlar 6grendiniz:

e Mutlak Konum Algilama Sistemi Nedir?

e Mutlak Konum Algilama Sisteminin Kablo Tesisati
e Mutlak Konum Algilama Sisteminin Baslatiimasi
e Mutlak Konum Verilerinin Geri Yiklenmesi

e Mutlak Konum Verilerinin izlenmesi

Onemli noktalar

Mutlak Konum Algilama e Mutlak konum algilama sistemi, kontrolore veya servo stirliclye giic beslemesinin ACIK/KAPALI durumuna

Sistemi Nedir?
SIS bakilmaksizin makinenin mutlak konumunu her zaman algilamak ve saklamak icin kullanilan bir islevdir.

Mutlak Konum Algilama e Bataryasiz bir enkoderi olan bir servo motor kullanildiginda, mutlak konum verilerini saklamak icin hicbir batarya

Sisteminin Kablo Tesisati
gerekmez.

e Tip A'da, mutlak konum verilerinin aktariimasi icin kablo désenmesi ve programlama gerekir.

Mutlak Konum Algilama e [Pr.PA03.0] parametresini degistirin.

Sisteminin Baslatiimasi

e Parametre degistirildikten sonra, gl¢ kapatilip agildiginda [AL.25 Absolute position erased] alarmi olusur. Bunun

ardindan, giict tekrar kapatip agin.

Mutlak Konum Verilerinin e Tip Gicin, CC-Link IE TSN aginin ilk iletisiminde mutlak konum verileri geri ytklenir.
Geri Yuklenmesi
e Tip A igin, mutlak konum verileri, iletisim fonksiyonu veya DO sinyali kullanilarak geri yiiklenir.

Mutlak Konum Verilerinin

; . e Mutlak konum verileri MR Configurator2'de izlenebilir.
Izlenmesi




Lineer Servo Motor ve Dogrudan Tahrikli Motor Kullanildiginda )

Lineer servo motor ve dogrudan tahrikli motor kullanilirken ek parametre ayari ve manyetik kutup algilama islemi gereklidir.
Bu bolimde temel olarak lineer servo motor ve dogrudan tahrikli motorun genel gériniimd, kurulumu ve parametre ayari
bakimindan déner motordan farklar aciklanmaktadir.

_ Lineer Servo Motor ve Dogrudan Tahrikli Motorun Ozellikleri )

(1) Lineer servo motor
Lineer servo motor, lineer hareket gerceklestiren bir servo motordur; burada birincil taraf bir bobin ve bir demir ¢ekirdekten
(Not) olusur ve ikincil taraf daimi miknatislardan olusur.
(Not) Cekirdeksiz tip lineer servo motorlar harig

Lineer servo motor asagidaki ozelliklere sahiptir.

e Bilyeli vidalar gibi lineer hareket mekanizmalarina artik ihtiyag duyulmadigindan, makineler daha kiiciik ve daha sert hale
getirilebilmektedir.

e Aktarma mekanizmalari olmadidi icin, sorunsuz ve sessiz isletim mevcuttur. Gres sicrantilarinin yapilandirilamadigi temiz bir
sistem.

e ikincil taraflardaki miknatislar yan yana yerlestirilerek, hareketli parcada uzun stroklar kolayca elde edilebilir.



_ Lineer Servo Motor ve Dogrudan Tahrikli Motorun Ozellikleri )

(2) Dogrudan tahrikli motor
Dogrudan tahrikli motor, bir digli redtktor kullanmadan bir makinenin stirlici tGnitesini dogrudan déndirmek icin kullanilan bir
servo motordur.

Dogrudan tahrikli motor asagidaki 6zelliklere sahiptir.

e Disli redtktor kullaniimadigindan, makineler daha kictk ve daha rijit hale getirilebilmektedir.

e GUrulty, carpiklik, bukilme ve geri tepme nedeniyle kayip olusmadigindan, daha ylksek hassasiyet elde edilebilir.
e Motorda, kablolarin ve borularin gecmesine izin veren igi bos saftl bir i¢ rotor bulunur.



_ Lineer Servo Motor ve Dogrudan Tahrikli Motorla ilgili Onlemler )

(1) Lineer servo motor

Lineer servo motorun ikincil tarafinda gii¢li daimi miknatislar kullanilir.

Ciddi kazalara yol acabilecegi icin yanlis kullanim ¢ok tehlikeli olabilir.

Uriina kullanirken, icindekileri iyi anlamak ve Griini dikkatle kullanmak icin lineer servo motorun kullanim
kilavuzunu tamamen okuyun.

Gucld kalici miknatislar, lineer servo motorun ikincil tarafinda kullanilir ve gliciin Miknatis tarafi - - Manyetik aki dagilie
acik veya kapali olmasina bakilmaksizin sirekli olarak manyetik ¢ekim kuvveti Ma""e"kie;m“'"*”'
uretirler. $ Manyeric .
Bu manyetik cekim kuvveti o kadar guglidir ki, eger A4 boyutlu bir gelik plaka Daimi < e N .
tamamen absorbe edilseydi, manyetik cekim kuvveti 2,5 ton kadar ytiksek olurdu. '“"'“""‘\"i N/ . \ |/ « \\
Manyetik cekim kuvveti, manyetik nesneden uzakligin karesiyle ters orantilidir ve 4

mesafe azaldikca hizla artar. Bu nedenle, lineer servo motorun ikincil tarafini

kullanirken, demir ve diger manyetik maddeleri uzak tutun. P

Montaj pargas: taraf « -«
Manyetik alo dagiimaz
hManyetik ¢ekim olugmaz

Montaj pargasi
[gatal)

Montaj parcasi (catal) tarafi manyetik aki sizintisini dnleyecek sekilde tasarlanmistir.



_ Lineer Servo Motor ve Dogrudan Tahrikli Motorla ilgili Onlemler )

(2) Dogrudan tahrikli motor

1) Montaj

e Dogrudan tahrikli motoru yuksek rijitlige sahip bir montaj yiizeyine glvenli bir sekilde sabitleyin.

e Yeterli rijitligi elde etmek i¢in dogrudan tahrikli motorun montaj vidalarini glivenli bir sekilde sabitleyin. Yeterince
sabitlenmemis vidalar yerinden ¢ikabilir veya titresime neden olabilir.

e Isinin dagilmasini ve dogrulugunu saglamak icin dogrudan tahrikli motoru, dogrudan tahrikli motorun alt kismi ile
montaj ylzeyi arasinda bosluk olmadan yeterli 1si yayillma alanina sahip yiksek rijitlige sahip bir montaj ylizeyine monte
edin.

e Bir yUkd baglarken, dénen parcaya cekicle vurmak gibi herhangi bir darbe uygulamayin.

2) Isletim

e Dogrudan tahrikli motor kiictk bir aciyla (70° veya daha az) donerse, i¢ yataklarin yetersiz yaglanmasini dnlemek icin
glinde en az 90° dondurdn.

e Glc acildiktan sonra, dogrudan tahrikli motorun Z fazi isareti konektor alanindan bir kez gegmelidir. (Not)
Dogrudan tahrikli motorun tam veya daha fazla déntis yapmasini dnleyen bir sistemde, dogrudan tahrikli motoru Z fazi
isaretinin konektor alanindan gecebilecegi bir konuma monte edin.

e Z fazi isaretinin konektdr alanindan gectiginden emin olmak igin Z fazi isaretini konektdr montaj parcasinin merkezine
gore £15° veya daha fazla dondurin.

(Not) Mutlak konum algilama sistemi kullanildiginda ve gli¢ beslenmeden 6nce manyetik kutup algilamasi yuratildiginde Z
fazinin gegirilmesi gerekmez.



_ Lineer Servo Motor ve Dogrudan Tahrikli Motorun Kurulumu

(1) Lineer servo motor

Lineer servo motor, asagida gosterildigi gibi bir lineer enkoder ve lineer kilavuzla birlikte kullanilir.
Lineer enkoder icin, ortak Ureticilerimizden bir Grlin segin.

Durdurucu Lineer servo mator ikincil tarafi

Lineer kilavuz /
is parcasi

Tabla

Taban

Lineer enkoder Bashg

Lineer servo motor Birincil tarafi Lineer enkoder Olgegi



_ Lineer Servo Motor ve Dogrudan Tahrikli Motorun Kurulumu

(1) Lineer servo motor (devami)

Birincil ve ikincil taraflar asagidaki sirayla kurun.
ikincil tarafi kurarken 6zellikle dikkatli olun, ¢linki glicli manyetik cekim kuvvetine sahiptir.

1) ikincil tarafi kurun (birincil tarafin kurulacagr alan haric)
Plaka

-
-
=
=
-
-

ikincil taraftaki bosluklari azaltmak icin kurulumda asagidaki adimlari izleyin.

1) Kurulurn referansi olarak kullanilacak ikincil tarafi crvatalar kullanarak sikica sabitleyin,
2) Kurulum yizeyine ikincil bir taraf daha yerlestirin ve civatalar kullanarak gegici olarak sabitleyin,
3) Gegici olarak sabitlenen ikincil tarafi, kurulum referansi olarak kullanilacak ikincil tarafa itin,

Iy 3 SHERE 7 5 S Kurulum referans
4) Gegici olarak sabitlenen ikincil tarafi crvatalar kullanarak saglamca sabitleyin. bk et




_ Lineer Servo Motor ve Dogrudan Tahrikli Motorun Kurulumu

(1) Lineer servo motor (devami)

Birincil ve ikincil taraflar asagidaki sirayla kurun.
ikincil tarafi kurarken 6zellikle dikkatli olun, ¢linki glicli manyetik cekim kuvvetine sahiptir.

1) ikincil tarafi kurun (birincil tarafin kurulacagr alan haric)
Plaka

-
-
-

ikincil taraftaki bosluklari azaltmak icin kurulumda asagidaki adimlari izleyin.

1) Kurulurn referansi olarak kullarilacak ikincil tarafi crvatalar kullanarak sikica sabitleyin,
2) Kurulurm yazeyine ikincil bir taraf daha yerlestirin ve civatalar kullanarak gegici olarak sabitleyin.

3) Gegici olarak sabitlenen ikincil tarafi, kurulum referansi olarak kullanilacak ikincil tarafa itin,

Kurulum referana

4) Gegici olarak sabitlenen ikincil tarafi crvatalar kullanarak saglamca sabitleyin. bk et




_ Lineer Servo Motor ve Dogrudan Tahrikli Motorun Kurulumu

(1) Lineer servo motor (devami)

Birincil ve ikincil taraflar asagidaki sirayla kurun.
ikincil tarafi kurarken 6zellikle dikkatli olun, ¢linki glicli manyetik cekim kuvvetine sahiptir.

1) ikincil tarafi kurun (birincil tarafin kurulacagr alan haric)
Plaka

-
-
-
L
e
L]
=
=

ikincil taraftaki bosluklari azaltmak icin kurulumda asagidaki adimlari izleyin.

1) Kurulurn referansi olarak kullarilacak ikincil tarafi crvatalar kullanarak sikica sabitleyin,
2) Kurulum yizeyine ikincil bir taraf daha yerlestirin ve civatalar kullanarak gegici olarak sabitleyin,
3) Gegici olarak sabitlenen ikincil tarafi, kurulum referansi olarak kullanilacak ikincil tarafa itin,

Iy 3 SHERE 7 5 S Kurulum referans
4) Gegici olarak sabitlenen ikincil tarafi crvatalar kullanarak saglamca sabitleyin. bk e




_ Lineer Servo Motor ve Dogrudan Tahrikli Motorun Kurulumu

(1) Lineer servo motor (devami)

Birincil ve ikincil taraflar asagidaki sirayla kurun.
ikincil tarafi kurarken 6zellikle dikkatli olun, ¢iinkii glicli manyetik cekim kuvvetine sahiptir.

1) ikincil tarafi kurun (birincil tarafin kurulacagr alan haric)
Plaka

-
-
-
L
e
L]
=
=

ikincil taraftaki bosluklari azaltmak icin kurulumda asagidaki adimlari izleyin.

1) Kurulurn referansi olarak kullarilacak ikincil tarafi crvatalar kullanarak sikica sabitleyin,
2) Kurulum yizeyine ikincil bir taraf daha yerlestirin ve civatalar kullanarak gegici olarak sabitleyin,
3) Gegici olarak sabitlenen ikincil tarafi, kurulum referansi olarak kullanilacak ikincil tarafa itin,

R : S G # 2 2 Kurulum referans
4) Gegici olarak sabitlenen ikincil tarafi crvatalar kullanarak saglarmca sabitleyin, bk et




2) Birincil tarafi kurduktan sonra, son ikincil tarafi kurun.

1] Ikincil tarafin baz bélamlerini kurun,
2) Birincil tarafy, ikincil tarafin miknatisinin bulunmadigr alanin Gzerine kurun,

3) Birincil tarafy, ikincil tarafin miknatisinin monte edildigi alanin Gzerine getirin,

Birincil ve ikincil tarafin etkilesime girmedigini kentrol edin.

4) [kincil tarafin kalan balamlerini kurun.

Birincil ve ikincil tarafin etkilesime girmedigini kentrol edin.

2) Birincil tarafi kurduktan sonra, son ikincil tarafi kurun.

Birincil tarafi kurarken, asagidakilere dikkat edin.

e Birincil ve ikincil taraflar arasinda daimi miknatislar tarafindan dretilen ¢ekim kuvvetinin neden oldugu tehlikeyi 6nlemek
icin, birincil tarafin ikincil tarafin miknatisinin bulunmadigi alanin tzerine kurulmasi onerilir.
e Birincil tarafin ikincil tarafin Gizerine kurulmasi kaginilmazsa, ¢ekim kuvvetine veya diger yiklere yeterince dayanabilecek

bir ving veya baska bir ekipman kullanin.
e Kurulumdan sonra birincil tarafi ikincil tarafin tizerine kaydirirken bile, yine ¢ekim kuvvetine karsi dikkatli olun.



2) Birincil tarafi kurduktan sonra, son ikincil tarafi kurun.

1] Ikincil tarafin baz bélamlerini kurun,
2) Birincil tarafi, ikincil tarafin miknatisirun bulunmadig alanin Gzerine kurun,

3) Birincil tarafy, ikincil tarafin miknatisinin monte edildigi alanin Gzerine getirin,

Birincil ve ikincil tarafin etkilesime girmedigini kentrol edin.

4) [kincil tarafin kalan balamlerini kurun.

Birincil ve ikincil tarafin etkilesime girmedigini kentrol edin.

2) Birincil tarafi kurduktan sonra, son ikincil tarafi kurun.

Birincil tarafi kurarken, asagidakilere dikkat edin.

e Birincil ve ikincil taraflar arasinda daimi miknatislar tarafindan dretilen ¢ekim kuvvetinin neden oldugu tehlikeyi 6nlemek
icin, birincil tarafin ikincil tarafin miknatisinin bulunmadigi alanin tzerine kurulmasi onerilir.
e Birincil tarafin ikincil tarafin Gizerine kurulmasi kaginilmazsa, ¢ekim kuvvetine veya diger yiklere yeterince dayanabilecek

bir ving veya baska bir ekipman kullanin.
e Kurulumdan sonra birincil tarafi ikincil tarafin tizerine kaydirirken bile, yine ¢ekim kuvvetine karsi dikkatli olun.



2) Birincil tarafi kurduktan sonra, son ikincil tarafi kurun.

1] Ikincil tarafin baz bélamlerini kurun,
2) Birincil tarafy, ikincil tarafin miknatisinin bulunmadigr alanin Gzerine kurun,

3) Birincil tarafi, ikincil tarafin riknatisinin moente edildidi alanin Gzerine getirin,

Birincil ve ikincil tarafin etkilesime girmedigini kentrol edin.

4) [kincil tarafin kalan balamlerini kurun.

Birincil ve ikincil tarafin etkilesime girmedigini kentrol edin.

2) Birincil tarafi kurduktan sonra, son ikincil tarafi kurun.

Birincil tarafi kurarken, asagidakilere dikkat edin.

e Birincil ve ikincil taraflar arasinda daimi miknatislar tarafindan dretilen ¢ekim kuvvetinin neden oldugu tehlikeyi 6nlemek
icin, birincil tarafin ikincil tarafin miknatisinin bulunmadigi alanin tzerine kurulmasi onerilir.
e Birincil tarafin ikincil tarafin Gizerine kurulmasi kaginilmazsa, ¢ekim kuvvetine veya diger yiklere yeterince dayanabilecek

bir ving veya baska bir ekipman kullanin.
e Kurulumdan sonra birincil tarafi ikincil tarafin tizerine kaydirirken bile, yine ¢ekim kuvvetine karsi dikkatli olun.



2) Birincil tarafi kurduktan sonra, son ikincil tarafi kurun.

1] Ikincil tarafin baz bélamlerini kurun,
2) Birincil tarafy, ikincil tarafin miknatisinin bulunmadigr alanin Gzerine kurun,

3) Birincil tarafi, ikincil tarafin riknatisinin monte edildidi alanin Gzerine getirin,

Birincil ve ikincil tarafin etkilesime girmedigini kentrol edin.

4) [kincil tarafin kalan balamlerini kurun.

Birincil ve ikincil tarafin etkilesime girmedigini kentrol edin.

/

2) Birincil tarafi kurduktan sonra, son ikincil tarafi kurun.

Birincil tarafi kurarken, asagidakilere dikkat edin.

e Birincil ve ikincil taraflar arasinda daimi miknatislar tarafindan dretilen ¢ekim kuvvetinin neden oldugu tehlikeyi 6nlemek
icin, birincil tarafin ikincil tarafin miknatisinin bulunmadigi alanin tzerine kurulmasi onerilir.
e Birincil tarafin ikincil tarafin Gizerine kurulmasi kaginilmazsa, ¢ekim kuvvetine veya diger yiklere yeterince dayanabilecek

bir ving veya baska bir ekipman kullanin.
e Kurulumdan sonra birincil tarafi ikincil tarafin tizerine kaydirirken bile, yine ¢ekim kuvvetine karsi dikkatli olun.



2) Birincil tarafi kurduktan sonra, son ikincil tarafi kurun.

1] Ikincil tarafin baz bélamlerini kurun,
2) Birincil tarafy, ikincil tarafin miknatisinin bulunmadigr alanin Gzerine kurun,

3) Birincil tarafy, ikincil tarafin miknatisinin monte edildigi alanin Gzerine getirin,

Birincil ve ikincil tarafin etkilesime girmedigini kentrol edin.

4) [kincil tarafin kalan bélamlerini kurun.

Birincil ve ikincil tarafin etkilesime girmedigini kentrol edin.

2) Birincil tarafi kurduktan sonra, son ikincil tarafi kurun.

Birincil tarafi kurarken, asagidakilere dikkat edin.

e Birincil ve ikincil taraflar arasinda daimi miknatislar tarafindan dretilen ¢ekim kuvvetinin neden oldugu tehlikeyi 6nlemek
icin, birincil tarafin ikincil tarafin miknatisinin bulunmadigi alanin tzerine kurulmasi onerilir.
e Birincil tarafin ikincil tarafin Gizerine kurulmasi kaginilmazsa, ¢ekim kuvvetine veya diger yiklere yeterince dayanabilecek

bir ving veya baska bir ekipman kullanin.
e Kurulumdan sonra birincil tarafi ikincil tarafin tizerine kaydirirken bile, yine ¢ekim kuvvetine karsi dikkatli olun.



2) Birincil tarafi kurduktan sonra, son ikincil tarafi kurun.

1] Ikincil tarafin baz bélamlerini kurun,
2) Birincil tarafy, ikincil tarafin miknatisinin bulunmadigr alanin Gzerine kurun,

3) Birincil tarafi, ikincil tarafin riknatisinin monte edildidi alanin Gzerine getirin,

Birincil ve ikincil tarafin etkilesime girmedigini kentrol edin.

4) [kincil tarafin kalan balamlerini kurun.

Birincil ve ikincil tarafin etkilesime girmedigini kentrol edin.

\\\K

/

2) Birincil tarafi kurduktan sonra, son ikincil tarafi kurun.

Birincil tarafi kurarken, asagidakilere dikkat edin.

e Birincil ve ikincil taraflar arasinda daimi miknatislar tarafindan dretilen ¢ekim kuvvetinin neden oldugu tehlikeyi 6nlemek
icin, birincil tarafin ikincil tarafin miknatisinin bulunmadigi alanin tzerine kurulmasi onerilir.
e Birincil tarafin ikincil tarafin Gizerine kurulmasi kaginilmazsa, ¢ekim kuvvetine veya diger yiklere yeterince dayanabilecek

bir ving veya baska bir ekipman kullanin.
e Kurulumdan sonra birincil tarafi ikincil tarafin tizerine kaydirirken bile, yine ¢ekim kuvvetine karsi dikkatli olun.



_ Lineer Servo Motor ve Dogrudan Tahrikli Motorun Kurulumu )

(2) Dogrudan tahrikli motor

Dogrudan tahrikli motor icin, asagidaki sekilde gosterildigi gibi doner parcaya (cikis ekseni) bir tabla ve diger yukleri baglayin.
Manyetik kutup algilamasi icin Z fazinin konumunun kontrol edilmesi gerekli oldugundan, yikler baglandiktan sonra bile Z
fazinin konumunun gérilebildiginden emin olun.

Z fazi pulse, Z fazi isaretlemesi konektore yaklastiginda agilir.

Dogrudan tahrikli motoru yuksek rijitlige sahip bir montaj ylizeyine glivenli bir sekilde sabitleyin.

Flans tipi icin merkezlemeyi gerceklestirmek tizere montaj pilotunu (alttaki ¢ikinti) kullanin.

Tabla tipi icin merkezleme islemini gerceklestirmek Gizere pozisyonlama pimlerini kullanin.

«Flans tipi (pilot)
Yik

: . ' ' : : Montaj vidasi

Ly
o i =

Daogrudan tahrikli
motor TM-RGZM serisi  pogrudan tahrikli motoru mantaj yiizeyine
monte etmek icin pilot mafsali kullarin,

eTabla tipi i I im delig
Z fan igaretleme Pi (pozisyonlama pim deligi) )
Yiik
»

| ' ' ) Montaj vidasi

Montaj ylizeyi

!4 ¥

Yiikler batjlandikta bil Dogrudan tahrikli
er badlandiktan senra bile B
7 motor TM-RUZM serisi Dogrudan tahrikli motoru montaj ylizeyine

Z fazinin konumunun ik ; yuze
gorilebildiginden emin olun. mante etmek igin pozisyonlama pimini kullamin.



_ Kablo Tesisati )

(1) Lineer servo motor

Kablo tesisati, kullanilan lineer enkodere bagli olarak degisiklik gosterir.
Kullanilacak secenekler ve imal edilecek kablolar degisiklik gosterir. Ayrintilar icin, kullanim kilavuzuna basvurun.

1) Seri enkoder ile baglanti yaparken

Terminal blogu
veya konektor

Birincil taraf

o
0
O
O

. B
I ), T
1

Y2 = Termistar

Seri enkoder

[ s T Y : a

[ b Topraklama

(Not)
1. Yukarida, opsiyonel brans kablosunun kullanildigi durum gésterilmektedir.
2. Mutlak konum algilama sisteminde, mutlak konum verileri lineer enkoder ile yedeklenir.
Bu nedenle, enkoder icin servo suriicliye bir batarya takilmasina gerek yoktur.

2) A/B/Z fazli diferansiyel cikis tipi enkoder ile baglanti yaparken
* Servo sirlici icin, MR-J5-0-RJ kullanilir,

Terminal blogu
veya konektor
. l Kirmizi: U

[ Beyaz @V

Birincil taraf L1

&
O
1
)
ot

|
Y2 = Termistar

AfB/Z Taz diferansiyel
gikig tipi enkoder  _ _ _

I ':u;

L Jp—

Topraklama

m MR-J5 Partner's Encoder User's Manual
2 OPTION CABLES/CONNECTOR SETS



_ Kablo Tesisati

(2) Dogrudan tahrikli motor

Kablo tesisati, mutlak konum algilama sisteminin kullanilip kullanilmadigina bagh olarak degisir.
Glc kablosu ve enkoder kablosu, musteri tarafindan opsiyonel konektor seti kullanilarak imal edilmelidir.

1) Mutlak konum algilama sistemi kullanildiginda

Mutlak konum saklama Unitesi Yesil:
MR BTASO1 [Toprakiamal

2) Mutlak konum algilama sistemi kullaniimadiginda

Kirmizi: U
Beyaz -V

Yesil:
Topraklama



Parametre Ayarlama )

m Gerekli parametreler )

Lineer servo motor veya dogrudan tahrikli motor kullanirken, 3.3'te aciklananlara ek olarak asagidaki parametrelerin ayarlanmasi
gerekir.

Lineer servo motor ve dogrudan tahrikli motorda ortak

—— L. "4" (Lineer servo motor kontrol modu) veya "6"
[Pr.PAO1.1] Isletim modu segimi N -
(dogrudan tahrikli motor kontrol modu) olarak ayarlayin.

[Pr.PLO1.0] Servo motor manyetik kutup algilama segimi

Manyetik kutup algilamasiyla ilgili parametreleri
ayarlayin.

Manyetik kutup algilama - strok limiti etkin/devre | Ayrintilar igin, bkz. 6.6.

disi secimi

[Pr.PL08.0] Manyetik kutup algilama yontemi secimi

[Pr.PLO8.2]

* Ayrica, manyetik kutup algilama ydntemine bagli olarak diger bazi parametrelerin ayarlanmasi gerekir.

Lineer servo motor

[Pr.PA17] Servo motor serisi ayarl Lineer servo motorun modelini
[Pr.PA18] Servo motor tipi ayari ayarlayin.

[Pr.PC04.3]

Ti

EPTP?ZZ.B] Enkoder kablosu iletisim yontemi segimi

(Tip A)

[Pr.PC17.1] Lineer enkoder ¢ok noktali Z fazl giris - Fonksiyon secimi

Enkoder pulse sayisi polarite secimi (Pozitif yon komutuyla hareket | Lineer enkoderin teknik 6zelliklerine

[Pr.PC27.0] yonii secimi) gore ayarlayin.
[(Pr.PC27.2] ABZ f.az giris a‘lra'y[jz[j enkoder ABZ faz baglantisi degerlendirme

fonksiyon secimi
[Pr.PLO2] Lineer enkoder ¢ozunurligl ayarlama - Pay

[Pr.PLO3] Lineer enkoder ¢ozinulrligu ayarlama - Payda




@ :<ironil Disli )

(1) Lineer servo motor

Lineer servo motor igin, kullanilan lineer enkoderin hem ¢ozinirligini hem de elektronik dislisini ayarlayin.

[Tip G]

Elektronik disli, asagidaki formdl ile elde edilir.
(Elektronik disli pay) 1

(Elektronik digli paydasi) Lineer enkoder ¢dzindrligd

Kontrolor RD78G(H) veya FX5-0SSC-G oldugunda, eksen parametrelerinde siriici tnitesi donlisim payini/paydasini ayarlayin.
(MUhendislik aracindaki sihirbaz takip edilerek ayarlanabilir.)

Servo siiriicii parametrelerinin [Pr. PA06/07] ayarlanmasina gerek yoktur. ilk degerleri 1/1 olarak birakin.

Master/Local modil RD71GN11-T2 gibi elektronik disli fonksiyonu olmayan kontroldrler icin, servo strticiiniin [Pr.PA06/07]
(Electronic gear numerator/denominator) parametrelerini ayarlayin.

(Tip Al
Hesaplama 6rnekleri, 3.3.2'de indirilebilen ayri PDF'de verilmistir.
PDF'ye basvurun.



@ :<ironil Disli )

(2) Dogrudan tahrikli motor

Genellikle, birim olarak [derece] kullanilir.

(Elektronik digli payi) _ Enkoder ¢6ziintirligu [puls/devir]

(Elektronik disli paydasi) 360 [derece/dev] X Biylitme

Blyutme islemini asagidaki tabloda gosterildigi gibi komut birimine gore ayarlayin.

1
Komut birimi 1 [derece] 0,1 [derece] 0,01 [derece] 0,001 [derece] 0,0001 [derece] ?azc:gge]
Blyltme 1 10 100 1000 10000 100000
[Tip G]

Kontrolér PLCopen® Motion control FB modunda RD78G(H) oldugunda, eksen parametrelerinde [Driver unit conversion
numerator/denominator] ayarlayin.

Bu durumda blyitme degerini 1 olarak ayarlayin. (Komut degerini cift hassasiyetli bir reel sayi olarak ayarlayin.)

Servo siiriicii parametrelerinin [Pr. PA06/07] ayarlanmasina gerek yoktur. ilk degerleri oldugu gibi birakin.

Master/Local modil RD71GN11-T2 gibi elektronik disli fonksiyonu olmayan kontrolérler icin, servo strticiiniin [Pr.PA06/07]
(Electronic gear numerator/denominator) parametrelerini ayarlayin.

(Tip Al
Hesaplama 6rnekleri, 3.3.2'de indirilebilen ayri PDF'de verilmistir.
PDF'ye basvurun.

(Ayarlama 6rnegi)
TM-RG2M-004 E30 kullanildiginda ve kontrol 0,001 [derece] biriminde gerceklestirildiginde, enkoder ¢dzinirligu 4194304
[puls/devir] ve buyltme 1000'dir. Bu nedenle, hesaplama asagidaki gibidir.

o 4194304 [puls/devir] 65536
Elektronik disli = =

360 [derece/dev] x 1000 5625




m Parametre Ayarlama Ornegi )

Asagidaki tabloda, asagidaki modeller kullanildiginda parametre ayarlama 6rnegdi verilmektedir.

Lineer servo motor pozitif yon

X,

Kontrolor: RD78Go(Not)

Servo slrlcl: MR-J5-0G (PLCopen® Motion kontrol FB modu)

Lineer servo motorun birincil tarafi: LM-H3P2A-07P-BSS0

Lineer servo motorun ikincil tarafi: LM-H3S20-768-BSS0

Lineer enkoder: 0,01 [um] ¢ozlindrlige sahip mutlak konumlu seri enkoder
(Z fazi1 yalnizca bir pulstur, iki tel tipi kablo kullanilir)

Lineer enkoder
adres artig yani

Parametre No. Parametre adi Ayar degeri
[Pr.PAO1.1] isletim modu secimi 4 (Lineer servo motor kontrol modu)
[Pr.PA17] Servo motor serisi ayari 000000BBh
[Pr.PA18] Servo motor tipi ayari 00002101h

Enkoder kablosu iletisim yontemi

Pr.PCO4. - Iki tel tipi
[Pr.PC04.3] secimi Osa (Iki tel tipi)
Li k k noktal Z fazl
[PrPC17.1] ineer enkoder cok noktali Zfazl | he\re pigy
giris - Fonksiyon se¢imi
Enkoder pulse sayisi polarite secimi Osa (Lineer servo motor pozitif yoniinde enkoder puls artan
[Pr.PC27.0] (Pozitif yon komutuyla hareket yonu I v pozitityonu pu

secimi) yond)

ABZ faz giris araylizi enkoder ABZ
[Pr.PC27.2] faz baglantisi degerlendirme Osa (ilk deger: Seri enkoder kullanildigi icin devre disidir)
fonksiyon secimi

Lineer enkoder ¢ozunurliga

Pr.PLO2
[Pr.pLO2] ayarlama - Pay

Lineer enkoder ¢ozunurliga

[PrPLO3] ayarlama - Payda

100

(Not) Kontrolor tarafindaki (RD78G Motion modiill) elektronik disliyi (Strtict Unitesi donlstirme) 100/1 olarak ayarlayin.




_ <Manyetik Kutup Algilama> Baslatma )

Lineer servo motor ve dogrudan tahrikli motor kullanilirken, manyetik alanin ve sarginin goreli konumunu tespit etmek veya
manyetik kutup algilamak icin islem gereklidir.

Artimli bir sistemde, gii¢ her beslendiginde manyetik kutup algilama gerceklestirilir.

Mutlak konum algilama sisteminde, manyetik kutup algilama ilk servo agilisinda yuratuldr.

Bu kisimda manyetik kutup algilama dahil baslatma prosediiri aciklanmaktadir.

m Lineer Servo Motoru Baslatma )

Asagidaki sekilde lineer servo motorun baslatilma prosediri gosterilmektedir.

[Tip A ve G'de Ortak]

( START )

Lineer servo motorun kurulumu
ve kablo tesisati

...................... Bkz 63 - 64

Parametre ayarlama

Enkoder
tipi
INC ABS

> Bkz. 6.5.

Enkoder ¢ézUndrlligd ayan

Manyetik kutup algilamamin yiritilmesi

6.6.3'te agiklanmistir,

Manyetik kutup
algilama islemini
devre digi birakin

< END (Test isletimine) > """"" Bkz. BSlGm 4.




m Dogrudan Tahrikli Motoru Baslatma

Dogrudan tahrikli motoru baslatma prosedird, servo sirlcu tipine bagh olarak farkllk gosterir.

[Tip G] [Tip A]
Dogrudan tahrikli motorun kurulurmu ve kablo tesisaty | e Bkz. 6.3 - 6.4.
I
Elektronik digli ayarlama =~ | s Bkz. 6.5.

A

f—”’”fﬁgs sistemi
veya degil

INC ABS

I
[Pr.PAD3.0] degerini 1 saat

olarak ayarlayin

[AL.025] dederini temizleyin

Z fazi manuel
olarak gecilebilir mi?

Manyetik_ kutup alg"amanln yUrﬁtUImesi ................................

6.6.3'te agiklanmistir

Z fazini JOG isletimi ile Z fazini manuel olarak (Not)
gegin gegin
|« |
|
Manyetik kutup algilama
islemini devre disi birakin
Guci kapatip agmaveya | Z fazini gectikten sonra
yazihmi sifirlama gli¢ kapatilip agldiginda
dogrulanan mutlak
| konum
< END {-rest i§|et|-mine) > ................................ Bkz. B&lGm 4.

(Not) Dogrudan tahrikli motorun Z fazl pulsunu manuel olarak agarken, enkoderi ve servo suriicliyl baglayin,
kontrol devresi gti¢ kaynagini acin ve glivenlige ¢ok dikkat edin.



m Dogrudan Tahrikli Motoru Baslatma

Dogrudan tahrikli motoru baslatma prosedird, servo sirlcu tipine bagh olarak farkllk gosterir.

[Tip G] [Tip A]
Dogrudan tahrikli motorun kurulumu ve )
kablo tesisatl Blkz. 63 - 64.
Elektronik disli ayarlama sessmnnnnnns - Bz, 6.5,

I
Manyetik kutup algilamanin ydritdlmesi

. INC modunda manyetik
kutup algilama gergeklegtirin.
5.6.3'te agklanmistir.

- Bkz. B&lOm 4,

Test igletimi modunda pozisyonlama
igletimini kontrol edin

— ABS sistemi
veya degil

INC ABS

[Pr.PA03.0] dederini 1 saat
olarak ayarlayin

[ALD25] degerini temizleyin

Z faz manuel
olarak gegilebilir mi?

Manyetik kutup sl ARS moduna gegin ve manyetik
algilamanin yariitilmesi kutup algilama gergeklestirin,
Mutlak konum veri | Mutlak konum verilerini aktarmak
aktanmi icin bkz. B&lGm 5.

I
[ALD%3] degerini temizleyin
I

7 fazin kontrolérin 10G Z fazim manuel
isletimi ile gegin olarak gegin
|

(Mot)

|
Manyetik kutup algilama
iglemini devre digi birakin
Glcdn kapatilip agiimas

weennenns Z fazINN gegtikten sonra gl kapatiip
aglldiginda dogrulanan mutlak konum

END {Kontroldrden pozisyonlama igletimini
gergeklestiring

(Not) Dogrudan tahrikli motorun Z fazli pulsunu manuel olarak agarken, enkoderi ve servo sirlicliyd baglayin,
kontrol devresi gli¢ kaynagini acin ve glivenlige cok dikkat edin.



m Manyetik Kutup Algilama )

(1) Manyetik kutup algilama ydntemleri
Asagida, iki manyetik kutup algilama yontemi yer almaktadir. Her birinin avantajlari ve dezavantajlari vardir.

Manyetik
kutup algilama Avantaj Dezavantaj
yontemi
Konum 1. Manyetik kutup algilama, . . . .
algllama yuksek bir dogruluk derecesine |1. Manyetik kutup algilamada ilerleme mesafesi uzundur.
. . sahiptir. 2. Surtinme degeri kiictik olan ekipmanlar icin, baslangicta
{i?kn:jeergler) 2. Manyetik kutup algilamada ayar manyetik kutup algilama hatasi olusabilir.
degistirme prosediri basittir.
1. Manyetik kutup algilamada
ince konum ilerleme mesafesi kisadir. 1. Manyetik kutup algilama ayar degistirme prosediri karmasiktir.
algilama 2. Surtinme degeri kiictik olan 2. 2. Kutup algilama sirasinda bir parazit olustugu takdirde,
yontemi ekipmanlar icin bile, manyetik [AL. 027 Initial magnetic pole detection error] hatasi olusabilir.
kutup algilama kullanilabilir.

(2) Manyetik kutup algilama ydnteminin secilmesi icin kriterler

e Konum algilama yonteminde, manyetik kutup algilama baslatildiginda lineer servo motor ve dogrudan tahrikli motor
hareket eder.
Hareket yonu belirsizdir. Bu nedenle, manyetik kutup algilama sirasinda makineyi hareket ettirmemek icin, ince konum
algilama ydntemini kullanin.

e ince konum algilama yénteminde, manyetik kutup algilamasi icin parametre ayarinda yiik/motor kiitle orani veya yiik/motor
atalet orani gereklidir.
Bu degerler bilinmiyorsa konum algilama yontemini kullanin. Manyetik kutup algilama, konum algilama yontemi kullanilarak
gerceklestirildikten ve yik/motor kiitle orani veya ylk/motor atalet orani degeri otomatik ayarlama veya diger yollarla
tahmin edildikten sonra, ince konum algilama ydntemi kullanilabilir.

(3) Manyetik kutup algilama ydntemine ait prosedir
[PR.PLO9] Manyetik kutup algilama voltaj seviyesi gibi bazi parametreler degistirilirken manyetik kutup algilamasinin birden ¢ok
kez gerceklestirilmesi gerekir. Prosediir; motor tipine, servo surlict tipine ve manyetik kutup algilama yéntemine bagli olarak
degisir. Dogru prosedri kontrol etmek icin her zaman asagidaki kilavuzu okuyun.

MR-J5 User's Manual (Hardware)
10 USING A LINEAR SERVO MOTOR
veya

11 USING A DIRECT DRIVE MOTOR



6.7

Bu bolimde, sunlar 6grendiniz:

Bu Boliimiin Ozeti )

e Lineer Servo Motor ve Dogrudan Tahrikli Motorun Ozellikleri

Lineer Servo Motor ve Dogrudan Tahrikli Motorla ilgili Onlemler

Lineer Servo Motor ve Dogrudan Tahrikli Motorun Kurulumu

Kablo Tesisati

Parametre Ayarlama

<Manyetik Kutup Algilama> Baslatma

Onemli noktalar

Lineer Servo Motor ve
Dogrudan Tahrikli Motorun
Ozellikleri

Lineer Servo Motor ve
Dogrudan Tahrikli Motorla
ilgili Onlemler

Lineer Servo Motor ve
Dogrudan Tahrikli Motorun
Kurulumu

Kablo Tesisati

Parametre Ayarlama

<Manyetik Kutup
Algilama> Baslatma

Lineer servo motorlar ve dogrudan tahrikli motorlar dogrudan makinelere baglanir. Bilyeli vidalar ve rediktorler gibi lineer
hareket mekanizmalarina artik ihtiya¢ duyulmadigindan, makineler daha kiiciik ve daha rijit hale getirilebilmektedir.

Lineer servo motorun ikincil tarafinda, guiclid daimi miknatislar kullanilir. Manyetik cekim kuvvetine ¢ok dikkat edin.

Dogrulugu ve 1si dagihmini saglamak ve titresimi 6nlemek igin dogrudan tahrikli motoru rijit bir yiizeye sabitleyin.

Lineer servo motor kullanirken, cekim kuvvetinden kaynaklanan tehlikeyi dnlemek icin birincil tarafi, ikincil tarafin

miknatisinin bulunmadigr alanin Gzerine takin.

Dogrudan tahrikli bir motor kullanirken, yiik monte edildikten sonra bile Z fazi konumunun kontrol edilebildiginden

emin olun.

A/B/Z fazl lineer enkoder kullanirken MR-J5-RJ kullanin.

Mutlak konum algilama sisteminde dogrudan tahrikli motor kullanildiginda, bir batarya ve mutlak konum saklama

Unitesi gereklidir.

Lineer servo motor kullanirken, parametrelerde kullanilacak motorun modelini ve lineer enkoderin 6zelliklerini

ayarlayin.

Lineer servo motor veya dogrudan tahrikli motor kullanildiginda manyetik kutup algilama ile ilgili parametrelerin

ayarlanmasi gerekir.

ilk servo acilisinda manyetik kutup algilamanin yiritilmesi gerekir. Mutlak konum algilama sisteminde, daha sonra

manyetik kutup algilama gerekmez.

Manyetik kutup algilama isletiminde; konum algilama yéntemi ve ince konum algilama yontemi yer alir.




Kazan¢ Ayarlamasi

7.1

Kazang¢ Ayarlama Tipi

Asagidaki kazancg ayarlama tipleri vardir.

(1) Surtcu tek basina kullanildiginda kullanilabilir

Ayarlama fonksiyonu

Ana hat

Quick tuning

Yerlesme stiresini kisaltmak yerine asiri yanitin azaltilmasina dncelik vermek icin bu
fonksiyonu kullanin.
Ayarlama, pozisyonlama isletimi olmadan etkinlestirilir.

Auto tuning modu 1

Cihazin yik/motor atalet orani bilinmediginde yanit dalga bigimini kontrol ederken makineyi
ayarlamak igin bu fonksiyonu kullanin.

Ayrica, bir makinenin yik/motor atalet orani isletim sirasinda degistiginde bu fonksiyonu
kullanin.

Auto tuning modu 2

Cihazin ylk/motor atalet orani bilindiginde yanit dalga bicimini kontrol ederken makineyi
ayarlamak igin bu fonksiyonu kullanin.

2 kazang ayarlama
modu 1 (interpolasyon
modu)

XY tablosu veya tandem mekanizmasi gibi yol dogrulugunun iyilestirilmesi gereken bir
makineyi otomatik olarak ayarlamak ve eksenler arasi etkilesimi baskilamak icin bu
fonksiyonu kullanin.

2 kazang ayarlama
modu 2

One-touch tuning isleminden sonra yerlesme siresini ve asiri yanit miktarini ayarlamak igin
bu fonksiyonu kullanin.

One-touch tuning
(Controller command
method)

Bu fonksiyonu, makineyi kontroldrden gelen komutlarla isletirken kazanci ayarlamak icin
kullanin.
Yerlesme siresini komut verilen "In-Position" araliginda azaltmak icin bu fonksiyonu kullanin.

(2) MR Configurator2 ile kombinasyon halinde kullanilabilir

Ayarlama fonksiyonu

Ana hat

Tek dokunusla ayarlama
(Amplifier command
method)

Bu fonksiyonu, asiri yanit baskilama yerine yerlesme siiresinin kisaltiimasi ve kazang
ayarlamaya oncelik vermek icin kullanin.

Servo sirlcinin iginde optimum bir komut olusturmak ve one-Touch tuning yapmak icin MR
Configurator2'de servo motoru tahrik ederken makineyle carpismayi 6nleyen bir hareket
mesafesi (izin verilen bir hareket mesafesi) girmeniz yeterlidir.

Bu kursta quick tuning ve one-touch tuning (amplifier command method) agiklanmaktadir.
Asagida performans ve kullanim kolayligi karsilastirilmaktadir.

Quick tuning < One-touch tuning
Performans o S .
One-touch tuning icin, daha kisa yerlesme stiresi gerekir.
Kullanim Quick tuning > One-touch tuning
kolayhg: Quick tuningin tamamlanmasi yaklasik 300 [ms] sirer.

Hizli kazancg ayarini degistirmek icin quick tuning yapin ve yerlesme siresini kisaltmak icin one-touch tuning yapin.




7.2 Quick Tuning )

(1) Quick tuning genel bakisg

Quick Tuning baslatildiginda, servo siirlici aninda titresim torku uygular, ardindan bu uyarimdan gelen yaniti kullanarak her
kazanci ve makine rezonans baskilama filtresini ayarlar.

Uygulanabilecek maksimum titresim torku, nominal torkun %60"idir. Ancak, tork limit degeri nominal torkun %60'indan daha
disuk oldugunda titresim torku, tork limit degeri ile sinirlandinhir. Ayarlamanin yapilmasi yaklasik 300 [ms] surer.

Manyetik kutup algilama yuratildiginde, manyetik kutup algilamadan sonra quick tuning baslatilr.

Quick tuning yoluyla kazang ayar degisikligi tamamlandiginda, kazan¢ manuel modda oldugu gibi degistirilebilir.

Ek olarak, yik/motor atalet orani, kazanc ayar degisikliginden sonra her zaman auto tuning mode 1'de oldugu gibi hesaplanir.

Quick tuning Kazang ayar
baslangici degisikliginin tamamlanmas
Tork ¥
. o,
N'Dmln-al ‘Ofk %60 oo .“““"l.l.--l”lii..“““III|.“.':||:..“?““.”.”.-l"(.“.."\1:""""-""""""“"-""""
: i i : = = 5 Va B Zaman
L (fII
Nominaltork -%e0 - ........!..|.|...|.|.........|.I.|.|...|......;,.....................................-.......‘./.'............
SN
Hiz
m ) /J \
[ o : B Zaman
Yaklagik 300 ms |

Quick tuningde asagidaki servo parametreleri otomatik olarak degistirilir.

No. Sembol Ad Kazanc ayar degisikliginden sonraki ayar degeri

Uyarlanabilir tuning modu

PBO1 FILT (uyarlanabilir filtre Il Otomatik ayar degisikligi

PBOG GD2 Yik-motor atalet orani/yik- | Ayar degeri, kazang ayar degisikliginden sonra servo motor tahriki
motor kditle orani sirasinda yanit dalga bicimine bagh olarak belirlenir.

PBO7 PG1 Model kontrol kazanci

PBO8 PG2 Konum kontrol kazanci

Otomatik ayar degisikligi
PB09 VG2 Hiz kontrol kazanci

PB10 VIC Hiz integral telafisi
PB11 VDC Hiz diferansiyel telafisi ik deger
PBI13 NH1 Makine rezonans baskilama

filtresi 1

PB14 NHQ1 | Centik sekli secimi 1

Otomatik ayar degisikligi
Makine rezonans baskilama

PB15 NH2 . .
filtresi 2

PB16 NHQ2 | Centik sekli secimi 2

PB18 LPF Alcak gecirim filtresi ayar ilk deger

PB23.1 |— Alcak gecirim filtresi secimi 1

Makine rezonans baskilama
filtresi 5 Otomatik ayar degisikligi
PB51 NHQ5 | Centik sekli se¢imi 5

PB50 NH5

PE41 EOP3 Fonksiyon secimi E-3 ilk deger




7.2 Quick Tuning )

(2) Quick tuning yiritme yontemi
Asagida, quick tuning proseduirii gosterilmektedir.
Sonraki sayfada, quick tuning isleyisi videoda agiklanmaktadir.

( START |

Servo off

[Pr.PADS.0] ayanm "5" yapin
(quick tuning).

[Pr.PADS.5] ayanm "0" yapin (gig kapatilip
agildiktan sonra ilk servo agilisinda).

f"’—,—;;;moto:;;;t-‘\‘

oranini kontrol edin

Yak/motor atalet oram 30
kattan fazla ve 100 kattan
az ise veya bilinmiyorsa

Yik/maotor atalet
arani 30 kat veya
daha az oldugunda

[Pr.PADS.4] ayanimi "0" yapin [Pr.PAOS.4] ayarim "1" yapin
[yOik/motor atalet orami 30 kat (yOk/motor atalet oran 100 kat
veya daha azdir). veya daha azdir).

[Pr.PA34] kisminda quick tuning igin izin verilen hareket mesafesini ayarlayin.

. Daha sonra, giig her agldiginda
her ilk servo agilisinda quick
tuning yaratalar.

Servo parametrelerini otomatik olarak ayarlamak igin servoyu agin.

Ayarlama sonucglann korumak igin, [PrPA0S.0] ayarimi "6 yapin
(yOk/motor atalet crani izleme modu).

END



Quick Tuning

(3) Quick tuning isleyis 6rnegi

Pencerenin sol alt kismindaki oynat diigmesini tiklayin.




Quick Tuning )

(3) Quick tuning isleyis 6rnegi
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Bu videoda, quick tuning icin bir isletim 6rnegi sunulmaktadir.




Quick Tuning )

(3) Quick tuning isleyis 6rnegi
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Quick tuning icin parametre ayarini yapin ve ardindan gug kaynagini
kapatip agin.




Quick Tuning

(3) Quick tuning isleyis 6rnegi

Servo-on
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Servo acilisini gergeklestirin.

Servo-on ile ayni zamanda, quick start gerceklestirilir.
Servo motor titresim nedeniyle glirliltl yapabilir.




Quick Tuning )

(3) Quick tuning isleyis 6rnegi
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Bu, quick start islemini tamamlar.
Baslangi¢ noktasina donlisten sonra, pozisyonlama komutu
yuratdlebilir.




Quick Tuning )

(3) Quick tuning isleyis 6rnegi

-~

—— Hiz komut degeri

Kazang, baslangic degeri
oldugunda hiz

Quick tuning sonrasi hiz

w

Yukaridaki grafikte, drnek olarak kazang ilk degere sabitlendigi siradaki
ve quick tuning sonrasindaki hiz dalga bicimi karsilastirilmaktadir.
Quick tuning sonra, hem asiri yanit hem de titresim baskilanir.




Quick Tuning )

(3) Quick tuning isleyis 6rnegi

-
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Bu islem, quick tuning isletim érneginin aciklamasini tamamlar.
Sonraki sayfaya gitmek icin > |dl'.1_6;mesini tiklayin.




7.3 One-Touch Tuning )

(1) One-Touch tuning genel bakis

Bu fonksiyonu, asiri yanit baskilama yerine yerlesme siiresinin kisaltilmasi ve kazang ayarlamaya 6ncelik vermek icin kullanin.
Makine rezonans baskilama filtresi, gelismis titresim baskilama kontroli Il ve etkili filtre dahil servo kazanci ayarini degistirir.

One-Touch tuning tepki duyarliligi (¢ seviye arasindan secilebilir. ilk olarak, temel modda yiiritin.

Kayish tahrik sistemi gibi distk rijitlige sahip bir makine icin, diisik modda one-touch tuning uygundur.

Bilyeli vidali tahrik sistemi gibi ytksek rijitlikte bir makine icin, yiiksek modda one-touch tuning yapmak yerlesme siresini
kisaltir.

One-Touch tuningde asagidaki servo parametreleri otomatik olarak degistirilir.
[Pr. PA08.0 Gain adjustment mode selection] otomatik olarak "4" (2 kazang ayarlama modu 2) seklinde ayarlanir.
Diger servo parametreleri [PR.PA09 Auto tuning response] ayarina gore optimum degere ayarlanir.

Servo parametresi Sembol Ad
PA08 ATU Auto tuning mode
PA09 RSP Auto tuning yaniti
PA24 AOP4 Fonksiyon segimi A-4
PBO1 FILT Uyarlanabilir tuning modu (uyarlanabilir filtre I1)
PBO2 VRET Titre§irT1 baskilama kontroli ayarlama modu (gelismis titresim baskilama
kontrold II)
PBO3 PST Tork geri besleme dénglsi kazanci (konum diizeltme)
PB06 GD2 Yik-motor atalet orani/ylk-motor kitle orani
PBO7 PG1 Model kontrol kazanci
PB0O8 PG2 Konum kontrol kazanci
PB09 VG2 Hiz kontrol kazanci
PB10 VIC Hiz integral telafisi
PB12 OVA Asiri yanit miktar telafisi
PB13 NH1 Makine rezonans baskilama filtresi 1
PB14 NHQ1 Centik sekli secimi 1
PB15 NH2 Makine rezonans baskilama filtresi 2
PB16 NHQ2 Centik sekli secimi 2
PB17 NHF Saft rezonans baskilama filtresi
PB18 LPF Algak gegirim filtresi ayari
PB19 VRF11 Titresim baskilama kontroli 1 - Titresim frekansi
PB20 VRF12 Titresim baskilama kontroli 1 - Rezonans frekansi
PB21 VRF13 Titresim baskilama kontroli 1 - Titresim frekansi soniimleme
PB22 VRF14 Titresim baskilama kontroli 1 - Rezonans frekansi soniimleme
PB23 VFBF Alcak gecirim filtresi secimi
PB46 NH3 Makine rezonans baskilama filtresi 3
PB47 NHQ3 Centik sekli secimi 3




PB48 NH4 Makine rezonans baskilama filtresi 4

PB49 NHQ4 Centik sekli secimi 4

PB51 NHQ5 Centik sekli secimi 5

PB52 VRF21 Titresim baskilama kontroli 2 - Titresim frekansi

PB53 VRF22 Titresim baskilama kontroli 2 - Rezonans frekansi

PB54 VRF23 Titresim baskilama kontroli 2 - Titresim frekansi soniimleme
PB55 VRF24 Titresim baskilama kontroll 2 - Rezonans frekansi soniimleme
PE41 EOP3 Fonksiyon segimi E-3




7.3

(2) One-Touch tuning ylritme ydntemi

One-Touch Tuning

Asadida siirlicii komut yontemi ile one-touch tuning prosediri gosterilmektedir.
Sonraki sayfada, one-touch tuning isleyisi videoda agiklanmaktadir.

START

Ayar dedistirme baglangig konumuna gegin

One-Touch tuningde asin yanit izin
verilen seviyeyi [Pr.PA25 One-touch
tuning - Overshoot permissible level]
kisminda ayarlayin.

MR Configurator2 Ayar dedistirme
sekmesinde, "One-touch Tuning..." —
"amplifier command method" segin.

One-touch Tuning penceresinde,
tek dokunugla ayarlamada hareketli
parcanin ilerledigi maksimum hareket
mesafesini ayarlayin.

One-touch Tuning penceresinde,
Response mode (High mode/Basic
mode/Low mode) ayarnni yapin.

Servo motor dururken, one-touch tuningi
baslatmak igin, "Start" butonunu tiklayin.

Kazang ve filtre otomatik clarak ayarlanr.

Her servo parametresi otomatik
olarak ayarlanir.

Ayar degistirme sonug kontrold

Kontroldri sifirlayin veya servo
strdcinin glcdnd kapatip agin.

EMND

- Hareketli pargayi hareketli araligin merkezine tagiyin.

m Komut yontemi ve izin verilen hareket mesafesi girigi

MR Configurator2'nin One-touch Tuning, penceresinde, Amplifier command
method segin,

Amplifier command method ile serve motor "Meveut defer £ lzin verilen hareket
mesafesi” araliginda igletilir.

Izin verilen hareket mesafesi igin, hareketli pargarin makineye carpmadidn aralik
iginde mimkin cldugunca biyik bir deger girin.

Izin verilen hareket mesafesi kiciikse, hareketli pargalann makineye carpma
olasihigr azaltlmis olsa da, yik/motor atalet oranimin daha az dogru tahmin
edilmesine ve yanli ayar degigtirme sonuglanna yol agabilir,

Hareketli aralik

b . . L3
Izin verilen Izin werilen
hareket mesafesi hareket mesafesi
Limit diigmesi « Lo > Limit diigmesi
v h 4
' i Haraket (—
S
Servo motor
—
: L

Ayar dedistirme ~ Ayar degistirme sirasinda
baglangig konumu  hareket aralid

Servo motor dénerken one-touch tuning yapilirsa bir hata olusur.

- Sdrlcd komut ydntemi ile one-touch tuning yapildiktan sonra, kontroldrden

gelen komutlarla daha fazla kontrol mdmkdn degildir.

= Ayar degistirme sirasinda ilerleme yizdesi MR Configurator2'de gdruntdlenir.

. Islemn bagaryla tamamlanmazsa bir ayar dedistirme hatasi gérintilenir.

One-Touch tuningin konusu servo parametreleri igin, dnceki sayfaya bakin,

Sonug tatmin edici degilse, servo parametrelerini tuning dncesindeki ayar

- degerlerine veya ilk dederlere geri ylkleyebilirsiniz.

Asadidaki kilavuza bagvurun.
Ej MR-J5 User's Manual (Adjustment)
3.2 One-touch tuning
Initialization of ona-touch tuning




One-Touch Tuning )

(3) One-Touch tuning isleyis 6rnegi

Pencerenin sol alt kismindaki oynat digmesini tiklayin.




One-Touch Tuning )

(3) One-Touch tuning isleyis 6rnegi

-
= = = |
e ———

Bu videoda, one-touch tuning icin bir isletim 6rnegi
sunulmaktadir.




One-Touch Tuning )

(3) One-Touch tuning isleyis 6rnegi

{ '

i [

MR Con flgu rator2

\ J

= = = |
e ———

Servo suruclyle kisisel bilgisayari baglayin ve ardindan
bilgisayarda MR Configurator2'yi baslatin.




One-Touch Tuning )

(3) One-Touch tuning isleyis 6rnegi

' I ™
106G Mode x
E‘.ﬂmsl :l
Setting
Motor speed 200 (= rfmin
(1-6700)
Accel, fdecel, tme constant 1000 (S ms
(0-50000)
[+] Limit switch automatic ON
| Blrovadccw | | Brevesecn | 4 .

[¥]Rotation only while the COW or CW button is being pushed

The SHIFT key can be used for forced stop,

\ J

—
M\m‘&mmmmwm\\‘m -
= = = |
e ——

One-Touch tuning yapmadan 6nce, JOG igletimini veya diger
yontemleri kullanarak hareketli parcayi hareketli araligin merkezine
getirin.




One-Touch Tuning )

(3) One-Touch tuning isleyis 6rnegi

' I ™
106G Mode %
E‘ Aig] :l
Setting
Motor speed 200 (= rfmin
(1-6700)
Accel, fdecel, tme constant 1000 {5 ms
(0-50000)
[] Limit switch automatic ON
| Blrovadcow | | Breversecn | d =

[¥]Rotation only while the COW or CW button is being pushed

The SHIFT key can be used for forced stop,

\ J

-
mmwmmm\\\lw&\mm\‘m —
= = = |
e ———

(Not) Tip G igin, MR Configurator2'nin JOG isletimi fonksiyonunu
kullanmadan 6nce test isletimi modunu ayarlamak Gzere
DIP switch degistirin.




One-Touch Tuning

(3) One-Touch tuning isleyis 6rnegi

-

" One-touch Tuning % |

HOEE 'vil'_nnrnwmbelm-h,wm ) tetien tn rital voie

When the gan sdustment mode selechon [FA08 ATLI) = mamusl mode, the load nertis
ol ratis (PG GO i ol ibmated
change %}

‘Servn matoe cannot Start n stop steas.
{7 Amghfier command methed

Set the permsshie travel distance: and esscute: the one-1ouch uning i sutn sperston.
Permissiie rovel dstarce. & use (1 - 214703647
{Endoder puise mt]

5ervo motor rotston smount X 4.0 | rew

Planse do not start when servo mobor = rofsang.
Test ogetation carral be evecuted hen adistment starts in smpifier command method,
ﬁh Mitor robstes when press the St utton

Amgrarme mode
Civaghmode  [Exeaste the nespores mode e machines with hgh ngidity)
2 a0ty (Exvbeculi ths eEponss mods for Eandied machinei)

() Low mode (Ewecute the response mode for machines wih low rigdty) e |
Eror code
Stabis Cood . Ermoc Code sz |

J

M\m\l&\m\m\\\i\%\m\‘m -
= = =

MR Configurator2'nin One-touch Tuning penceresini agin.
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(3) One-Touch tuning isleyis 6rnegi

-

— ~,
One- towch Tuning !(!

W) auist || MREhen 1 sk befre sdstment. [B]fetien tn sl e

Vihen the gan sdustment mode seiechon [PAKS ATL] = manusl mode, the loed nertis
vt ralio (PE06 GD2)  rol estmated
To estivate it, change the settng i any ather made but mansl node.

sattg
(&) e command method
Start tn operate before pressing “Start” button.
‘Seryp motor cannot start in stop stafus.
Mmidmlmd
‘St thee permisshie traved detance snd sescte the e300 LG i St S0eT SN

Permissiie rovel dstwrce 4+ s (1 - 211470364
(Encoder puise uret] ¢ D

Servo mokor rotaton smount. X 40 e
Planse do not start when ssrvo motor = rofsang.
Test apetation canrat be executed mhen adiustmend strts in ampifier command rethed,
& Motor rotstes when press the Stat” button.
Amgranme mode
(Citighmode [Execte the respores mods i machines with high rigidiy)
() Baic mode  (Execuls e reaponss mode for §tandied machices )

Cltowmode ([Execute the respense mode for machines weh ow rigty) [ B saact
Error code

Stahus (=1}
\

Erroc Code Ust |

J

-
m*&\\l:w\m\\m\i%\&m\‘m —
= = = |
e ———

Amplifier command method segin.
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(3) One-Touch tuning isleyis 6rnegi

{ —_— '
& One- towch Tuning !(!

W) auist || MR 1 sk befre sdstment. [B]fetien tn el e

Vihen the gan sdustment mode seiechon [PAKS ATL] = manusl mode, the loed nertis
vt ralio (PE06 GD2)  rol estmated
To estivate it, change the settng i any ather made but mansl node.

Sating

() User commard method
Siart to operaie before pressing “Start” button.

‘Seryp motor cannot start in stop staaus.
e*- fler command methed
t the permesshie travel distance: and exscute: the DRe-10uCh g N Sutn Speraton.
Permizsile rovel dstance. & pulse (1 - 11470.3647)
{Endoder puise umt]

SErvD mokor rotason Smount X 40| rew
Planse do not start when ssrvo motor = rofsang.
Test ogetation camrat be executed when adustment starts in smpifier command method.

m Motor robstes when press the St button.
amsponse made
(Citighmode [Execte the respores mods o machines with high rigidiy)
() Baic mode  (Execuls e reaponss mode for §tandied machices )
Cltowmode ([Execute the respense mode for machines weh ow rigty) [ B saact
Emor code

\ Shatis Coog Enmoc Code st | y.

-
m*&\\l:w\m\\m\i%\&m\‘m —
= = = |
e ———

Izin verilen hareket mesafesini girin.
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(3) One-Touch tuning isleyis 6rnegi

' ——____
One- towch Tuning !(l

W) auist || MREhen 1 sk befre sdstment. [B]fetien tn sl e

Vihen the gan sdustment mode seiechon [PAKS ATL] = manusl mode, the loed nertis
vt ralio (PE06 GD2)  rol estmated
To estivate it, change the settng i any ather made but mansl node.

Sating
(&) e command method
Start tn operate before pressing “Start” button.
‘Servm mator cannot start in Stoo stsh.

{1 Amghfier command methed
‘St the permissiie travel distance snd exscute the one-touth funng in sutn speraton.
Permizsile rovel dstance. puise {1 - 11478364
(Encoder puise urst] ¢ D

Servo mokor rotaton smount. X 40 e
Planse do not start when ssrvo motor = rofsang.
Test ogetation camrat be executed when adistment starts in smpifier command method,

m Motor rotates when press the “Stan” nutton.

Citighmode [Exease the nespores mode for machines with hgh
() Base: et (Execuls the responas mode for abandied machins)
Clow mede (Execute the response mode: for machines wibh low rigedty) Stack |

Stahus. [=1] Ervoc Code Lst | r,

\

-
= = = |
e ———

Response mode ayarini simdilik Basic mode seklinde ayarlayin.
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(3) One-Touch tuning isleyis 6rnegi

{ —_—
& One- toasch Tuning !(l

HOEE 'vil'_nnrnwmbelm-h,wm ) tetien tn rital voie

‘Servn matoe cannot Start n stop steas.
{7 Amghfier command methed

Set the permsshie travel distance: and esscute: the one-1ouch uning i sutn sperston.
Permissiie rovel dstarce. & use (1 - 214703647
(Encoder puise uret]

Servo modor rotaton smount ¥ 4.0 | rew
Planse do not start when servo mobor = rofsang.
Test ogetation carral be evecuted hen adistment starts in smpifier command method,
ﬁh Mitor robstes when press the St utton
Amgrarme mode
Citaghmode [Exese the nespongs mods For machnes with high gy
) Bz oy (Exoieuils th rapanas rods for Bandier t mschiveii)

) Low mode muhmmrummm !_:5““'

Error code

\ Stabis Cood 0 Ermoc Code sz |

J

M\m\l&\m\m\\\i\%\m\‘m -
= = =

tiklayin.

Motoru ve one-touch tuningi baslatmak igin Start butonunu
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(3) One-Touch tuning isleyis 6rnegi

{ —_—
One-touch Tuning % |

W) aust || MAehen 1 ek befre sdstment [B]etien 1 tel e
Nwhwmhwtrw*nhml’m AU manusl mode, the load nertis
bt

alio [PE6 GOZ) i Rt el
Toutmm it, change: the sestng 1 any ofher mode but manual mode.

Sarting
() e command method
Start to operaite before pressing “Start” button.
‘Servn motor CAnOoE Start o sinn s

L ]

m Mt robstes when press the St button

Response mode
Citighmode [Exeaste the resporss mods fior machines with high rigidiy)
() Bai: mode  (Execuls he reEponss mode Tor standied machees)
C)Low mode (Execute the response mode for machines wih low rigidity] e |
o code

\ Status (=1} 9 Erroc Code L=z |

ANNANNANY NN m SN

One-touch tuning sirasinda motor, ayarlanan hareket mesafesi
araliginda isletimi tekrarlar.
Motorun donusu hizlandirihr,




One-Touch Tuning )

(3) One-Touch tuning isleyis 6rnegi

{ —_—
& One- toasch Tuning !(l_

I uist || MVaRbn 15 vake before adpsiment [ Aetirn 1o el vl
When the gar adumtment mode selechon (A0 AL & marusl mode, the load nertis

mermnt ratio (PE06 GOIZ) H rot snbmated.
To estivate it, change the Sestng 1 any ofher mode but manual mode.

Satting
(31 uwer commard methd

i Oree-tousch fuming was completed and the parameter of servo
s | AMpliTier has Been fewritien

L This will apply the changes in the parameters of Axis1 to the
Parameter Setting wandow and the project
= Continue?
o

Citighmode [Exease the responge mode for machines with high rigidiy)
4 Base: mode  (Fxeculs the eaponss mads for ilandie d machires )

(Cow mede (Execute the response mode: for machines wih low rigadty) e |
Eror code
\ Status [=) & Ermor Code Lsz | J

-
m\m\\lmm\wxwm\mm‘m -
L = = |
e

One-touch tuning tamamlandiginda servo motor durur.
Ayar degisikliginden sonra, degisiklikleri parametrelere
uygulamak isteyip istemediginizi soran bir pencere acilir. [Yes]
butonunu tiklayin.
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(3) One-Touch tuning isleyis 6rnegi

{ '
PADG RSP | Bt hankeRg rESpOnESE 0 £+
[Gain parame e
PEE  GDQ |Lovand b e e s ey ‘o mobor maes ralis tinves 000030000 L)
PRoT PGl Model conirol gan radis 1.0-8000.0 479.0
(e ] Pratain contoisl gam shdf 1020000 5.0
PBc vz |Speed corernl gan radfs 2065535 T
PHID  VIC Speed ntegral compensaton ™ 0,1-1000.0 25
[Fiber parameter . !
POOI  PILT Acapive tning mode (adaptree fier 11) |DI0IG000-0000 1002 000 (000 |
P13 1 | Mgk risonance mgpiaiEen St ] Ey | 15000 500
PE14  HHGL Mot snaps sEecton § |CO000000-00000330 000 0000 |
PB1S (NHZ Maching resonance suppression Ser 3 Mz 105000 4500.
PG WD hicich shape selection 3 O3] 0000 0000 |
P317 W | Shaftresonance suporession fier | DIOD000-0000035F 0000 0138
Poll Le Lo -paes fiter seting redfs 100-36000 I |
paxi  vFEE crve s Ml Spbcbor
PRS0 Masching resonance suppression Sher 3
L S 5 ¥ Hgich ghaps selecton 1
PE4E  HH4 Madhne resonance suopression fiter 4
PRE  HHOS Match shape selecton 4
PESD  MHS Mazring FENANCE sgpiesmion Sier 5
PASI  (HHOS Motch shape seecton §

PEs;  BOP3 Furcon selection £-3
\ J

-
mm\\\lm\\‘mm\\.wmmxlm -
= = = |
e

Ayari degistirilen parametreler bir listede gorintilenir.
One-touch tuning islemini tamamlamak igin [Update] butonunu
tiklayin.
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(3) One-Touch tuning isleyis 6rnegi

{ N
Servo motor rotation amount = 4.0 | rev

Please do not start when servo mator i rotating.
Test operation cannot be executed when adusiment starts n ampifier command method.

& Mator rotates when press the “Start” button,
Respanse mode
(O High mede  (Execute the response made for machines with high rigidity)
(3)Basicmode  (Execute the response mode for standard machines)
Olowmode (Execute the respanse mode for machines with low rigity) [ start__]
Errar code

Status | 0ODO jﬂ Errar Code List

Adjustment result

Setting bme ol ms ]
Onvershaot amount
E e 150 | pulse Lipdate Project
To further mprove performance
Fine-adjust the model bop gain El'm
Detailed Setting

\ J

—
mw\}‘m\\mm\i\%\m\‘m -
- =
e ——

Adjustment result alaninda, Setting time ve Overshoot amount
goruntulenir.
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(3) One-Touch tuning isleyis 6rnegi

~

—— Hiz komut degeri
——— Quick tuning sonrasi hiz

\\ | == One-touch tuning
\ sonrasinda hiz

A & -
- . PO LA T R N Y N T o W e Y
7=y e P .._n«‘,g‘_ apttip gt *,_;‘.‘.\ R P, {'g"'-,l ity i

Yukardaki grafikte, 6rnek olarak quick tuning sonrasindaki ve
one-touch tuning sonrasindaki hiz dalga bigimi karsilastirilmaktadir.
One-touch tuningden sonra, yerlesme siresi kisalir.
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(3) One-Touch tuning isleyis 6rnegi

.
S mmm\'k\\mm%mm ~ I
L L = |
i

Bu islem, one-touch tuning isletim érneginin agiklamasini tamamlar.
Sonraki sayfaya gitmek icin > |digmesini tiklayin.




7.4 Bu Béliimiin Ozeti )

Bu bolimde, sunlar 6grendiniz:

e Kazang Ayarlama Tipi
e Quick Tuning

e One-Touch Tuning

Onemli noktalar

Kazang Ayarlama Tipi

Servo surtict tek basina kullanildiginda asagidaki ayar degistirme fonksiyonlari kullanilabilir: Hquick tuning, auto tuning

mode 1, oauto tuning mode 2, gain adjustment mode 1, 2 gain adjustment mode 2 ve one touch tuning (kontrolér

komut yontemi).

Asagidaki ayar degistirme fonksiyonu MR Configurator?2 ile birlikte kullanilabilir: One-touch tuning (stirlicti komut
yontemi)

Hizli kazang ayarini degistirmek icin quick tuning yapin ve yerlesme siresini kisaltmak icin one-touch tuning yapin.

Quick Tuning

Quick tuningde, ilk servo acilisinda titresim torku uygulanir. Bu sirada verilen yanittan, her kazang ve rezonans
baskilama filtresi ayari degistirilir.

Quick tuning islemi yuratildikten sonra kazanci korumak icin yiik/motor atalet orani izleme modunu ayarlayarak

ylk/motor atalet oraninin her zaman tahmin edilmesini saglayin.

One-Touch Tuning

MR Configurator2'den siiriici komut yontemiyle one-Touch tuning degisikligi yapildiginda, servo motor ¢alismaya
baslar.

Bu sirada verilen yanittan, her kazang ve rezonans baskilama filtresi ayari degistirilir.
Yerlesme suresi quick tuning daha kisadir.

One-Touch tuning tepki duyarliligi t¢ seviye arasindan segilebilir.




Artik MELSERVO Temel Bilgileri (MR-J5) Kursundaki tim dersleri tamamladiginizdan, son teste girmeye hazirsiniz. Ele alinan
konulardan herhangi birini tam anlamadiysaniz, litfen bu konulari gézden gecirmek icin bu firsati degerlendirin.

Bu Son Testte toplam 6 soru (12 madde) yer almaktadir.
Son testi istediginiz sayida uygulayabilirsiniz.
Puan sonuglari

Dogru cevap sayisl, soru sayisi, dogru cevaplarin ylzdesi ve basarili/basarisiz sonucu puan sayfasinda gorintdlenir.

5 & T £ [] 10 11 12

2 3

1
Sprad] Test 1 r - Warpsthie pytacia: 28
POnOwnie
Ten 2 FArArAR: Pramichies adpantedzi 22
Prcan priwidosych
Testd v edpodedzic T %
Tesid |
s HE Do zaliczenia testu wymagana
] Tesi® - jest ocena minimum 60%.
ontie
TeuT FArArAE
Ten s AR AE:
Tewtd I
Sprobu| Tesl 0
Ll




Servo suriclinin kurulumu ve kablo tesisati ile ilgili olarak dogru cevabi/cevaplari segin. (Birden fazla secim yapilabilir)

Her zaman servo siiriiciiniin montaj yoniine ve kablo tesisati payinin boyutlarina uyun.

Birden fazla servo siiriicii yakin monte edilmis olsa bile, performanslari degismez.

Servo siiriiciiden ana devre giic kaynag girisine, kompakt tip salter (MCCB) ya da
manyetik kontaktér (MC) baglayin.

Strok limiti gibi harici devreleri CN3'e baglayin ve STO sinyali gibi fonksiyonel giivenlik
devrelerini CN8'e baglayin.




Bir servo suriiciiniin parametre ayariyla ilgili olarak, asagidaki ciimlelerde () icin dogru s6zcligu segin.
¢ (Q1) veya MR Configurator2 kullanarak Tip A parametrelerini ayarlayin.

o Elektronik disli fonksiyonu, asagidaki formiilde gosterildigi gibi konum komut degeri ile makinenin hareket mesafesi arasindaki
iliskiyi ayarlamak icindir.

(Elektronik disli payi}
(Q2) = = (Q3)
(Elektronik digli paydasi)

Q1 -- Select --
Q2 -- Select --
Q3 -- Select --

1 Servo surlciinin 6n tarafindaki basmali buton digmeleri
« 2 Ag uzerindeki kontrolérden

Q2: + 1 : Makinenin hareket mesafesi
+ 2 ¢ Konum komut degeri

Q3: * 1 : Makinenin hareket mesafesi
« 2 : Konum komut degeri



Test isletimiyle ilgili olarak, asagidaki ciimlelerde () i¢in dogru s6zciigu segcin.

MR-J5 test isletimi (Q1), (Q2) ve (Q3) sirasiyla gerceklestirilir.

Disuk hizda (Q2) calistirin ve servo motorun donis yoniini ve makinenin hareket yonini kontrol edin.

(Q4) fonksiyonunu kullanarak, ALM sinyali kapandiginda (0 V) MC'nin kapanip kapanmamasi gibi islemi kontrol edin.
(Q5) fonksiyonuyla, strok limiti veya digerlerinin kablo tesisatinin dogru olup olmadigini kontrol edin.

Q1

Q2

Q3

Q4

Q5

Q1: « 1 MR Congfigurator2'den JOG islemi
« 2 . Kontrolérden gelen komutlarla test igslemi
« 3 1 Guc¢ kaynagi veya servo motor kablo tesisati

Q2: + 1 : MR Congfigurator2'den JOG islemi
« 2 . Kontrolérden gelen komutlarla test islemi
« 3 1 GUc¢ kaynagi veya servo motor kablo tesisati

Q3: 1 : MR Congfigurator2'den JOG islemi
« 2 Kontrolérden gelen komutlarla test islemi
3 I Gu¢ kaynagi veya servo motor kablo tesisati

Q4: -+ 1 : Harici cikis sinyali (DO) zorlamal ¢ikisi
« 2 1 G/C izleme gorintileme
* 3 Motorsuz calistirma

Q5: « 1 Harici ¢ikis sinyali (DO) zorlamali ¢ikisi
« 2 1 G/C izleme goruntileme
3 Motorsuz calistirma



Mutlak konum algilama sistemiyle ilgili olarak dogru cevabi/cevaplari secin. (Birden fazla secim yapilabilir)

HK motoru gibi bataryasiz bir enkoderi olan bir servo motor kullanildiginda, mutlak
konum verilerini saklamak icin hicbir batarya gerekmez.

Mutlak konum algilama sistemi baslatildiginda, parametre ayarinda mutlak konum
algilama sistemi etkinlestirildikten sonra gii¢ kaynagi ilk kez acildiginda "AL.25 Absolute
position erased" alarmi olusur. Gii¢ kapatilip agildiginda alarm temizlenir.

Tip D'de, mutlak konum verilerinin aktarilmasi icin kablo désenmesi ve programlama gerekir.




Lineer servo motor ve dogrudan tahrikli motorun kullanimiyla ilgili olarak dogru cevabi/cevaplari secin. (Birden fazla secim yapilabilir)

Lineer servo motor veya dogrudan tahrikli motoru kullanmadan 6nce manyetik kutup
algilama gereklidir.

Hem lineer servo motor hem de dogrudan tahrikli motor icin mutlak konum verilerini
saklamak iizere batarya gerekmez.

Lineer servo motorlarda giiclii daimi miknatislar kullanildigindan, manyetik maddeler
uzak tutulmahdir.

Dogrudan tahrikli bir motor kullanirken Z fazinin konumunun kontrol edilebildiginden
emin olun.

Dogrudan tahrikli motor kiiciik bir aciyla donerse, haftada en az bir devir dondiiriin.




Kazang ayarinin degistirilmesiyle ilgili olarak dogru cevabi/cevaplari secin. (Birden fazla secim yapilabilir)

Quick tuning yapildiginda servo motora titresim torku uygulanir.

Quick tuning icin hizZlanma/yavaslama isletimi gereklidir.

One-Touch tuning yapilmasi, yerlesme siiresini kisaltir.

One-Touch tuning icin, yanit modu segilemez.




Servo surictinin kurulumu ve kablo tesisati ile ilgili olarak dogru cevabi/cevaplari secin. (Birden fazla secim yapilabilir)

Her zaman servo siiriiciiniin montaj yoniine ve kablo tesisati payinin boyutlarina uyun.

Birden fazla servo siiriicii yakin monte edilmis olsa bile, performanslari degismez.

Servo siiriiciiden ana devre giic kaynag girisine, kompakt tip salter (MCCB) ya da
manyetik kontaktér (MC) baglayin.

Strok limiti gibi harici devreleri CN3'e baglayin ve STO sinyali gibi fonksiyonel giivenlik
devrelerini CN8'e baglayin.




Bir servo suriiciiniin parametre ayariyla ilgili olarak, asagidaki ciimlelerde () icin dogru s6zcligu segin.
¢ (Q1) veya MR Configurator2 kullanarak Tip A parametrelerini ayarlayin.

o Elektronik disli fonksiyonu, asagidaki formiilde gosterildigi gibi konum komut degeri ile makinenin hareket mesafesi arasindaki
iliskiyi ayarlamak icindir.

(Elektronik disli payi}
(Q2) = = (Q3)
(Elektronik digli paydasi)

Q1 Servo surtctinln 6n tarafindaki basmali buton diigmeleri
Q2 Konum komut degeri
Q3 Makinenin hareket mesafesi

« 1 : Servo slrictinin on tarafindaki basmali buton digmeleri
« 2 Ag uzerindeki kontrolérden

« 1 . Makinenin hareket mesafesi
2 : Konum komut degeri

« 1 : Makinenin hareket mesafesi
« 2 : Konum komut degeri




Test isletimiyle ilgili olarak, asagidaki ctimlelerde () i¢in dogru s6zciigu secin.

MR-J5 test isletimi (Q1), (Q2) ve (Q3) sirasiyla gerceklestirilir.

Disuk hizda (Q2) calistirin ve servo motorun donis yoniini ve makinenin hareket yonini kontrol edin.

(Q4) fonksiyonunu kullanarak, ALM sinyali kapandiginda (0 V) MC'nin kapanip kapanmamasi gibi islemi kontrol edin.
(Q5) fonksiyonuyla, strok limiti veya digerlerinin kablo tesisatinin dogru olup olmadigini kontrol edin.

Q1 Glg kaynagi veya servo motor kablo tesisat
Q2 MR Congfigurator2'den JOG islemi
Q3 Kontrolorden gelen komutlarla test islemi
Q4 Harici ¢ikis sinyali (DO) zorlamali cikisi
Q5 G/C izleme goriintiileme
Q1: « 1 MR Congfigurator2'den JOG islemi
« 2 . Kontrolérden gelen komutlarla test igslemi
« 3 1 Guc¢ kaynagi veya servo motor kablo tesisati
Q2: + 1 : MR Congfigurator2'den JOG islemi
« 2 . Kontrolérden gelen komutlarla test islemi
« 3 1 GUc¢ kaynagi veya servo motor kablo tesisati
Q3: °* 1 : MR Congfigurator2'den JOG islemi
« 2 Kontrolérden gelen komutlarla test islemi
3 I Gu¢ kaynagi veya servo motor kablo tesisati
Q4: -+ 1 : Harici cikis sinyali (DO) zorlamal ¢ikisi
« 2 1 G/C izleme gorintileme
* 3 Motorsuz calistirma
Q5: « 1 Harici ¢ikis sinyali (DO) zorlamali ¢ikisi
« 2 1 G/C izleme goruntileme
3 Motorsuz calistirma




Mutlak konum algilama sistemiyle ilgili olarak dogru cevabi/cevaplari secin. (Birden fazla se¢im yapilabilir)

7 HK motoru gibi bataryasiz bir enkoderi olan bir servo motor kullanildiginda, mutlak
konum verilerini saklamak icin hicbir batarya gerekmez.

Mutlak konum algilama sistemi baslatildiginda, parametre ayarinda mutlak konum
algilama sistemi etkinlestirildikten sonra gii¢ kaynagi ilk kez acildiginda "AL.25 Absolute
position erased” alarmi olusur. Gii¢ kapatilip agildiginda alarm temizlenir.

Tip D'de, mutlak konum verilerinin aktarilmasi icin kablo désenmesi ve programlama gerekir.




Lineer servo motor ve dogrudan tahrikli motorun kullanimiyla ilgili olarak dogru cevabi/cevaplari secin. (Birden fazla secim yapilabilir)

Lineer servo motor veya dogrudan tahrikli motoru kullanmadan 6nce manyetik kutup
algilama gereklidir.

Hem lineer servo motor hem de dogrudan tahrikli motor icin mutlak konum verilerini
saklamak iizere batarya gerekmez.

Lineer servo motorlarda giiclii daimi miknatislar kullanildigindan, manyetik maddeler
uzak tutulmahdir.

Dogrudan tahrikli bir motor kullanirken Z fazinin konumunun kontrol edilebildiginden
emin olun.

Dogrudan tahrikli motor kiiciik bir aciyla donerse, haftada en az bir devir dondiiriin.




Kazang ayarinin degistirilmesiyle ilgili olarak dogru cevabi/cevaplari secin. (Birden fazla secim yapilabilir)

Quick tuning yapildiginda servo motora titresim torku uygulanir.

Quick tuning icin hizZlanma/yavaslama isletimi gereklidir.

One-Touch tuning yapilmasi, yerlesme siiresini kisaltir.

One-Touch tuning icin, yanit modu segilemez.




Son Testi tamamladiniz. Sonug alaniniz asagida gosterildigi gibidir.
Son Testi sonlandirmak icin bir sonraki sayfaya ilerleyin.

1 2 3 10
Son Test 1 v
Son Test 2 v v v
Son Test 3 v v v
Son Test 4 v
Son Test 5 v
Son Test 6 v

Toplam soru: 12

Dogru cevaplar: 12
viizde: 100 %

Temizle




"MELSERVO Temel Bilgiler (MR-J5)" Kursunu tamamladiniz.

Bu kursa katildiginiz icin tesekkur ederiz.
Derslerden keyif almis olmanizi ve bu kursta edindiginiz bilgilerin gelecekte faydali olmasini umariz.

Kursu istediginiz kadar ¢cok gézden gecirebilirsiniz.

incele

Kapat
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