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)
CTB Kursun Amac

Bu kursun hedef kitlesi ilk kez lineer servo motorlar kullanarak bir servo sistemi olusturan kisilerdir ve kurulum, kablo

tesisati, test isletimleri ve izleme islemleri agiklanmaktadir.

Konumlandirma [slemi

Manyetik kutup algilama

Lineer Servo Motorun Ayarlanmas

Servo motorlann Gzellikleri, temel yapilandirmasi
ve iriin yelpazesi aciklanmaktadir.

Lineer Servo Motorlar hakkinda bilgi
edinme

Ornek Sistem ve Kapasite Secimi

Kurulum ve Kablo Tesisat

Bu kursun alinabilmesi icin temel AC servo bilgisi zorunludur.

Yeni baslayanlarin asagidaki kursu almalan énerilir:
+ "Servo MELSERVOQ Basics (MR-J4)" kursu
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>m Kursun Yap|5|

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

Boliim 1 - Lineer Servo Motorlar haklinda bilgi edinme

Bu bélimde, lineer servo motorlarin ézellikleri ve uygulama érnekleri ve LM serisinin dzellikleri agiklanmaktadir.

Boliim 2 - Ornek Sistem ve Kapasite Secimi

Bu bélimde bu kurstaki érnek sistem tanitilmakta ve kapasitenin nasil secildigi agiklanmaktadir.

Boliim 3 - Kurulum ve Kablo Tesisati

Bu bolimde lineer servo motorlarin kullanim ve kurulumuyla ilgili énlemler ve bir servo striictinin kurulumu, kablo
tesisati ve glicliniin agilmasina yonelik prosediirler agiklanmaktadir.

Boliim 4 - Lineer Servo Motorlarin Ayarlanmasi

Bu bélimde MR Configurator2 kullanilarak bir servo siirliciiniin parametrelerin nasil ayarlandigi agiklanmaktadr.
(Servo motor serisi ve servo motor tiplerinin ayarlanmasi, lineer kodlayici kutup secimi ve ¢dzinirlik ayar)

Béliim 5 - Manyetik Kutup Algilama

Bu bélimde, manyetik kutup algilama (baslangic manyetik kutup algilama gerekliligi), manyetik kutup algilamanin
nasil yapilacagi ve manyetik kutup algilama ile ilgili nlemler agiklanmaktadir.

Boliim 6 - Konumlandirma Islemi

Bu bolimde, MR Configurator2 kullanilarak test isletiminde konumlandirma islemi, denetleyicilerin baglantisi, ayarlar
(eksen numaralan, sistem ayan ve konumlandirma kontrol parametreleri), glic kaynaginin giiciiniin agiimasi ve
baslangig konumuna déniis agiklanmaktadir.

Son Test

Toplam 5 kisim (18 soru), Geger not: %60 veya Uzeri.
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m Bu e-Egitim Aracinin Kullanimi

Sonraki sayfaya git Sonraki sayfaya gidin.

Onceki sayfaya dén Onceki sayfaya dénin.

"Icindekiler Tablosu" gériintiilenerek istediginiz sayfaya

e ulasabilmenizi saglar.

Egitimden cikin.

el “Igindekiler” ekrani gibi pencereler ve egitim kapatilacaktir.
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m Kullanim Onlemileri

) ood

Giivenlik onlemleri

Gergek drlinleri kullanmayi 6drendiginizde, lutfen ilgili kilavuzlardaki tim "Givenlik Talimatlarini” okuyun ve dogru

sekilde kullanin.
Bu kurstaki 6nlemler
- Kullandiginiz yazilim siirimiinde gérintilenen ekranlar bu kurstakilerden farkli olabilir.
Asagida, bu kursta kullamilan yazilim ve her bir yazilim siirimu gésterilmektedir.

Her yazilimin en son siriimi igin, Mitsubishi Electric FA web sitesini kontrol edin.

- Yapilandirma Yazilimi MR Configurator2 Ver.1.27D
- Kapasite Secim Yazilimi MRZJW3-MOTSZ111E Ver.D1
- Muhendislik yazilimi MELSOFT MT Works2 Ver.1.100E

Referans materyalleri

Asadida, egitimle baglantili referans yer almaktadir. (Bu olmadan da 6grenebilirsiniz.)
Indirmek icin referansin adini tiklayn.

Referansin adi

Kayit kagidi Sikistinlnms dosya




k&l Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_motor)_TUR

CIXM Lineer Servo Motorlar hakkinda bilgi edinme

) ood

Bu bélimde, lineer servo motorlann ézellikleri ve uygulama érnekleri ve LM serisinin ozellikleri agiklanmaktadir.

Béliim 1 - Lineer Servo Motorlar haklanda bilgi edinme

1.1 Lineer Servo Motor Nedir?

1.2 Lineer Servo Motorlanin Ozellikleri

1.3 Lineer Servo Motorlanin Uygulama Ornekleri
1.4 LM Serisi Lineer Servo Motorlar

1.5 LM Serisinin Dizilimi

1.6 LM Serisinin Yapisi

1.7 LM Serisinin Ozellikleri

1.8 Desteklenen Servo Sirici

1.9 Ozet

Béliim 2 - Ornek Sistem ve Kapasite Secimi
Boliim 3 - Kurulum ve Kablo Tesisati

Boliim 4 - Lineer Servo Motorlann Ayarlanmasi
Boliim 5 - Manyetik Kutup Algilama

Béliim 6 - Konumlandirma islemi
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} Lineer Servo Motor Nedir?

Lineer servo motor, déner servo motorun bir parcasinin agihp dizlestigi bir yapiya sahiptir.
Lineer servo motorlarin ¢calisma prensibi, déner servo motorlarinkiyle aynidir. Ancak, déner servo motorlar donis
hareketleri yaparken, lineer servo motorlar dogrusal hareketler yapar.

Demir gekindek
Motor babini :

ikincil taraf (Miknatis)

Lineer serve motor (Capraz kesit gdrandmd)
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bl - . "
m Lineer Servo Motorlarin Ozellikleri

Lineer servo motor bir cihaza dogrudan baglanabilir ve bilyeli civata gibi bir aktarim mekanizmasi olmadan dogrusal
hareketler yapar.

Bu nedenle, lineer servo motorun kullaniimasi yiiksek hizda ve yiksek dogrulukta konumlandirma islemlerinin
yapilabilmesini saglar.

Lineer servo motor asagidaki 6zelliklere sahiptir.

+ Basit ve kompakt mekanizma saglar ve makinenin rijiditesini artinir.
* Sorunsuz, sessiz isletim

* Yiksek hizli tahrik parcasi tretkenligi artirr.
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»m Lineer Servo Motorlarin Ulgulama Ornekleri

Lineer servo motorlara sahip sistemler bir bilyeli civata gibi bir aktanm mekanizmasi gerektirmediginden, yiksek hizda
ve yiiksek dogrulukta kontrol ve kolay bakim yapilabilmesini saglar. Bu nedenle, lineer servo motorlar asagida
gosterildigi gibi cesitli sistemlerde kullanilir.

) ood

Lineer servo motor Lineer servo maotor Lineer servo maotor

(cok basghkli)

Lineer servo motor

Lineer servo motor
{ikiliy

(ileili)
Hizalama sistemi Otomatik montaj sistemi Montor

* Yiksek dogrulukta * Buyuk sistem (ikili) * Yiksek hizda konumlandirma
konumlandirma gerektiren * Birim Uretim siresinin gerektiren sistem
sistem kisaltiimasi gereken sistem (cok
bashkli)
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m LM Serisi Lineer Servo Motorlar ) 006

LM serisi lineer servo motorlan (bundan béyle "LM serisi" olarak anilacaktir) SSCNET HI/H ile uyumlu bir servo sistemi
denetleyici ve MELSERVO-J4 serisi servo sirlict ile birlikte kullanarak, yiiksek hizli ve yiiksek dogruluk oranina sahip
bir lineer hareket sistemi konfiglre edebilirsiniz. Sistemi kullanarak, iki eksen arasindaki yiiksek dogrulukta
senkronizasyonun gerektidi ikili isletimleri kolaylikla gerceklestirebilirsiniz.

Servo sistemi denetleyicisi

MELSERVO-J4 serisi
servo ylkseltici

47 SSCNETI/H
[ e wri ovw oo e i i

Yilksek hizh ve ylksek
derecede glvenilir
senkronizasyon tipi
hareket agu

LM Serisi Lineer Servo Motorlar

LM serisi asagidaki 6zelliklere sahiptir.
* LM Serisinde cesitli uygulamalar icin asagidaki dort tip lineer servo motor saglanir: Cekirdek tipi, cekirdek tipi (sivi
sogutma), manyetik cekim karsi glicti olan gekirdek tipi ve gekirdeksiz tip.
+ Ikili isletimler SSCNET III/H senkronizasyonu ile iki eksene tek bir komut génderilerek kolayca gerceklestirilir.
Gelismis senkron kontroli de kullanilabilir.
+ MELSERVO-J4 serisi servo yiikseltici LM serisinin performansini en (st diizeye cikararak ylksek derece uyumlu servo
kontroli saglar.
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@& LM serisinin Dizilimi

) ood

Cekirdeksiz

LM-U2 serisi

Maksimum hiz: 2 m/sn

lineer kilavuzlann dmrini uzatir.

‘ Besleme hiz odakh

Mominal itme kuweti: 50 M ila 800 N
Maksimum itme kuvveti; 150 N ila 3200 M Mominal itme kuvveti: 70 M ila 960 M

A

itme Kuvveti
Cekirdek (dogal/snviyla sogutma)

LM = F serisi
Maksimum hiz: 2 mysn
Mominal itme kovwveti ; 300 N ila 3000 N (dogal sogutma)
BO0 M ila 6000 M (siviyla sogutma)
Maksimum itme kuwvveti: 1800 N ila 18000 M
(dogal/sviyla sofgutma)

Kompakt cekirdek tipi lineer servo motor.

Entegre siviyla sogutma sistemi stirekli itmea
kuwvetini ikiye katlar,

Malzeme
tasima
islemleri

Cekirdek tipi

LM-H3 serisi

Maksimum hiz: 3 mysn

Maksimum itme kuwweti: 175 M ila 2400 N

Sarsintisizdir, kilgik hiz dalgalanmalan.
Manyetik cekim kuvveti olmayan yap,

Yerden tasarruf icin uygun cekirdek tipi, viiksek hiz
ve yiksek hizlanma/fyavaslama.

Yan-iletken
montaj
sisternleri

Uygulamaniz icin uygun asagidaki dort tip LM serisi lineer servo motordan birini secin: Cekirdek tipi, cekirdek tipi
(sivi sogutma), manyetik cekim karsi glicii olan ¢ekirdek tipi ve cekirdeksiz tip.

Manyetik cekim karsi
kuvveti olan cekirdek tipi

LM-K2 serisi
Maksimum iz 2 m/sn

Mominal itme kuwveti: 120 N ila 2400 N
Maksimum itme kuvvets; 300 N ila 6000 N

Manyetik cekim kars kuvveti olan yapisi
sayesinde lineer kilavuzlann dmrii daha
uzundur.

Diistik sesli parazit,

Konumlandirma odakh ’
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»m LM Serisinin Yapisi ) 00c

Lineer servo motor lamine cekirdek (cekirdek) ve motor bobinlerinden olusan birincil taraf ile montaj parcasi (bag) ve
daimi miknatislardan olusan ikincil tarafi icine alan bir kombine yapiya sahiptir. (cekirdek tipi igin)

Birincil taraf: Bobin

Kaliplanmsg regine —
Lamine gekirdek (gekirdek) —_—

Motor bobini

ikincil taraf: Miknatis

Kaliplanmis recine veya paslanmaz kapak
Daimi miknatis

Montaj parcasi (bag)

Birincil taraf: Bobin

Birincil tarafta sargili lamine cekirdek (cekirdek) yer alir ve tizeri kaliplanmis recine ile kapatilir.

Ikincil taraf: Miknatis

Ikincil tarafta montaj parcasi (bag) lizerinde daimi miknatislar yer alir ve (izeri kaliplanmis recine veya paslanmaz
kapak ile kapatilr.
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@S 1V serisinin Gzellikleri ) S0E

LM Serisinin Ozellikleri - Kompakt ve Yiiksek itme Kuvvetine Sahip Motor )

LM serisi, cekirdek uglarini kisaltan ve yliksek yogunlukta sargi yapilmasina olanak saglayan yapi tasi tipinde
bobinleri olan bir ¢ekirdek yapisina sahip, kompakt ve disiik i1si Greten lineer serve motorlardir. (gekirdek tipi igin)

Klasik tip Yapi tag tipi

Entegre ¢ekirdek
Motorun bilyikligine bagh olarak, cekirdekleri
Uretmek icin &zel bir kahp gerekir. Cekirdek

ekirdek uzunlugu
Gekirdek uzunlugu g enisligi \
Cekirdek genigligi

Standart cekirdek —»
Cekirdekleri tretmek igin 0zel bir kalip gerekir. Sonucta, itme kuwveti,
motor uzunlugu ve motor genigligindeki dedisimler genisletilebilir.
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@ZZI LV serisinin Ozellikleri - Yiiksek Hiz ve Yiiksek Dogruluk

LM serisi sektoriin lider servo yikselticileri olan MELSERVO-J4 serisiyle birlikte kullanildi§inda, yiiksek derecede
uyumlu ve yiiksek dogruluk derecesine sahip servo kontrolleri gerceklestirilebilir. MELSERVO-J4 serisinin gelismis
titresim onleme kontrold gibi gesitli kontrol islevleri kullanilarak, LM serisi sistem performansini en lst dizeye

cikarmak icin yonlendirilebilir.

) ood

- . P L e e ] LM SEriSi
Servo sistemi denetleyicisi MELSERVG _]4 clktrik gicd Lineer Serme Motorlar

£7 SSCNETIII/H
T Geri bildirim darbesi

Lineer kodlayic
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LM Serisinin Ozellikleri - Enerji ve Yerden Tasarruf Saglayan Motorlar ) 000

LM-H3 serisi dnceki modelden (LM-H2 serisi) daha fazla enerji ve yer tasarrufu saglar.

B Motorlanin tahrik edilmesi icin gereken elektrik enerjisini azaltir

LM-H3 serisi, makineler icin enerjinin korunmasina katkida bulunan, optimize miknatis formuna sahip yeni bir
miknatis tasarimi sayesinde motor tahrik akiminda %25* oraninda bir dustis elde etmistir. Onceki modele
kiyasla, bobinin kutlesi (Birincil taraf: Bobin) yaklasik %12* oraninda azaltilmis olup bu aym zamanda hareketli
parcalarin tahriki icin gereken enerjiden tasarruf edilmesine katkida bulunmaktadir.

* 720 N dereceli lineer servo motor

. 2525
Motor tahrik
akirmni

M Yer tasarrufu

LM-H3 igin, motor bobini ve miknatisin genislikleri dnceki modele gére %10 azaltilmistir. Artinlan itme
kuvveti-akim orani servo siriicliniin daha kiiclik kapasitede kullanilmasina imkan saglayarak daha kompakt
bir makineye (malzemenin azaltilmasina) katkida bulunur.

Geniglik %10 oraminda
LM-H2 serisi azaltilmistir. LM-H3 serisi
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@EZI LV serisinin Ozellikleri - ikili ve Gok Baghikli ) S0E

LM serisinde ikili ve ¢ok bashkh konfiglirasyonlar kolaylikla elde edilir. LM serisi gesitli sistem konfiglrasyonlarini
esnek bicimde destekler.

W ikili

Ikili konfigtirasyondaki lineer servo motorlar, iki eksen arasinda
yiiksek dogruluk derecesinde senkron igletimlerin gerektigi
biiyiik sistemler icin uygundur. ikili isletimler SSCNET III/H
senkronizasyonu ile iki eksene tek bir komut gdnderilerek
kolayca gerceklestirilir. Gelismis senkron kontrolii de
kullanilabilir.

I

Otomatik montaj sistemi W Cok Bashkh

Cok baslikli sistemler, iki bobinin (Birincil taraf bobinleri) kontrol
edilebilmesini saglayarak makine mekanizmalanm basitlestirir. Bu
sistemler kisa bir birim Gretim siresini gerektiren makineler igin
uygundur.
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»m Uyumlu Servo Siiriicii ) 00c

LM serisi, SSCNET II/H araylziiyle ve genel amacl araylize sahip servo striici ile kullanilabilir.

Ek olarak, LM serisi lineer servo motorlan tahrik etmek icin 1 eksenli servo siiriici, 2 eksenli ve 3 eksenli tipte servo
strtci kullanilabilir.

MELSERV(Q-J4 serisinin ayrintilan igin, "Servo MELSERVO Temel Bilgileri (MR-J4)" kursuna basvurun.

SSCMET II/H arayiizli servo yiikseltici Genel amacl arayiize sahip
servo yukseltici

MR-J4-B MR-J4W2-B MR-J4W3-B Konumlandirma

Servo sistemi denetleyicisi 1 eksenli tip 2 eksenli tip 3 eksenli tip modiili MR'J“TA_
- = 1 eksenli tip

SSCNETIII/H

LM serisi lineer servo motorlar

LM serisi lineer servo motorlar
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@& Bu Bsliimiin Ozeti

Bu bélimde, sunlan 6grendiniz:

* Lineer Servo Motor Nedir? + LM Serisinin Yapisl
« Lineer Servo Motorlarin Ozellikleri - LM Serisinin Ozellikleri

» Lineer Servo Motorlarin Uygulama Ornekleri + Desteklenen servo siiriicii

LM Serisi Lineer Servo Motorlar
LM Serisinin Dizilimi

Onemli noktalar

Lineer Servo Motorlarin Lineer servo motor bir cihaza dogrudan badlanabilir ve bilyeli civata gibi bir aktanm mekanizmasi
Ozellikleri olmadan dodrusal hareketler yapar. Bu nedenle, lineer servo motorun kullanilmasi yiksek hizda ve
yiksek dogrulukta konumlandirma islemlerinin yapilabilmesini sadlar.

Lineer Servo Muturtarin Lineer servo motorlara sahip sistemler bir bilyeli crvata gibi bir aktanm mekanizmasi
Uygulama Omekleri gerektirmediginden, ylksek hizda ve ylksek dogrulukta kontrol ve kolay bakim yapilabilmesini

saglar. Bu nedenle, lineer servo motorlar cesitli sistemlerde kullamlir.

LM Serisinin Dizilimi Uygulamaniz igin uygun asadidaki dort tip LM serisi lineer servo motordan birini segebilirsiniz:
Cekirdek tipi, cekirdek tipi (s sogutma), manyetik cekim kars glicli olan gekirdek tipi ve
cekirdeksiz tip. Kullamim sekline bagl olarak herhangi bir lineer servo motor tipin secebilirsiniz.

LM Serisinin Yaplsl Lineer servo motor lamine cekirdek (cekirdek) ve motor bobinlerinden olusan birincil taraf ile
montaj pargasi (bag) ve daimi miknatislardan olugan ikincil tarafi icine alan bir kombine yapiya
sahiptir. (¢ekirdek tipi icin)

LM Serisinin Ozellikleri LM serisi motorlar, cekirdek uclann kisaltan ve yiiksek yogunlukta sargl yapilmasina olanak
saglayan yapi tasi tipinde bobinleri olan bir gekirdek yapisina sahip, kompakt ve diisiik 151 dreten
lineer servo motorlardir.

LM serisini kullanarak ikili ve gok bashkh sistemleri kolayca konfiglire edebilirsiniz.
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>m Ornek Sistem ve Kapasite Secimi

Bu bélimde bu kurstaki érnek sistem tanitilmakta ve kapasitenin nasil segildigi agiklanmaktadir.

Boliim 1 - Lineer Servo Motorlar haklanda bilgi edinme

B&liim 2 - Ornek Sistem ve Kapasite Secimi

2.1 Ornek Sistem

2.2 Lineer Servo Motorlann Kapasitesini Segme
2.3 Lineer Kodlayicilar Segme

2.4 Sistem Konfiglirasyon Listesi

2.5 Bu Bolimin Ozeti

B&liim 3 - Kurulum ve Kablo Tesisati
Boliim 4 - Lineer Servo Motorlann Ayarlanmasi
Boliim 5 - Manyetik Kutup Algilama

Béliim 6 - Konumlandirma Islemi
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@ 5rmeicsistem

Bu kursta, ornek sistem olarak X-Y tablasini dgreneceksiniz.

Calisma diizeni semasi ve makine teknik ézellikleri icin lGtfen asagidaki PDF dosyasim kontrol edin.

Ornek sistem bilgileri <PDF>

Eksen 1
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m Lineer Servo Motorlarin Kapasitesini Segme

Oncelikle, rnek sistemde kullanilan servo siiriicii ve lineer serve motorlarin optimum kapasitesini segmeniz

gerekmektedir.
Kapasiteyi segmek icin, AC servo kapasite segim yazilimini (licretsiz yazihm) kullanin.

AC servo kapasite secim yazilimi

Bu yazilimi Mitsubishi Electric FA Web Sitesinden indirin.
Makine teknik 6zelliklerini ve isletim diizenini ayarlayarak, en uygun servo yikseltici, lineer servo motor ve
rejeneratif seceneklerini secebilirsiniz.

Sonraki sayfada, gercek pencereleri kullanarak AC servo kapasite secim yazilimi ile kapasite segimini simdile
edebilirsiniz.

Kapasite Secim Yazilimi: MRZJW3-MOTSZ111E

ﬂl.lrrlr"n-:l Lirear Sano | IMIGT 1 L5A
Ede Uniéz Jook Hep

] -

-F" [ Mo --. N I
4 Ol mods T @ Caloslate Sal Force
[

amplfler NA-4-48
P

ot 3
E Fa G

= Uit AcoDec ind in 4l Sect of
g| Pos Ci Wod Oper Patem

Mass o lnbie
e h P smpihiar MR 14-404E
TR E—— ey Ragenaraive opion Regen e aiom nedieas

Side By side mowniing possible | §.4%"C amb. Temg.

Motar LN-HOPZA-DTPSeilcaalng [T M

Loa el ol facaon
Muchascs sy Eiicmrncy LE L oad mass
Peak Brust
RAES: theual

Regan Pwr

Y Tha sging woBaare caloueisd T yesien o i faorstosl
wpinbers prel oot a7k be ssed an 8 gude o 8 wesha sakben
! deparsiantly seqire e deagn b Mot walesy magn
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>m Lineer Servo Motorlarin Kapasitesini Segme

;ﬁ Linear serve | Linear Servo | INDT11.5VM

File  Units
Setting Data

Teols Help

]

|Linearser‘m

|F':|5. ctrl. modz j
r

f« Calculate i Set Fnrn::el

o WLl MR-J4-A/B

=

Amplifier :

Matar LM-H3 3 misec

-

AL | Self-cooling

- LIniform Acc'Dec Incl in All Sect. of
Pos Ctrl Mode Oper. Patern

Gl
capacity

CakUdE

Mazs of table

Mazs of load
Thrustload

Sliding resistance
Cosfficient of friction

M7 i

Fs

Frimary side of linear servormitor

_—
Secondarny side of linea ormotor

Motor : LM-H3P2A-07PSelf-cooling [70 M]

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

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

Mechanical sys. Efficiency

Load mass :
Feaktnrust:
RMSthrust :
Reger. Pwr. :

2500 [ka]
106.323 [N]
G9.162 [M]
0.000 [W]

2.8Times
157.9%
938.8%
0.0%

Mass of table

Hesaplama sonucu gériintilenir.

Sonraki ekrana gecmek icin [fJ diigmesini tiklayiniz.
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»m Lineer Kodlayicilar Segme

Bir lineer servo motor kullanmak icin, bir lineer kodlayicry1 segmeniz gerekir.
Lineer kodlayicilar tipik olarak asagidaki tipler halinde siniflandirilir.
Ornek sistemde, Mitsubishi seri arayiizleriyle uyumlu artimli tipte bir lineer kodlayici kullanilir,

Lineer kodlayia tipi

Mutlak konum tipi

Mitsubishi seri arayliziyle uyumliu
Artimh tip

ASB/E fam diferansiyel gilos tipi* Artimh tip

MR-J4 serisi servo sirlicti minimum ¢ézinirlagi 0,005 pm veya daha buyiik olan cesitli seri arayizli kodlayicilar
ve A/B/Z fazi diferansiyel cikis tipi* lineer kodlayicilar ile uyumludur.

"LINEER KODLAYICI TALIMAT KILAVUZUNDA" lineer kodlayicilarin teknik dzelliklerini (¢dztindrlik, nominal hiz,
etkin 6lgim uzunlugu vb.) kontrol ederek makinenin igin uygun kodlayicilan secebilirsiniz. Lineer kodlayicilarin
teknik ozellikleri, performansi ve garantisiyle ilgili ayrintilar icin, her lineer kodlayicimin Greticisiyle iletisim kurun.
* MR-14-B-RJ/MR-J4-A-RJ servo siriici A/B/Z faz diferansiyel cikas tipi lineer kodlayicilar ile uyumludur.

Lineer kodlayia listesi (Mart 2015 itibariyla) <PDF>
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»m Sistem Konfigiirasyun Listesi

Asagida bu kursta kullamlan drnek sistemin konfigiirasyonu
gosterilmektedir.

Denetleyici

PLC CPU QU4UDEHCPU
Giig kaynadn modild Q62P

Baz Unitesi Q35DB

Giris moddli Qx40

Cikas moddili QY41p

Servo sistemi denetleyicisi
(Hareket CPL)

Servo yikseltici MR-J4-40B
Lineer servo motor (Birincil taraf) LM-H3P2A-07P-BSS0
Lineer servo motor (lkincil taraf) LM-H3520-480-BS50

Q172DSCPU

£7 SSCNETII/H
[ i b (i e e

Lineer kodlayici Incremental type
Kodlayic kablosu MR-EKCELZM-H

Lineer servo motor igin birlestirme
kablosu

Kodlayic konektor seti MR=J3CNZ
SSCNET I kablosu MR-J3BUSO15M

MR-JATHCELO3M

fleri limit anahtar fleri limit anahtar
Geri limit anahtan Geri limit anahtan | Kisisel bilgisayar iletisim kablosu
Yakinhk Gnitesi Yalanhk Gnitesi {(USB kablosu)

Zorlamah Zorlamal
durdurma sinyali durdurma sinyali MT Works?

Mhendislik ortami (MR Configurator2 dahil)

MR-J3USBCBL3M

SWEDNC-5V220L

Isletim Sistemi (Onceden yiiklenir)
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> - -
@I 5. soiimin Ozen

Bu bélimde, sunlan 6grendiniz:

« Ornek Sistem

» Lineer Servo Motorlarin Kapasitesini Segme

+ Lineer Kodlayicilar Segme

+ Sistem Konfigiirasyon Listesi

Onemli noktalar

Lineer Servo Motorlann Uygun kapasite arahd igindeki servo yiikseltici ve lineer servo motorlan kombinasyon halinde
Kapasitesini Segme segmeniz gerekir.

Lineer Kodlayicilar Segme Bir lineer serve motor kullanmak igin, bir lineer kodlayiciy! segmeniz gerekir.

"LINEER KODLAYICI TALIMAT KILAVUZUMNDA" lineer kodlayicilann teknik Szelliklerini (gzinrlilk,
nominal hiz, etkin dlgim uzunlugu vb.) kontrol ederek makinenin igin uygun kodlayicilan
secebilirsiniz.

Lineer kodlayicilann teknik dzellikleri, performansi ve garantisiyle ilgili aynintilar igin, her lineer
kodlayicimin dreticisiyle iletisim kurun,
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>m Kurulum ve Kablo Tesisati ) 00c

Bu bélimde lineer servo motorlann kullanim ve kurulumuyla ilgili dnlemler ve bir serveo siirictnin kurulumu, kablo
tesisati ve gliciniin aglimasina ydnelik prosediirler agiklanmaktadir.

Boliim 1 - Lineer Servo Motorlar haklanda bilgi edinme

Béliim 2 - Ornek Sistem ve Kapasite Secimi

Bdliim 3 - Kurulum ve Kablo Tesisat:

3.1 Lineer Servo Motordaki Parcalann Adlari ve Islevleri
3.2 Lineer Servo Motorlarin Kullanimi

3.3 Lineer Kaydirma Mekanizmasi

3.4 Lineer Servo Motorlann Kurulumu

3.5 Servo Siricilerin Kurulumu ve Topraklanmasi

3.6 Servo Siriicl ve Lineer Servo Motorlarin Kablo Tesisat
3.7 Gug Kaynaklarini Agma

3.8 Bu Bélumiin Ozeti

Boliim 4 - Lineer Servo Motorlarin Ayarlanmasi

Boliim 5 - Manyetik Kutup Algilama

Boliim 6 - Konumlandirma Islemi
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} Lineer Servo Motordaki Parcalarin Adlar ve i§levleri ) 0o

Asagida, LM-H3 serisi 6rnek olarak alinarak LM serisindeki parcalarnn adlan ve islevleri gésterilmektedir.

Uygulama

Termisttrlerin baglanmas)
icin yuvarlalk sikistirmah
terminallere sahip ana
Termistér ana kablo.

kablosu Birincil taraftaki sicakhik
bilgisi bu kablo araciiiyla
servo surliclye geri
dondirilir.

Gilig kaynaklarimin
baglanmasi igin yuvarlak
sikistirmali terminallere
sahip ana kablo

fkincil taraftaki
SUS kapad rmiknatislann korunmasi
icin paslanmaz kapak

Giig ana kablosu

Manyetil kutbu kontrol
etmek icin isaret. Bu isaret
kuzey kutbunun yoniini
gosterir.

"N" Isareti

Model adini ve
fsim plakasi derecelendirmeyi
gosteren isim plaka mihri
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o
m Lineer Servo Motorlarin Kullanimi

Lineer servo motorun ikincil tarafinda giigli miknatislar kullanilir.
Lineer servo motorlarin yanhs kullammi ciddi kazalara neden olabilir. Dikkatli sekilde kullanin.

/,
Gulcli miknatis - Dikkatli kullanin

Ikincil tarafta, Griin ile manyetik madde arasinda biiyik bir
- cekim kuvveti Gretilir.
A DIKKAT Ellerinizi kaptirabilirsiniz.
Manyetik kuvvet nedeniyle anzalanabilecek her tiirli
ekipmani Griinden uzak tutun.
Kalp pili kullanan kisiler Griind kullanmamalidir.

- vy

"LINEAR SERVO MOTOR INSTRUCTION MANUAL" kitapcigini dnceden dikkatlice okuyun ve driinleri dogru
kullanin.
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»m Lineer Servo Motorlarin Kullanimi - Manyetik Cekim Kuvveti ) 00c

B Manyetik ¢ekim kuvveti

Lineer servo motorun ikincil tarafinda gi¢li bir daimi miknatis
bulundugundan, demir gibi manyetik cisimlere dogru bir manyetik
cekim kuvveti (miknatisin manyetik cisimleri cektigi kuvvet) Gretilir.
Bu manyetik kuvvet, lineer motorun agik/kapal olmasina
bakilmaksizin her zaman calisir.

Glicin agik/kapah
olmasina bakilmaksizin
her zaman ¢alisir

13MM Wibjad
ynaduepy

Montaj pargasi (bag)
tarafi

Daimi miknatistan gelen manyetik akimlar miknatisin tarafindan

(birincil tarafa doniik) havada dagilir ve akimlann ¢ogu yapisina ait
montaj parcasi (bag) ylizey tarafina sizmaz. Miknatis tarafi ... Manyetik akimlar yayilr.

Bu nedenle, montaj pargasi (bag) ylzey tarafinda degil de, ikincil Manyetik cekim kuvveti meydana gelir.
tarafin miknatis tarafinda bir manyetik ¢ekim kuvveti meydana gelir. @

Daimi 4+ Manyetik
miknatis
’\\\ "
1 1

- M K kuthu

akimlar

Montaj parcas! (bad) —

Montaj parcasi tarah ... Manyetik akimlar yayilmaz.
Manyetik cekim kuwveti olusmaz.
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»m Lineer Servo Motorlarin Kullanimi - Manyetik Cekim Kuvveti ) 00c

Lineer servo motor igin kullanilan daimi miknatis cok gugliddir.
A4 boyutunda bir demir sac tamamen cekildiginde, manyetik cekim kuvveti 2,5 t gibi ylksek bir degere ulasir.
Kullanim sirasinda son derece ihtiyath olun.

Ad boyutunda bir demir sac
daimi miknatisa tamamen cekildiginde...

Yaldagik 2,5 t

Ad

Manyetik Cekim Kuvveti = 400 [kPa] (21 X 29,7 cm)

B Giivenliginiz igin
Manyetik cekim kuvveti manyetik cisme olan uzakligin karesiyle ters orantili oldugundan, uzaklik azaldikca
kuvvet dnemli derecede artar.

Lineer servo motorun ikincil tarafini monte ederken, etrafindaki manyetik cisimlerle yeterli mesafeyi saglayin
ve bu manyetik cisimleri saglamca sabitleyin.
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o 1]
m Lineer Servo Motorlarin Kullanimi - Diger Onlemler

Lineer servo motorlar, triinler konusunda tam bilgi sahibi miihendisler tarafindan kullanilacaktir.
Asagidaki hususlara ozellikle dikkat gosterilmelidir.

Kalp pili gibi bir tibbi cihaz kullanan kisiler (riinden ve ekipmanlardan uzak durmalidir.

Kol saati, delikli kiipe, kolye gibi metal takalar kullanmayin.

Manyetik clmayan aletler kullamin.
(Ornek) Patlamaya dayamikh berilyum bakir alasimi giivenlik aletleri: bealon (NGK)

Motorun yakimina manyetik kartlar, saatler, telsiz telefonlar vb. koymayin.

Uriintin kaliplanmis parcalan (izerine darbe veya baski uygulamayin. (Aksi takdirde, lineer
servo motor zarar gorebilir.)

Caution! Strong Magnet

"Caution! Strong Magnet” veya benzeri mesajlar koyun ve ¢evresinde ikazlarda bulunarak ve
benzeri ydntemlerle tedbirler alin.
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>a Lineer Kaydirma Mekanizmasi ) ooo
m Lineer Kaydirma Mekanizmasinin Temel Yapisi )

Asagidaki sekilde, bir lineer servo motorun entegre edildigi lineer kaydirma mekanizmasinin temel yapisi gosterilmektedir.

Durdurucu Lineer servo motor ikincil tarafi

Lineer hlavx /

=

Lineer kodlayic bashd

Lineer servo motor birincil taraf Lineer kodlayici dlgegi
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»m Lineer Kaydirma Mekanizmasiyla ilgili Talimatlar ) ooo

Asagidaki sekilde, lineer kaydirma mekanizmasinin yapisina iliskin talimatlar gésterilmektedir.
Uygun olmayan yapi tasarnimi makinenin ¢alismasini ve dogrulugunu olumsuz etkileyebilir. Lineer kaydirma mekanizmasini,
lineer servo motorun itme kuvveti merkezi hareketli nesnenin kitle merkezine yakin olacak sekilde tasarlayin.

Mimkin oldugu kadar kisa
> -

Hareketli parcanin kitle merkezi

&
Mimkiin
oldudu
kadar kisa

Mumkin

oldugu Birincil taraf Lineer kilavuz merkezi
kadar kisa

\

ftme kuvveti merkezi fkincil taraf
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bl
m Lineer Servo Motorlarin Kurulumu

Lineer servo motor kurulumunu asagidaki sekilde yapin. (LM-H3P3 igin)

Birincil taraftaki merkez: montaj vidasi hatvesinin merkezi

Birincil taraf

0,5 veya
daha kisa

L ]

5

=

ikincil taraf

fkincil taraftaki merkez: montaj vidas: hatvesinin merkezi

[Birim: mm]

-
.

Paralellik

Dizltk

43,0+0,1

A

Dizlik

>
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@XEWN ixincil Tarafin Kurulumu (Miknatis)

) ood

Birden fazla ikincil taraf kullaniyorsaniz, miknatis kutuplaninin yerlesim diizenini korumak icin isim plakalanm Griinlere
ayni yonde takilacak sekilde diizenleyin.

Isim plakasi

Ardindan, asagidaki prosedirt uygulayarak ikincil taraflar arasindaki agikhg azaltacak sekilde kurun.

1) Kurulum referansi olacak ikincil tarafi civatalar ile saglamca sabitleyiniz.

2} Montaj yiizeyine ikinci bir taraf yerlestirin ve civatalar ile secici olarak sabitleyiniz.

3) Gecici olarak sabitlenen ikincil tarafi monta standardi olan ikincil tarafa dejecek
sekilde itiniz.

4) Gecici olarak sabitlenen ikincil tarafi civatalar ile saglamca
Kurulum referansi

sabitleyiniz. olacak ikincil taraf
- >
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>m Ikincil Tarafin Kurulumu (Miknatis) ) 00

Ikincil taraflanin kurulumunda, asagidaki hususlara dikkat edin.

« Ikincil taraftaki daimi miknatislar, manyetik maddenin cekim kuvveti olusturmasini saglar. Elinizi sikistirmamaya
dikkat edin.

« Ikincil tarafin kurulumu sirasinda, manyetik olmayan aletler kullanin.

* Bir ikincil taraf kurulumundan sonra ek ikincil taraf kurarken, ek blogu daha énce kurulmus clandan uzaga
yerlestirin ve ardindan ikincil taraf blogunu belirlenen konuma kaydirin. Ikincil taraf blogunu digerine yakin
yerlestirecek olursaniz elinizi kaptirabilirsiniz.

» Montaj vidasi deliklerinin kiimiilatif hatve hatasini £0,2 mm icinde tutun. iki veya daha fazla taraf
hizalandiginda, montaj yontemine ikincil taraf bloklarinin sayisina bagh olarak, her ikincil taraf (miknatis) blogu
arasinda bosluklar mevcut olabilir.
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>m Birincil Tarafin Kurulumu (Bobin)

Asagdida, birincil tarafin nasil kuruldugu gésterilmektedir.

1) kincil taraflarin bir kismini mente ediniz.

2} Birincil tarafi, ikincil taraflanin monte edilmedigi bir konuma monte ediniz.

3) Birincil tarafi monte edilmis ikincil taraflarin Gzerinden hareket ettiriniz.
Birincil tarafin ikincil taraflara temas etmedigini kontrol ediniz.

4) Kalan ikincil taraflar monte ediniz.
Birincil tarafin ikincil taraflara temas etmedigini kontrol ediniz.

/

Birincil taraflann kurulumunda, asagidaki hususlara dikkat edin.

Birincil taraf ile ikincil taraf arasinda daimi miknatis tarafindan olusturulan ¢ekim kuvvetinden kaynaklanan
tehlikelerin éniine ge¢mek igin, birincil tarafin ikincil tarafin kurulmadigi bir konuma kurulmasi énerilir.

Birincil tarafin ikincil tarafin tizerine kurulmasi kaginilmaz oldugunda, gekim kuwvetinin yiikiini kaldirabilecek
yeterlikte, ving gibi bir malzeme tasima ekipmani kullanin.

Ayardan sonra birincil tarafi ikincil tarafin Gzerinde kaydinrken, olusan ¢ekim kuvvetine cok dikkat edin.
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»m Lineer I(ndlaylcmm Kurulumu

Bir lineer kodlayici kurulumu yapin.
Lineer servo motorlar ile karsilastinldiginda, lineer kodlayicilar icin toz ve yaga karsi daha dikkatli dnlemlerin alinmasi gerekir.

Yiksek dogruluga sahip lineer kilavuzu monte edin.

) ood

Lineer kodlayic Glgegi

_ /
Lineer kilavuz [
LD =
_ . =
Yy @

Lineer kodlayici bashd

Lineer kodlayicinin kurulumu dizgin sekilde yapilmazsa, bir alarm durumu veya konum uyumsuzlugu olusabilir.
Bu durumda, kurulumu dogrulamak icin lineer kodlayicilara yonelik asagidaki genel kontrol hususlarina basvurun.
Aynintih énlemler icin, her Greticinin lineer kodlayicilarin kurulumlarina ve teknik &zelliklerine iliskin &nlemlerini

uygulayin.

Baslik ve 6lcek arasindaki boslugun uygun oldugunu kontrol edin.

Olgek bashgini yuvarlanma ve sapma (Slgek baslik kismimin gevsekligi) bakimindan kontrol edin.
Olcek yiizeyini kir ve cizikler bakimindan kontrol edin.

Titresim ve sicakhk degerlerinin belirtilen aralik icinde oldugunu kontrol edin.

Hizin, agim olmaksizin izin verilen aralik icinde oldugunu kontrol edin.
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w»
ﬂ Servo Siiriiciilerin Kurulumu ve Topraklanmasi

) ood

Bu kisimda bir servo stirlictiniin kurulumu ve topraklanmasi agiklanmaktadir.

M Servo siirticiilerin kurulumu
® Tek servo sUrlcindn kurulumu

Kabin

*
40 mm Kablo pay

veya daha (80 mm veya daha fazla)
fazla

B Servo siiriiciilerin topraklanmasi

® ki veya daha fazla servo siiriicliniin kurulumu

Kabin

¥ 100 mm veya daha
fazla 1
mm

-

1 mm
- - -
- -
- -

40 mm

30 mm
|-~ veya daha
fazla

veya daha fazla
.

* Elektrik carpmasini dnlemek ve parazitlenmeyi azaltmak icin, servo siriicli ve servo motorlar gtivenli sekilde

topraklanmaldir.

* Elektrik carpmasini dnlemek igin, servo siriiciinin koruyucu toprak terminalini mutlaka kabinin koruyucu topragina

baglayin.

Aynintilar icin, "Servo MELSERVO Basics (MR-J4)" kursuna basvurun.




k] Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_motor)_TUR

»m Servo Siiriicii ve Lineer Servo Motorlarin Kablo Tesisati ) 00c

Ana devre gli¢ kaynagi ve servo siriictinin kontrol devresi gl kaynagina gl kaynaklan baglayin.

Glig kaynaginin girisi icin her zaman kaliplanmis kutulu devre kesici (MMCB) kullandiginizdan emin olun.

Ana devre glic kaynagdi ile L1/L2/L3 terminalleri arasina bir manyetik kontaktor taktiginizdan emin olun. Bir alarm sinyali
veya zorlamali durdurma giris sinyali kapandiginda manyetik kontaktorii ve ardindan ana devre giic kaynagim kapatan
bir devre olusturun.

Servo suriicliye bir kodlayic kablosu ve termistér baglamak icin lineer servo motor igin bir birlestirme kablosu kullanin.
Servo yukseltici gii¢ ¢ikislan (U, V ve W), faz olarak servo motor gic cikislan (U, V ve W) ile eslesecek sekilde bir servo
motor glic kablosu doseyin.

Asagidaki sekilde érnek olarak MR-J4-40B ve bir lineer servo motorun kablo tesisati gésterilmektedir.

§ 1 mcee)

- -
l Kaliplanmug kutulu devre kesici
~3

T —
- kontaktor (MC)

Alarm sinyali

Strok Gst limiti
—— Strok alt limiti
Yakinhk Gnitesi

Ana devre -
glig kaynad

Kontrol devresi 7o,
giic kaynadi |

o

Kodlayicl kablosu

OLCEK

- TN — LM-H3
R = b
THM  Termistor ﬁ

Lineer servo motor
birlestirme kablosu

Lineer kodlayic
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} Giig Kaynaklarlm Agma

) ood

Servo suriictinin kontrol devresi glig kaynagini ve ana devre glic kaynagini agin.

Servo siriicinin ekraninda "Ab" (servo sistemi denetleyicisinin gicliiniin agcilmasi bekleniyor) mesaji gorintilenir.
Bu ornek sistemde hicbir servo sistemi denetleyicisi baglanmamistir. Dolayisiyla, gereken ayarlar konfigiire edin ve
sistemi "Ab" durumuyla baslatin.

"Ab" gérintilenmediginde ve bir alarm olustugunda, alarmin sebebini arastinn ve ortadan kaldirin.

Servo Ekranda "Ab" gorintilenir.
strticiniin
gucund agin.
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@I 5. 5oiimiin zen

Bu bélimde, sunlan 6grendiniz:

* Lineer Servo Motordaki Pargalarin Adlan ve + Servo Sirtcilerin Kurulumu ve Topraklanmasi
Islevleri

» Servo Sirlicl ve Lineer Servo Motorlarin Kablo
Lineer Servo Maotorlarin Kullanimi Tesisati

Lineer Kaydirma Mekanizmasi « Gl¢ Kaynaklanni Agma
Lineer Servo Motorlarin Kurulumu ile

Onemli noktalar

Lineer Servo Motorlann * Lineer servo motorun ikincil tarafinda giicli bir daimi miknatis bulundugundan, demir gibi
Kullanimi manyetik cisimlere dogru bir manyetik cekim kuvveti (miknatisin manyetik cisimleri ¢ektigi
kuwvvet) Gretilir,
* Kalp pili gibi bir tibbi cihaz kullanan kisiler iiriinden ve ekipmanlardan uzak durmalidir.

Kol saati, delikli kipe, kolye gibi metal takilar kullanmayiniz.
* Manyetik olmayan aletler kullammz
* Motorun yakinina manyetik kartlar, saatler, telsiz telefonlar vb. koymayiniz.
« Uriiniin kaliplanmus parcalan iizerine darbe veya baski uygulamayiniz.
* "Caution! Strong Magnet” veya benzeri mesajlar koyunuz ve cevresinde ikazlarda

bulunarak ve benzeri yéntemlerle tedbirler aliniz.

Lineer Servo Motorlann « Ikincil taraftaki daimi miknatislar, manyetik maddenin cekim kuvveti olusturmasini saglar.
Kurulumu Elinizi sikistirmamaya dikkat edin.

« Ikincil tarafin kurulumu sirasinda, manyetik olmayan aletler kullanin.

« Bir ikincil taraf kurulumundan sonra ek ikincil taraf kurarken, ek blogu daha &nce
kurulmus olandan uzada yerlestirin ve ardindan ikincil taraf blogunu belirlenen konuma
kaydinin. Ikincil taraf blogunu digerine yakin yerlestirecek olursaniz elinizi kaptirabilirsiniz.

. Montaj vidasi deliklerinin kiimulatif hatve hatasini 0,2 mm icinde tutun. Iki veya daha
fazla taraf hizalandiginda, montaj yéntemine ikincil taraf bloklarinin sayisina badh olarak,
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» - -
@& Bu Boliimiin Ozeti

Servo S5{riicl ve Lineer
Servo Motorlann Giig
Kaynaklarimin Kablo
Tesisati

kaydirin. Ikincil taraf blogunu digerine yakin yerlestirecek olursaniz elinizi kaptirabilirsiniz.

. Montaj vidasi deliklerinin kiimiilatif hatve hatasini 0,2 mm icinde tutun. Iki veya daha

fazla taraf hizalandiginda, montaj yéntemine ikincil taraf bloklaninin sayisina bagh olarak,
her ikincil taraf (miknatis) blogu arasinda bosluklar meveut olabilir.

Birincil taraf ile ikincil taraf arasinda daimi miknatis tarafindan olusturulan ¢ekim
kuvvetinden kaynaklanan tehlikelerin éniine gegcmek icin, birincil tarafin ikincil tarafin

kurulmadigi bir konuma kurulmasi &nerilir.
Birincil tarafin ikincil tarafin Gizerine kurulmasi kaginilmaz oldugunda, cekim kuvvetinin
ylkiinG kaldirabilecek yeterlikte, ving gibi bir malzeme tasima ekipmanm kullanin.

. Ayardan sonra birincil tarafi ikincil tarafin Gzerinde kaydinrken, olusan ¢ekim kuvvetine

cok dikkat edin.

. Lineer servo motorlar ile karsilastinldiginda, lineer kodlayicilar icin toz ve yaga karsi daha

dikkatli dnlemlerin alinmasi gerekir.

* Ana devre giic kaynad ve servo yiikselticinin kontrol devresi giic kaynadina giic

kaynaklan baglayiniz.

* Giig kaynadinin girisi icin her zaman kaliplanmus kutulu devre kesici (MMCB)

kullandiimzdan emin olunuz.
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Lineer Servo Motorun Ayarlanmam ) 1o J v Jlvec]

Bu bélimde MR Configurator2 kullanilarak bir servo siriiciiniin parametre ayarlarinin nasil yapilacag agiklanmaktadir.
(Servo motor serisi ve servo motor tiplerinin ayarlanmasi, lineer kodlayicl kutup secimi ve ¢oziinirlik ayan)

Boliim 1 - Lineer Servo Motorlar haklanda bilgi edinme
Béliim 2 - Ornek Sistem ve Kapasite Secimi

Bdliim 3 - Kurulum ve Kablo Tesisati

Boliim 4 - Lineer Servo Motorlarin Ayarlanmasi

4.1 MR Configurator2 Yapilandirma Yazilimi

4.2 Yeni bir Proje Olusturma (Calisma Modu Secimi)

4.3 Servo Suriciyd bir Kisisel Bilgisayara Baglama

4.4 Servo Motor Serisini ve Servo Motor Tipini Ayarlama
4.5 Lineer Kodlayicinin Kutbunu Segme

4.6 Lineer Kodlayic Cozindrligind Ayarlama

4.7 Parametre Yazma

4.8 Bu Bolimiin Ozeti

Boliim 5 - Manyetik Kutup Algilama

Boliim 6 - Konumlandirma Islemi
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> MR Configurator2 Yapilandirma Yazilimi ) (v I

Bu bélimde, "MR Configurator2 (SW1DNC-MRC2-E)" yapilandirma yaziliminin iglevleri ve uygulamalar tanitilmaktadir.
MR Configurator2 bir kisisel bilgisayar kullanilarak ayarlamay, monitérde gériintilemeyi, tanilamayi, parametrelerin
yazilmasini/okunmasini ve test isletimleri kolaylastirir.

M Baslatma
Bir servo sistemini calistirmak icin gereken cesitli parametreleri ayarlama, bunlan bir servo siriiciiye yazma, ¢alisma
kosullanni bir grafik icinde izleme ve benzeri islemler gerceklestirilebilir.

W Ayarlama
Tek dokunusla ince ayar yapilarak, tiim kazang degerleri otomatik olarak ayarlanir ve servo sisteminin performansi en
tist diizeye gikarilir.

W Bakim
Servo sisteminin durumu veya arizalann sebepleri arastinlabilir ve parcalarin kullanim émri anlasilir sekilde
gorintilenir.

Temel MR Configurator2 kullanim y&ntemi icin, "Servo MELSERVO Basics (MR-J4)" kursuna basvurun.

MR Configurator2'nin deneme sirimiini ve gincellenmis stiriimini Mitsubishi Electric FA Web Sitesinden
indirebilirsiniz.
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»m Yeni bir Proje Olusturma (Calisma Modu Secimi)

MR Configurator2'yi baslatin ve [Project] — [New] &gelerini secin.
New Project iletisim kutusu agilir. Operation mode igin "Linear” segin.

|L‘naar Model ayan Baglanacak servo sirticindn | MR-J4-B
modelini segin.

) ood

Ayar Hgesi Aciklama Bu kurstaki ayar

Operation Bir calisma modu segin. Linear
mode

Option unit Bir opsiyonel linite segin. Mo Connection

Connection lletisim hedefini segin. Servo amplifier
setting connection USB

ﬂ'elastimdp'njactﬂheupaﬂdwlm
the application is restarted

Lok ] | cancl
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»m Servo Siiriicityi bir Kisisel Bilgisayara Baglama

Servo siriiclyl USB kablosuyla bir kisisel bilgisayara baglayin.
USB kablosu olarak "MR-J3USBCBL3M" (uzunlulk: 3 m) kullanin.

Servo yiikselticiyle baglanti

Servo yiikseltici

LUSE kablosu Kisised bilai
MR-J3USBCEL3M Igisel Dilgisayar
(Opsiyonel)

Sagda gdsterilen mesaj ekram acildiqinda, [T Do W
"Change to "MR-J4-B Linear"" segenedini isaretleyin ve OK o . e 1 A st

P

digmesini tiklayin. e e 4 B
"Mot changed" segenedini isaretleyip "OK" didgmesini tiklarsaniz, A ———————
parametreler yazilmaz. . T T ———

-

(Bu mesaj cevrimdisiyken gorintilenmez.) W ————




k] Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_motor)_TUR

»m Servo Motor Serisini ve Servo Motor Tipini Ayarlama

) ood

Servo motor serisini ve servo motor tipini parameter setting liste ekraninda Basic 6gesinden secin.
Ayar degerleri icin, asagidaki baglanti hedefindeki tabloya basvurun.
Parametre ayar degeri <PDF>

] MELSOFT MR Conbguraton? Mew progect
D regect  few  Ble Parameter Settngll)  Paremeter  Safety  Pouborngedats  Mordsr  [agress  TeatMode  Adpmement  Joss  Wrdew el

_ulﬁ.ﬂ_i_ifﬁmub'_ﬂ.ﬂ_

§

Auts burang mode

Aubo bureng response
In-pasition range

For maruifachuser setong
Fer marufachrer setong
For marulachurer setting
Mg e i sk hion
Ercader culput pulse
Ercoter aulput pulse 2
Servn molor geTes seting

522383

44

;

Streo matir Type Beiing

Far armrber ook

Teimgh drive setting

Furction selection &-1

For marsifsciuer setong

Do recorder arbitrary alarm Imgper settng
Furchon selecton &-4

AL

Baslangig Omek sistem

Parametre Aciklama e
degeri ayan

Servo motor series Servo motor serisini ayarlayin.

Servo motor type Servo motor tipini ayarlayin.
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»ﬂ Lineer Kodlayicinin Kutbunu Se¢me

) ood

Lineer servo motor pozitif yonde hareket ettirildiginde lineer kodlayici geri bildirim degeri artacak sekilde lineer
kodlayicimin kutbunu secin.

Parameter setting penceresinin Linear control bolimiinde, Basic 6gesinin "Selection of encoder pulse count polarity”

alaninda linear encoder kutbunu ayarlayin.

rgmmmmzhm [ o i |

_\J_E_E_Q_ﬂﬁ'tﬁ.hﬂ‘ﬁ'ﬂ Z

Linar sncocer{*=COPS) Lnear encoder resolution]™=LIM, *=LID)

Sedection af encoder puise count polanty Fumeraior 000 | e (1-65535)

Ert. puis if i increasing die. By servo molor positive dr, Coraivinatnd 10040 | g (1-65535)

Sefechon of AET-phase mput mierface encoder 2-phase P P e
1 - Stop nferval at home poston reburmn " LIT1)

7 e e de vk The dta0 rvterval s21bng &1 home Hositon et
148576 e | puie

Servo modor thermsior setbngl "DOP L)

et e Thermte erabled dheabied sekcnn
Enshien ]

Parametre Agiklama Baslangig degeri

Selection of encoder pulse Lineer kodlayicimin kutbunu Enc. pulse is in
count polarity ayarlayin. increasing dir. by servo
motor positive dir.

Bu yontem sonraki sayfada aciklanmaktadir.
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bl
m Lineer servo motorun yi:im'.im‘.i kontrol etme

) ood

Lineer servo motorun pozitif yoniini kontrol edin.

LM-H3 serisinin pozitif yéniinde, birincil tarafin bir termistor kablosu ve bir gl kablosu mevcuttur.
Servo-kapali durumunda lineer servo motoru pozitif yénde manuel olarak hareket ettirin ve MR Configurator2'nin

izleme ekraninda motor hizini (pozitif/negatif) kontrol edin.

[hsplay All
iFont i0pt = Line height 15

A ?Chﬂ' ;Qr-;!.-.ll L?]F“: ?S:ng

Hao. Ttem
i Cumulative feedback pulses
2 Senvo makor speed
Servo-off durumunu servo 3 Droop pulse
P 4| Cumulative cmd. pulses
sUrtictiniin LED ekranindan

kontrol ediniz (Ab).

Units Aodsl
pulse 6304827
.mm,fs
. pulse =1
pulse 0
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m Lineer servo kodlaylcmm yoniinii kontrol etme

) ood

Lineer servo kodlayicinin yénini kontrol edin.
Lineer servo motor servo-kapali durumunda pozitif yénde manuel olarak hareket ettirildiginde, parametre ayarindaki
Selection of encoder pulse count polarity degerine bagl olarak, servo motor hizi pozitif veya negatif olacak sekilde

degistirilir.

Linear contral - Basic

Linear encoder(*5C0PS)

Selection of encoder pulse count polarity

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

Parametre Gmek sistem icin ayar dederi

Selection of encoder pulse Enc. pulse is in increasing dir.
count polarity by serve motor positive dir.

* Ayardan sonra Selection of encoder pulse count polarity secimini
etkinlestirmel icin servo sirliciiy(i kapatip agmiz.

 Font 10pt ~ Line height 15 : B Cear FlRestart l:.IIIPm Efl setting
Me. Tterm Units | Axisl
1 Cumulative feedback pulses pulse §304827
2 Servo motor speed mimy's
3. Droop pulse -pulse
4 Cumulative cmd. pulses pulse
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>m Lineer Kodlayici Coziiniirliigiinii Ayarlama

) ood

Lineer kodlayicl ¢ézinGrligind, kullanilacak lineer kodlayiciya bagl olarak ayarlayin.
Lineer kodlayia ¢ézinurliginG parameter setting ekraninda Linear control bélimindeki Basic 6gesinden ayarlayin.

[Linear encoder resolution - Numerator]

- - - = Linear encoder resolution [pum]
[Linear encoder resolution - Denominator]

Linear encoder resolution 0,05 pm iken (6rnek sistem)
Linear encoder resolution = 0,05 um

1
20

[ ] MELSOFT MR Confiquenten? New pecject

i Broject  Jew Fie Parameter Setfing(Z) Pgrameter Safety  Positiogng-dats  Mondor  [isonoss  TestMode  Adjstment  Jods  Window  Heb
NAA4S e BERRAsEh9Sn
;Fﬂlﬂ 3 x ) Parameter Settng X
B v project
8 syzmm seterg
&* Linit Corneersion 'm 1 v| «
g Avin1: MR- 46 Linear —_—
= Paramater

w T Set To Defaut overdy [ ~aramens

Filter 2 -~

e E

Vikr et Linear encoder{™=C0PY) Lnear encoder resohstion==TM, =10
Ore-touch t

Gan changing Seection of ercoder pulse count palarty Fumerator 1| wm (1-45535)

ECE

"- Ere. puise i in increasing dic. by serva modar posithee dir, .U] Coraivanaine M | e (1465535

WFmﬂmmmm Z-phase Shop inf=rval at home posion retrn*5LIT1)

7 e e de vabd i‘l The shap nterval s=tng &t home posston retsm )
1043575 w | P

Baslangig

Parameter Aciklama dederi
egeri

Omek sistem igin ayar degeri

Mumerator Lineer kodlayia ¢ozindrliginin pay degerini ayarlayin. 1000

Denominator | Lineer kodlayic cozindriglinin payda degerini ayarlayin. 1000

Parametre ayarlandiktan sonra, servo siriiciiniin glicii kapatihp acildiginda yapilan ayar gecerli olur.
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} Parametre Yazma ) 006

Parameter setting tzerinde herhangi bir degisiklik yapildiginda, mutlaka parametreleri servo srliciiye yazin.
Parametreleri yazmak icin, parametrelerin yazildigi ekseni segin ve "Single Axis Write" digmesini tiklayin.

[ £7] MELSOFT MR Configurator2 New project

Doprmmct Wew Gie  Paamete Seting(l)  Pameter  Sa%ety  Postonrodata Mont Daonoss  TestMode  Adustrment Took Window  seb

Linear encoder(*=C0PS) —— {TLIM, "LID)

Selecton of encodsr puise count poianty Fumes ator 1] um (165535

Enc. pulse & in increasing dir. by senvo motor posithe dir. .:] Denomnator 20 | wm (1-65535)

Selecton of AT -phase input nterface encoder I-phase Pr—
5 " & fncs Stop interval at home postion retund{™"LIT 1)

7 ra— prosyr vabd ﬂ The stop nterval seting at home positon retumn
1048576 | puise

Servo motor thermistor settng("DOP 1)

franad )
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@I Bu Bolimiin Ozeti ) 968

Bu bélimde, sunlan 6grendiniz:

* MR Configurator2 Yapilandirma Yazilimi + Lineer Kodlayicinin Kutbunu Se¢me
- Yeni bir Proje Olusturma (Calisma Modu Segimi) « Lineer Kodlayici Cozindrligind Ayarlama
« Servo Surlicliyl bir Kisisel Bilgisayara Baglama « Parametre Yazma

* Servo Motor Serisini ve Servo Motor Tipini Ayarlama

Onemli noktalar

MR Configurator2 MR Configurator2 bir kigisel bilgisayar kullanilarak ayarlamay, monitdrde goriintilemeyi, tanilamayi,
Yapilandirma Yazilimi parametrelerin yaziimasini/okunmasim ve test isletimleri kolaylagtinr.

Yeni bir Proje Dlust_u rma Lineer servo motor kullanmak igin, MR Configurator2'nin Yeni Proje iletisim kutusunda “Linear”
(Calisma Modu Secimi) segenegini segin.

Servo Siriciyi bir Kigisel USB kablosu baglandiginda ¢alisma modu degistirme ekrani agildifinda, "Change to "MR-J4-B
Bilgisayara Baglama Linear"" segenegini isaretleyin ve OK digmesini tiklayin.

Servo Motor Serisini ve Servo motor serisi ve servo motor tipi kombinasyonuna bagl olarak spesifik parametreleri ayarlayin.
Servo Motor Tipini
Ayarlama

Lineer Kodlayicinin Lineer servo motor pozitif yonde hareket ettirildiginde lineer kodlayici geri bildirim degeri artacak

Kutbunu Segme sekilde lineer kodlayicinin kutbunu secin. Lineer servo motoru servo-kapal durumunda pozitif
yonde manuel olarak hareket ettirin, MR Configurator2'nin izleme ekraninda motor hizim
(pozitif/negatif) kontrol edin ve servo motor hizim pozitif olarak degistirmek icin Selection of
encoder pulse count polarity ayann konfigiire edin.

Lineer Kodlayici Lineer kodlayic ¢ézliintrlGglnd, payda ve pay dederlerine badl olarak ayarlayin.
Cozindrldgini Ayarlama
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>m Manyetik Kutup Algilama ) ooO®

Bu bélimde, manyetik kutup algilama (baslangi¢ manyetik kutup algilama gerekliligi), manyetik kutup algilamanin
nasil yapilacagi ve manyetik kutup algilama ile ilgili dnlemler aciklanmaktadir.

Boliim 1 - Lineer Servo Motorlar haklanda bilgi edinme
Béliim 2 - Ornek Sistem ve Kapasite Secimi
Boliim 3 - Kurulum ve Kablo Tesisati

Boliim 4 - Lineer Servo Motorlarin Ayarlanmasi

Boliim 5 - Manyetik Kutup Algilama

5.1 Manyetik Kutup Algilamaya Giris

5.2 Manyetik Kutup Algilamaya Hazirlik

5.3 Manyetik Kutup Algilama Y&éntemi

5.4 Manyetik Kutup Algilama

5.5 Manyetik Kutup Algilama Voltaj Diizeyini Ayarlama
5.6 Mutlak Konum Sisteminde Manyetik Kutup Algilama
5.7 Ikili Konfiglrasyonda Manyetik Kutup Algilama

5.8 Manyetik Kutup Algilamaya yonelik Onlemler

5.9 Bu Bélimiin Ozeti

Boliim 6 - Konumlandirma Islemi




k] Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_motor)_TUR

} Manyetik Kutup Algilamaya Girig ) o0

Lineer servo motorunda, ikincil taraf miknatisi ile birincil taraf bobini arasindaki rélatif konumlara baglh clan bir akim
akisi gerekir.

Bu nedenle, bir motor kuruldugunda veya glg agldiginda, miknatis ile sargi teli arasindaki rélatif kenumlan algilayan ilk
manyetik kutup algilama olarak adlandinlan bir islem gerekir. Manyetik kutup algilamanin baslama zamanlamasi
kullanilan lineer kodlayiciya baghdr.

Lineer kodlayia tipi Manyetik kutup algilama

. Sistem ayarlannda manyetik kutup algilama gerektirir.
Mutlak konum tip (sistem ilk kez baslatildiginda)

Artimh tip Giig her agldiginda manyetik kutup algilama gerektirir.

Ornek sistem, artimli tipte lineer kodlayici ile donatilmis, artimh bir sistemdir.
Bu baéliimde, daha cok artimli sistemdeki manyetik kutup algilama agiklanmaktadir,
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>a Manyetik Kutup Algilamaya Hazirhk ) o000

Manyetik kutup algilama baslatiimadan dnce, asagidakileri hazirlayin.

H FLS, RLS ve EM2'nin acik oldugunu kontrol edin. B Modu test isletim modu olarak degistirin.

FLS (fleri strok limiti), RLS (Geri strok limiti) ve Asadidaki adimlan uygulayarak modu test isletim modu olarak
EM2'nin degistirin.

(Zorlamali durdurma 2) acik oldugunu MR 1) Servo siirlcinin gicini kapatin.

Configurator2'nin I/O monitor ekranini kontrol 2) Test islemi se¢me diigmesini (SW2-1) "ON (yukar)"

ederek dogrulayin. konumuna getirin.

3) Servo surlclnun guclnd agin.

1] MELSCHT MR Comfigartoe? Mew peogect
D grgjedt  Wew [DMowle [ Pgasete  Safely  Posbopeyg-dols  Honile  Dogioss  TestMode  Adpsiwent

SW2-1"1 "ON (yukarn)"
konumuna getirin.

ek e spsen con s sfban

+
EELTT E—
Thech e ool weng
+

Ayrintilar igin, "Servo MELSERVO Basics (MR-J4)" kursuna basvurun.
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fﬂ Manyetik Kutup Algilama Yéntemi ) l:/llzl (oc]

Asagidaki iki manyetik kutup algilama yontemi saglanmistir: "Position detection method" ve "Minute position
detection method".

Magnetic pole detection Avantaji Dezavantaji

Position detection = Manyetik kutup algilama, yiksek bir dogruluk derecesine sahiptir Manyetik kutup algilama ilerleme mesafesi byl kkir.

method = Manyetik kutup algilama ayarlama prosedind basittir. Sirtinme degeri kiicik olan ekipmanlar icin, baslangicta bir
manyetik kutup algilama hatasi clusabilic

Minute position = Manyetik kutup algilama iledeme mesafesi kiglktir Manyetik kutup algilama ayarlama prosedird karmasiktir.
detection method - Siirtiinme degeri kiiciik olan ekipmanlar icin bile, manyetik Manyetik kutup algilama sirasinda bir parazit olustugu
kutup algilama kullarilabilir. takdirde, [AL 27 Initial magnetic pole detection error] hatas:
olusabilir

Manyetik kutup algilama yntemini "Linear control-Extension” penceresinde ayarlayin.
Ornek sistemde, manyetik kutup algilama islemi position detection method (baslangic degeri) ile yapiimaktadir.

£7] MELSOFT MR Corfigurator? New project o e |
! Breject  Wew Gl Paramater Seifing(Z) Parameter  Safsty  Positogng-dats  Moriter  [isgnosis  TestMode  Adisiment Took  Windew  Hep
NeAsSe BEoBAseEghAwos

! Project 8% " parametersetting x

Parametar S-Er‘rfr-r_.'.
£ [W] et w| #TRcad [BSetTo Defalt Fovenfy 0 Facameier Copy [ Paramater Blodk
g2 Open [ 5ave de
o T
Fiter 2 |&
—
Vibrason o agnetc pole debeschon({®*LIT1, LTS, LTSTS, MLV, LPWM) Linear servo conirol ("LIT2, LB1, LE2, LBT)
Linsar servn malor magnelc pole debechon sslecion Servo contral emor (AL42) detection funchion selechion
T first Sme servo 0N Magnetic pole detection ﬂ Position fsoped deviation error defecSion enabled ‘ﬂ

Danviaion aor detecson bevel
(vt rpiiatisgtwenseme| piscn derecion method ||}

Before connecting modor = %Lﬁ?m* P £/ mem (0-1000)
o the machne, e serva Bamc o e Speed 0 | s {0-5000)
wywhem can be bested, (GairySiter

Thrust e (0-10000
ﬁtu;m “‘:g;t;‘f*"ﬁ' - Controler reset condiion of servo control error mﬂi‘}ﬂm'.:mn
E = Azsat dssbled (reset by power cyde) :.:I

m

L the: Posbonng Mods 1o Linizar \DD Mok
varify Shat thi motor rotates. [ ——

[Pt o] ] =
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hﬂ Manyetik Kutup Algilama Yéntemi

Parametre Aciklama Baslangic degeri Omek sistem ayan

Method selection Bir manyetik kutup algilama yontemi ayarlayiniz. | Position detection method Position detection method

Sonraki sayfada, position detection method (baslangic degeri) ile manyetik kutup algilama islemi agiklanmaktadir.
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bﬂ Manyetik Kutup Algilama

!ﬂan},retik kutup algilama islemini MR Configurator2'nin test isletim modunu (konumlandirma islemi) kullanarak gerceklestirin.
llerleme uzakhgini "0" olarak ayarlayin ve "ileri yénde calisma" veya "geri yonde calisma" yapin.

) ood

Sonraki sayfada, gercek pencereler kullanarak manyetik kutup algilama islemini simile edin.

1} MELSOFT MR Configurator2 New project
! Project View Parameter Safety  Positioning-dsta  Monitor  Diagrosis  TestMode  Adjustment Tools  Window  Help

_énﬁﬂ.-ﬂﬂ 5l 0B

Magnetic Pole Detection

=20 [&]
(0.0000-107374. 1823)

Move distance unit selechon

Use the Posihoning Mode to
verify that the motor rotates. The SHIFT key can be used for forced stop.

Thrust limit from controller is ignored at the test operation.

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

B L I B e B

Ready |[5tanon 00] MR-14-8 Lnear Servo amgifier connection: USE
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»m Manyetik Kutup Algilama

<1] MELSOFT MR Configurator2 New project

Parameter Safety

Positioning-data  Monitor  Diagnosis  Test Mode

! Project View
‘@ i

o

|| 03 = do i [y | O m 9

A
: Project 1 X

Positioning Mode

= [ New project
£ System Settng
== Unit Conversion
= [lg Axis 1:MR-J4-B Linear
D Parameter

Servo Assistant

|Tn.=-_st Run

i3]

3. Test r'-'1|:||:|F_'S

Before connecting motor
to the machine, the servo
system can be tested.

JOG Mode
IIse the JOG Mode to verify
that the motor rotates.

Positioning Mode

Ise the Positioning Mode to
verify that the motor rotates,

I . Positicning Mode I

You can use Display all on the
maonitor to verify that the

mamkbnre in ratabme meamerels

Ready

Positioning Mode

200 %| mmys
(1-2300)

1000 (4] ms
{0-50000)

0.0000 (4| mm
(0.0000-107374. 1823)

Speed |

Accel, /decel, |
time constant

Move distance
({Load side unit)

Reverse Direction

@ Positive Direction
Maovement

JJ Pause

Adjustment

Tools Window Help

8

The SEIFT key can be used for forced stop.
Thrust limit from controller is ignored at the test operation,

|[Surumm] MR-14-8 Linear Servo amplifier connection: USB

Manyetik kutup algilama islemini tamamladiniz.

Sonraki sayfaya gecmek icin [fJ diigmesini tiklayiniz.

NOM

A
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@& Vianyetik Kutup Algilama Voltaj Diizeyini Ayarlama ) @ec

Konum algilama yéntemiyle manyetik kutup algilama igin, dogrulugun artinlmasi amaciyla manyetik kutup algilama
voltajinin ayarlanmasi gerekir.

Siradaki ve daha sonraki manyetik kutup algilama islemleri icin bu ayan kullanilarak, dengeli manyetik kutup algilama
islemleri gerceklestirilebilir.

[ (1) MELSOFT MR Combiguraton? Mew propect [FEREE==r=)
| regect  gwe  Se  Peeset Setieglll  Pwesete Seletp  Cowlopegdsts  Morvie  Degroms  TestMode  Adpabment  fook  imdow  Hep

ey-]. WL ) AEPlRAsGEh ey ®

Shrest; pols Seteciond " LT L LTI LTSTS, ML e s convbrod (TLITZ LEL LB

L s moS magrals [ St Bon s Son St oDl error [AL4Z) detection Suncon seechon
Thwe it e porve N Magreehc Dole Setechon b Posrson fepeed deaabon ertor detechion enabled 'I'l
Dvatior mrroe detechon evel
Poston 9 | v f0-2000)

peed 9 | mejs (0-5000)

Thrust % (0-1000)
Confrolier reset condition of sered control emor (AL A7) detection
Reset duabied (reet by power cpde) 'lf|

Voltaj diizeyi ayan (llavuz deger)

Servo siirlicll durumu Kiigiik — Orta — Biiyiik
(10 veya daha disiik (Baslangic dederi) 50 veya daha fazla)

isletimde itme kuvveti Kiiglk Biiyiik
Asin yik/asin akim alarmi (AL 32, 50, 51, E1, EC) Madiren olur Sikhkla olur

Manyetik kutup algilama alarmi (AL 27) Sikhkla olur Madiren olur

Manyetik kutup algilama dogrulugu Distik Yilksek
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= .
»m Ayarlama Prosediirii ) oo

Once, manyetik kutup algilama voltaj diizeyini 10 olarak ayarlayin ve manyetik kutup algilamay gerceklestirin.
Manyetik kutup algilama islemi yaparken, Asin yik/asin akim alarmi (AL. 32, 50, 51, E1, EC) olusana kadar manyetik

kutup algilama voltaj diizeyini 5 artinn. Alarma sebep olan degerin yaklasik %70'i nihai manyetik kutup algilama voltaj
dizeyidir.

Manyetik kutup algilama dizeyini 10 olarak
ayarlayin.

-l
-

Manyetik kutup algilama = Kisim 5.4%e bagvurun.

AL 27 Initial magnetic poie Alarru sifirlayin ve Manyetik kutup

Het=ction eron blRshumil servo sdrtclndn algilama dizeyini
3 ' glcini kapatip agin. 5 artinn.

[AL 32 Owvercurrent], [AL
50 Overload 1), [AL 51 Servo strdcunin

Overload 2] veya [AL. E1 glcini kapatip agin.
Overload warning 1]

olustu mu?

Mevcut ayarh degerin yaklasik %70 nihai
manyetik kutup algilama voltaj dizeyidir. * Son ayar degeri [AL. 27 Initial magnetic pole detection error] hatasina neden
olursa, nihai ayar dederi, bir agiy yik/agsin akim alarmina (AL 32, 50, 51, E1, EC)
neden olan deder ile [AL. 27 Initial magnetic pole detection error] hatasina

Manyetik kutup algilama islemini neden olan deder arasindaki bir ara deger clarak degistirilecektir.
son ayar degeri ile yapin.




k] Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_motor)_TUR

(552 oo

Asagidaki sekilde, manyetik kutup algilama voltaj diizeyinin bir ayar 6rnegi gésterilmektedir.

Manyetik I_I I_I I_I
kutup : : :

algilama

dizeyi ayar degeri

’iTQ.TfﬁZiﬂ?aﬁ'( 1:0 X 1:5 X0 X 55 60 > 65 X ?:ﬂ

27 27 50

— I

Ayar degeri disiik AL 50 olustu.
iken, AL. 27 olma
egilimi vardir.
AN

'
Manyetik kutup algilama voltaj

diizeyini artirarak manyetik kutup
algilamay tekrarlayin.

Nihai manyetik kutup algilama voltaj diizeyi: 70 x 0,7 = "49".

Voltage level 49 | = (0-100)
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»ﬂ- Mutlak Konum Sisteminde Manyetik Kutup Algilama ) 000

Mutlak konumlu bir lineer kodlayicinin kullanildigr mutlak konum sisteminde, ekipmani her degistirdiginizde veya bir
motor veya lineer kodlayici degistirdiginizde manyetik kutup algilama islemini gergeklestirin.

Manyetik kutup algilama islemini gercgeklestirirken, Lineer servo ACIK Manyetik kutup algilama secimi icin "Magnetic
pole detection at first servo-on" segin. Manyetik kutup algilama islemini yapmak icin, Linear servo motor magnetic pole
detection selection ayarini "The first time servo ON Magnetic pole detection” seklinde yapin. Manyetik kutup algilama
islemi basariyla tamamlandiginda, manyetik algilama her glic acildiginda gerekli degilse "Magnetic pole detection
disabled" secenegini secin.

(Artimh sistem igin, manyetik kutup algilama her gii¢ agilisinda gerekir.)

| MELSOFT MR Configueator2 New project [P )
Emﬁ.&mwunmwnmmm:m_wm&mw
NAALe BEplRAeEhe98m
i Preject X Parameter Settmg X

0 riewe orogect 4

Parameter Setting

: [F) Set To Default (o vendy [ 70

Linear conirol - Extension

Magnetic pole detection{="LIT1, "LIT3, LTSTS, IOLV, LPWM) | Linear serve contred (*LIT2, LB, LEZ, LBF)
Lingar servo motor magretic poke detection selection Sereg control eror (AL47) detection funcion sslecion

The first Bme servo ON Magreh: pole detechon > 1 ot T

Deviation error detechon level
Position O men (01000
soeed v s 2-5000)
Thrust % (01008
Controfler reset condiion of servo control error (8147 defecton
Reesel disabied {esel by povesr cyce) |

Parametre Baglangig degeri

Lineer servo ACIK Manyetik kutup | Lineer servo motor manyetik kutup algilama flk servo agilisinda
algilama segimi tipini secin. manyetik kutup
algilama




k] Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_motor)_TUR

} ikili Konfigiirasyonda Manyetik Kutup Algilama

Bir makineye, ikili konfiglrasyonda oldugu gibi birden fazla eksen baglanirsa ve birden fazla eksen tzerinde ayni anda
manyetik kutup algilama islemi yapilirsa, manyetik kutup algilama islemi basariyla tamamlanmayabilir. Manyetik kutup
algilama islemini mutlaka her seferinde bir eksen lzerinde yapin. Bu sirada, diger eksenlerin durumunu servo-kapali

seklinde degistirin.

) ood

Yiritme
| Servo-on |

sirasinda
- [ servo-on |




k] Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_motor)_TUR

>}m Manyetik Kutup Algilamaya yonelik Onlemler ) (v I

Manyetik kutup algilama islemini yaparken asagidaki hususlara dikkat edin.

. h:jqnyetik kutup algilama isleminin servo-on komutunun agilmasiyla es zamanl sekilde otomatik olarak basladigina dikkat
edin.

FLS (fleri strok limiti) ve RLS (Geri strok limiti) kullanan makine konfiglirasyonunu olusturun. Aksi takdirde, bir carpisma
makineye zarar verebilir.

Manyetik kutup algilama baslatildiginda, lineer servo motorun hareket yoni (pozitif veya negatif) kestirilemez.

hillanygjcli_k kutup algilama voltaj dizeyinin ayarina bagh olarak, asin yik, asin akim veya manyetik kutup algilama alami
olusabilir.

Bir denetleyicide konumlandirma islemi gerceklestirirken, manyetik kutup algilama isleminin normal tamamlandigini ve
servo-on durumunu kontrol ettikten sonra konumlandirma komutu veren sekansi kullanin. RD (Hazir) aqllmgdan%ir
konumlandirma komutunun verilmesi durumunda, komut kabul edilmeyebilir veya bir servo alarmi olusabilir.

Bir mutlak konum lineer kodlayic kullanilir ve lineer kodlayici ile lineer servo motor arasindaki rélatif konumlarda bir bogluk
olusur ise, manyetik kutup algilama islemini yeniden yapin.

Manyetik kutup algilama isleminin dogrulugu yiik olmadiginda artar.

Lineer kodlayicl yanhs kuruldugunda veya lineer kodlayici ¢oziindrliik ayar veya manyetik kutup algilama voltaj diizeyi hatal
iken, bir servo alarmi olusabilir.

Strekli itme kuvvetinin %30'u oraninda veya daha fazla siirtinme olusturan makine icin, lineer servo motor manyetik kutup
algilama isleminden sonra galismayabilir.

Yatay saft Uzerindeki dengelenmemis itme kuvveti siirekli itme kuvvetinin %20'si veya daha fazlasi olan makine icin, lineer
servo motor manyetik kutup algilama isleminden sonra ¢alismayabilir.

Birden fazla ekseni ikili konfiglirasyon %ihi baglanan makine icin, manyetik kutup algilama islemini birden fazla eksende ayni

anda yapmaya calistiginizda, manyetik kutup algilama islemi yuritiilmeyebilir. Manyetik kutup algilama islemini mutlaka her
seferinde bir eksen (izerinde yapin. Bu sirada, diger eksenlerin durumunu servo-kapali seklinde degistirin.
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@ Bu Bolimiin Ozeti ) 968

Bu bélimde, sunlan 6grendiniz:

* Manyetik Kutup Algilamaya Girig Manyetik Kutup Algilama Voltaj Diizeyini Ayarlama
Manyetik Kutup Algilamaya Hazirlik Mutlak Konum Sisteminde Manyetik Kutup Algilama
Manyetik Kutup Algilama Yontemi Ikili Konfiglirasyonda Manyetik Kutup Algilama

Manyetik Kutup Algilama Manyetik Kutup Algilamaya yénelik Onlemler

Onemli noktalar

Manyetik Kutup Algilamaya Lineer servo motorunda, ikincil taraf miknatis ile birincil taraf bobini arasindaki rélatif konumlara bagh olan bir akim
Giris akisi gerekir. Bu nedenle, bir motor kuruldugunda veya glic agldiqinda, rmiknatis ile sargi teli arasindaki rélatif
konumlan algilayan ilk manyetik kutup algilama olarak adlandinlan bir islerm gerekir.

h‘;:ﬁ‘:ik Kutup Algilamaya Manyetik kutup algilama baslatimadan dnce, asadidakileri hazirlayin.
. FLS, RLS ve EM2'nin acik oldugunu kontrol edin.

Modu test isletim modu olarak degistirin.

Manyetik Kutup Algilama Asadidaki iki manyetik kutup algilama yontemi saglanmistir: "Konum algilama yontemi” ve "Ince konum algilama
Yontemi yontemi®.

Manyetik Kutup Algilama Manyetik kutup algilama islemini MR Configurator2'nin test isletim modunu (konumlandirma islemi) kullanarak
gergeklestirin.
llerlerme uzakhdini "0" olarak ayarlayin ve "forward direction operation” veya "reverse direction operation” yapin.

Manyetik Kutup Algilama Konum algilama yantemiyle manyetik kutup algilama icin, degrulugun artinlmas) amaciyla manyetik kutup algilama
Voltaj Didzeyini Ayarlama voltajimin ayarlanmasi gerekir.

Mutlak Konum Sisteminde Mutlak konum lineer kodlzyicimin kullamldigy mutlak kenum algilama sistemi icin, Linear servo ON Magnetic pole
Manyetik Kutup Algilama detection selection icin "Magnetic pole detection at first servo-on” secin.

tkili Konfigiirasyonda Bir makineye, ikili konfigirasyonda oldugu gibi birden fazla eksen baglanirsa ve birden fazla eksen Gzerinde aym anda

Manyetik Kutup Algilama manyetik kutup algilama islemi yapilirsa, manyetik kutup algilama islemi basanyla tamamlanmayabilir. Manyetik kutup
algilama islernini mutlaka her seferinde bir eksen Gzerinde yapin. Bu sirada, dier eksenlerin dururmunu servo-kapali
seklinde degistirin.

Manyetik Kutup Algilamaya Manyetik kutup algilama isleminin servo-on komutunun acilmasiyla es zamanh sekilde otomatik olarak basladigina
yonelik Onlemler dikkat edin.
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> Konumlandirma Islemi ) 00c

Bu boliimde, MR Configurator2 kullanilarak test isletiminde konumlandirma islemi, denetleyicilerin baglantisi, ayarlar
(eksen numaralar, sistem ayar ve konumlandirma kontrol parametreleri), gli¢ kaynagimin giiciintin agilmasi ve
baslangig konumuna déniis agiklanmaktadir.

Boliim 1 - Lineer Servo Motorlar haklanda bilgi edinme

Béliim 2 - Ornek Sistem ve Kapasite Secimi

Boliim 3 - Kurulum ve Kablo Tesisati
Boliim 4 - Lineer Servo Motorlarin Ayarlanmasi

Boliim 5 - Manyetik Kutup Algilama

Boliim 6 - Konumlandirma Islemi

6.1 MR Configurator2 Kullanilarak Test isletimleri

6.2 Test Isletim Modu icin Hazirlik (Konumlandirma Islemi)

6.3 Test Isletim Modunda Isletimler Yapma (Konumlandirma Islemi)
6.4 Kontrolor ile Baglanti

6.5 Eksen Numarasi Ayarlari

6.6 Kontrolor Ayarlar

6.7 Gucl Agma

6.8 Baslangi¢ Konumuna Déniig .

6.9 Denetleyici Kullamlarak Konumlandirma Islemi

6.10 Bu Bélimiin Ozeti
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} MR Configuratorz Kullanilarak Test i§letimleri

Bu kisimda, MR Configurator2'de mevcut olan test isletim modu tanitiimaktadir.
Bu kursta, isletimlerin kontrol edilmesi icin "Konumlandirma islemi” yapiimaktadir.

Mod adi
DO (gikag sinyali) zorlamal gikisi

fslev

Cilag sinyalleri, lineer servo motor durumundan bagimsiz olarak zorla agihp
kapatilabilir.

Bu islev, sinyal kablo tesisatim kontrol etmek icin kullanilabilir.

Konumlandirma Islemi

Lineer servo motor herhangi bir hizda belirtilen ilerleme mesafesini kat eder ve durur.

Bu iglev, isletimleri ve konumlandirma kontroliniin durma dogrulujunu kontrol etmek
icin kullamlabilir,
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»m Test i§letim Modu icin Hazirhk (Konumlandirma i§lemi)

) ood
1/2
Test isletim modundaki igletimlere (konumlandirma isletimi) hazirlanmak icin bazi ayarlan konfigire ediniz.
Ornek sistem icin, hizi 200 mm/sn seklinde ayarlayiniz.

gwmrrucmwhm

Tl A
3 L 3

By corwee sy o
o thm madew, Hw smes

Hille denaece ot sedechen
ayuiam car b bbad.

Operating slats: | e
e O w3gn munt: twmee
I

ETTE—
s W 3005 M 15 il
! i mstow roLat.

HIFT barp can b oo For B cied sheg.

b it e o sller o ignaned L the Best aperatien.

raaloy & relaing roperly.

Loz |
ety

[Stetion 03] MR- 348 Linear Serva ampkier cannecion: SR

Parametre Aciklama

Baslangic degeri Ayar
Lineer servo motor hizini ayarlayiniz.

4+

Makine birim dontstiirme ayarinda ilerleme mesafesinin birimini degistirebilirsiniz.
Blnleimn bt A B e D o emenams leomm e D e

P PRS- i e P |
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»m Test Isletim Modu icin Hazirlik (Konumlandirma Isletimi) ) nzgﬂ

Makine birim donlstiirme ayarinda ilerleme mesafesinin birimini degistirebilirsiniz.
Makine birim déntstiirme ayarini konfigiire etmek icin [Tools] - [Machine Unit Conversion Display Setting] 6gelerini seciniz.
Sonraki sayfada, asagidaki ayarlarin yer aldigi test isletim modu (konumlandirma isletimi) agiklanmaktadir.

-
Machine Unit Conversion Display Setting 1

Make machine unit conversion valid

Unit conversion setting

Command unit
Cpm @ mm Oinch O pulse

Linear scale resolution {number of pulses)

20000 | pulse  (1-2147483547)

Linear scale resolution {movement amount)
10000 | mm (0.0001-214748. 3647)

ANH& the "Command unit” setting.

I (o] 4 I [ Cancel
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»m Test Isletim Modunda isletimler Yapma (Konumlandirma Islemi) ) ooc

Test isletim modunda isletimler yapin (konumlandirma islemi).
Ornek sistem, "Positive direction travel” ve "Negative direction travel" islemlerini ylriterek asagidaki gibi caligir.

Eksen 1
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m Kontrolor ile Baglant ) oo

Bir denetleyici ile servo siirlictyl baglayn.

MR-J4-B servo ylikseltici bir SSCNET III/H aray(ziine sahiptir.

Optik iletisim yontemini kullanan SSCNET II/H ylksek parazit toleransi ve ylksek hiz, tam dupleks iletisim elde eder.
Denetleyici ile servo striiclyl baglamak icin 6zel bir kablosu kullanin. Konektérlere sahip kablo kolay baglanti ve
baglanti kesme imkani saglar.

Servo sistemi
denetleyici MR-J4-40B (Eksen 1) MR-J4-40B (Eksen 2}

SSCNET I kablolanni kullanirken asagidaki hususlara dikkat edin, W Baglant yontemi

= Kabloya biyiik bir darbe veya yandan baski gibi herhangi bir glic uygulanirsa veya
kablo cekilir, aniden biikuldr veya cevrilirse i¢ parcalar deforme olur veya zarar
goriis ve optik iletim yapilamayabilir.
Fiber optikler sentetik recineden dretilmis oldujundan, ates veya yiksek
sicakliklara maruz kaldiginda termal deformasyona ugrar.
Optik kablo ucunun bitis tarafi kirlenirse, optik iletim yanda kalir ve anzalara neden
olabilir.
Konekt&rden veya kablonun ucundan ¢ikan 151§a dogrudan bakmayin.
Sizin giivenliginiz ve konektoriin korunmasi icin, son eksenin servo siriicisinde
kullanilmayan konektére (CN1E), verilen kapaklardan birini takin.
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»m Eksen Numarasi Ayarlan ) 00c

Servo yukseltici icin bir kontrol ekseni numarasi ayarlayin.
Kontrol eksenlerini tanimlamak icin her servo suriiciliye bir kontrol ekseni numarasi verilir. Baglanti sirasina bakilmaksizin

16'e kadar eksen numarasi ayarlanabilir.
Ayarlanan kontrol ekseni numaralarinin bir servo sisteminde &rtiismemesi durumunda galismanin

gerceklesmeyebilecegine dikkat edin.

Servo suriicinin 6n kapaginda hem eksen secim déner diigmesini (SW1) hem de yardimci eksen numarasi ayarlama
digmesini (SW2) kullanarak servo ylikseltici i¢in bir kantrol ekseni numarasi ayarlayin.

Doner eksen segme : Dodner eksen segme
digmesi (SW1) Q17205 diigmesi (SW1)

£7 SSCNETII/H
[ e v i h e

Yardima eksen T—— Yardima eksen

numarasl aya dama . numarasl aya rlama
diigmesi (SW2) MR-J4-408 MR-J4-40B diigmesi (SW2)
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»m Kontrolor Ayarlan ) 00c

Bu kisimda, lineer servo motorun kontrol edilmesi icin denetleyici ayarlan agiklanmaktadir. Bu kisimda, sadece ddner
servo motorlardan farkli olan ayarlar agiklanmaktadir.

m Sistem Ayarlan )

Asagida, sistem ayar dgesi gosterilmektedir.

Ampiifier Information
Ampkfier Model |MR-34(w)-8 (R)

Amplifier Setting E
=)

-
-l
.l |

Amplifier Operation Mode "Lneat - Isletim modu Bir calisma modu segin.

Axis Information
Axis No. 1=

Am.at-el[

Input Filter Setting

" Nothing E Id S-er-roParmterSem‘
" 0.8ms
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m Servo parametreleri ) oo

Servo parametreleri icin asagidaki degerleri ayarlayin. (Degerlerin ayarlanma yéntemi igin, B&liim 4 ve 5'e basvurun.)

Ayar 6gesi Aciklama Ayar

Servo motor serisi ayar Servo motor serisini ayarlayin. O0BB

Servo motor tipi ayan Servo motor tipini ayarlayin. 2101

Kodlayic darbe sayimi polarite Lineer kodlayicmn kutbunu ayarlayin. Encoder pulse in the servo
secimi motor positive direction

Lineer kodlayici ¢ozlintrlagl - Pay | Lineer kodlayio ¢oziindrliginin pay degerini 1
ayarlayin.

Lineer kodlayic ¢ozinirlGgi - Lineer kodlayic ¢ozinirligilindn payda dederini 20
Payda ayarlayin.

Manyetik kutup algilama yontemi Bir manyetik kutup algilama yontemi ayarlayin. Position detection method
secimi

Manyetik kutup algilama voltaj Bir manyetik kutup algilama diizeyi ayarlayin. 49
dizeyi




il Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_motor)_TUR

>m Konumlandirma Kontrol Parametreleri ) nﬂ;ﬂ
1/

Lineer kodlayicinin birimi "mm" olarak ayarhdir.
Denetleyici komutu ¢ézinurligiunin birimini lineer kodlayici ile eslestirin.
Asagidaki sekilde, lineer kodlayicinin darbe sayisi (AP) ile ilerleme mesafesi (AL) arasindaki iliski gosterilmektedir.

Kullamici Denetleyici Servo sirici

Komut
(]

1

]

]

| Lineer servo motor
I

! '

1

1

1

Konum geri bildirimi
[mm]

Lineer kodlayici

Hiz geri bildirimi
[mmy/s]

Farklilasma

Lineer kodlayicr cozindrligd 0,05 pm iken, darbe sayisini (AP) ve ilerleme mesafesini (AL) asagidaki gibi hesaplayimz.

Darbe sayisi (AP) [pulse] 1 20

llerleme mesafesi (AL) [um] 0,05 1

MELSOFT MT Works2 kullanarak, sadece makine bilesenlerini girerek (6lgek ¢ozintrligul gibi) gereken parametreleri
kolayca ayarlayiniz.

F N
Electronic Gear Setting - Axis #1 [

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

Machinz Compenents : ]Linl:ar Sorvo ;1
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m Konumlandirma Kontrol Parametreleri

Electronic Gear Setting - Axis #1

Entry

Seect the machine components, and enter the machinz data to automaticaly set the fixed parameter
(number of palsesfrev., travel valiefrev.).

Machinz Components |Lim:.:|r Sorvo ﬂ

Unit Setang O:rmm -

Scale Resolution 0.0500  [pm]

Reduction Gear |

Ratio (MLMM) =
[

!

Encoder Resalution

Setting Range

Bu diagme tiklandiginda, darbe sayisi

* | _________ Cakulate Electronic Gezar | —mgl] ve parametreler icin ayarlanacak

ilerleme mesafesi hesaplanic
Calculation Result

- Fixed Parameter |Unit Setting 0:mm
Mumber of Pulses/Ray, 1000PLS | 20
Travel Vaue Rev. SO0 im fravel Valueper Puse |

As a result of calodation, no error occurs in the fravel value,

Applying the calculation resul: above,

you want to perfom 00 [pm] the ermor for the 0.0 [um]

iz about travel valie

OK diugmesi tiklandiginda,

Click OK to reflect to the fixed parameter. Ok —=iggl] hesaplama sonuclarn

parametrelere uygulanic
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[ 67 [EPPT

Denetleyicinin gicind acin.
Denetleyici ve servo ylkseltici SSCNET II/H iletisimini ve basa dondiirme iletisimini baglatir.
Basa dondiirme iletisimi basariyla tamamlandiginda, "b#" (ready-off, serva-kapali durumu) gérintilenir.

GG agll  —
Q17205

£7 SSCNETIII/H

. — .

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

LM-H3 LM-H3

Artimli bir lineer kodlayia kullanilan sistemlerde, manyetik kutup algilama islemi gii¢ acildiktan sonra ilk
servo-acilisinda otomatik olarak gerceklestirilir. Bu nedenle, bir konumlandirma islemi yapilirken, mutlaka
servo-on durumunu konumlandirma komutunun durumunu ara kilit olarak kontrol eden bir sekans
olusturun.
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»m Baslangic Konumuna Déniis

) oo

Baslangi¢ konumuna donus islemi, makinenin baslangi¢ konumunu belirler. Baslangi¢ konumu belirlendiginde, baslangig

konumuna gore sonraki konumlandirma kontrol isletimleri gerceklestirilir.

Lineer servo motorun baslangi¢ konumu, lineer konumlandirma baslangic konumuna bagli olarak, baslangi¢ konumuna

doniste ayarlanan durma araligina uygun konumdur.

Baslangi¢ konumuna dontsteki lineer kodlayicl baslangic konumu, kullanilan lineer kodlayiciya bagl olarak degisir.

Lineer kodlayic tipi Baslangi¢ konumuna déniiste lineer kodlayia baslangig konumu

Baslangig konumuna dénis basgladiktan (referans isareti) sonra ilk
olarak lineer kodlayici baglangig konumundan gegilir

Artimli lineer kodlayic

Mutlak konum lineer kodlayici Lineer kodlayicr baslangig konumu (Mutlak konum verisi = 0)

Baslangic konumuna déntiste durma araligini, MR Configurator2'nin "Linear control-Basic" penceresinde ayarlayiniz.

1/2

1] MELSOFT MR Configurator2 New project o (5
i Project View Fle Porameter Setting(Z) Pprameter Safety Positoning-data Monitor [Diagnosis  TestMode  Adjustment Tools Window  Help
NPRMASe Bl BEamchaems
_ Project & x Parameter Setting x] 1F =
= [ Hew project . ——
£ System Setting Parameter Setting = ]
=5 Unit Conversion : : [ L [ N
= : Axis 1 w | 4=dRead () Set To Defalt Verify LR Parameter Copy Parameter Block
= [lug Ais 1:MR-34-8 Linear _'IE - M4 ] e 2
[ Parameter PR open Fsave as
Filter 2 S -
T Crr—
Vibration cor Linear encoder{==C0P4) Linear encoder resclution(==LIM, *=LI0)
E—— Salaciion of sncoder pulse count polart Numer. 1000 6553
! Servo Assistant 2 x Gain changing of tr ator um {1-65535)
— £l Unear control Enc. pulse is in inmeasing dr. by servo motor positive dir, V_] Denominator 1000 | pm (1-65535)
Test Run il Basic [
..., ~ Extension Salection of ABZ-phase input interface encoder 7-phase - x
; 1123 - guat ; i Hon t Fanclion Stop interval at home position returm(®LIT 1)
3. TestModes Basic 2 phase side no-signal slarm defeciion vald B N
Belore connectig motu G fite ] e
to the machine, the servo Extension
system can be bested, Ijo
EImE Extension 2 Servo motor thermistor setting(™DOF 1)
| Is@ ih 0 Mode Bo e, Ewtencinn 3 il




Servo_MELSERVO_Basics(Linear_servo_motor)_TUR

»m Ba;langlg Konumuna Donis

(] MELSOFT MR Configurator? New project

i Project View Fie

TestRun (]
VAl
Before connecting motor

to the machine, the servo
system can be tested,

[ J0G Mode
Use the JOG Mode to verify
that the motor rotates.

E

Use the Positioning Mode to
verify that the motor rotates.

Parameter Seting(Z)  Parameter

Safety Posioning-dats Monitor  [Eagnosis

Vibration col
Onee-touch t
Gain changing
= Unear confrol
Basic
N Extension
o B List display
Basic
Gainffiter
Extension
e
Extension 2

Extension 3

TestMode Adjustment Tools Window

Help

Selection of encoder pulse count polarity

Selection of ABZ-phase input interface encoder ?-phase
connection judgment function

z«phmﬁdem#ddam deteston vakd

Enc. pulse is in inoreasing dir. by servo motor positve dir, 3

Iv]

y Stop interval at home position retum(™LIT1)

The stop interval setting at home position

Linsar encoder resolution(®LIM, ™LID)
Mumerator 1000 | pm (1-65535)

Denominator | 1000 | ym (1-65535)

Serva motor thermistor setting{®DOP 1)

mmwmwmmﬁuw
Enbled e

af
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m Artimh lineer kodlayici kullanilarak baslangic konumuna doéniis ) 0oo

Asagidaki sekilde, durma araligi 1048576 darbeye (baslangi¢ degeri) ayarlandiginda, yakinlik Gnitesi tipi baslangig
konumuna dénis isletim ornegi gosterilmektedir.

Baslangi¢c konumuna doniis basladiktan sonra ilk gegilen lineer kodlayici baslangi¢c konumuna referansla, baslangig

konumu yakinlk Gnitesinden sonraki en yakin referans baslangic konumu olacaktir (lineer kodlayici baslangig
konumundan 1048576 darbe x n kat uzakta olan konum).

Baglangig konumuna doniig yondi
»

Baslangig konumuna donis hizi

/ Dusgtrilmis hiz

I
I
- - | b,
Lineer servo motor 0 mm,/sn f 1
I I
1

ACIK
Yakinhk tnitesi sinyali  KAPALI

1048576 darbe

1048576 darbe x n kat
-
|
I_:_I.l :
Lineer servo motor konumu — ry

1
[
[
[
:
[
Referans baslangig konumu JI
[
[
[
[
[
[
[

Lineer kodlayic baslangig konumu Baslangig konumu

Tam strokta sadece bir lineer kodlayici baslangi¢ konumu ayarlayin ve bir baslangic konumuna dénis basladiktan
sonra bu konumdan mutlaka gecildiginden emin olun.

Baslangi¢ konumuna déniis yoniinde lineer kodlayic baslangig konumu mevcut degilse, denetleyicide bir
baslangi¢ konumuna dénis hatasi olusur.
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»m Denetleyici Kullanilarak Konumlandirma iglemi ) 00

Asagida ornek sistemin konumlandirma islemi gésterilmektedir.
Konumlandirma islemlerine ve digerlerine yonelik programlar hakkinda aynntili bilgi igin, asagidaki kurslara basvurun.

« Bir hareket CPU'su servo sistemi denetleyicisi oldugunda: "MOTION CONTROLLER Basics (Real Mode:SFC)" kursu
« Bir basit hareket modiilG servo sistemi denetleyicisi oldugunda: "SIMPLE MOTION Module" kursu

Eksen 1
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@& Bu Bslimiin Ozeti

Bu bélimde, sunlar 6grendiniz:

» MR Configurator2 Kullanilarak Test Isletimleri Kontrolér Ayarlar

+ Test Isletim Modu icin Hazirlik (Konumlandirma Gig acik
Iglemll] | Baslangig Konumuna Déniis
Test Isletim Modunda Isletimler Yapma

: Denetleyici Kullanilarak Konumlandirma Islemi
(Konumlandirma Islemi) enetleyici Kullanilarak Konumlandirma Isle

Kontrol&r ile Baglant
Eksen Numarasi Ayarlan

Onemli noktalar

MR Configurator2 Kullanilarak Test « MR Configurator2'de asadidaki test isletim modlan saglanur: *DO (gikis sinyali) zorlamali cikisi” ve
Islemleri “Konumlandirma islemi”.

Kontrolér ile Baglant: - SSCNET I kablolanmi kullanirken asagidaki hususlara dikkat ediniz

* kKabloya bilyiik bir darbe veya yandan baski gibi herhangi bir glic uygulanirsa veya kablo cekilir, aniden
biikilir veya gevrilirse ic parcalar deforme olur veya zarar géris ve optik iletim yapilamayabilir

* Fiber optikler sentetik recineden tretilmis oldudundan, ates veya yiiksek sicakliklara maruz kaldiginda termal
deformasyona ugrar.

- Optik kablo ucunun bitis tarafi kirlenirse, optik iletim yanda kalir ve arizalara neden olabilir

- Konektéirden veya kablonun ucundan gikan isifa dogrudan bakmayiniz.

- Sizin glvenliginiz ve konektérin korunmasi icin, son eksenin servo siricisinde kullanilmayan konektére
(CM1B), verilen kapaklardan birini takiniz.

Eksen Numaras: Ayarlan - Kontrol eksenlerini tamimlamak icin her servo yikselticiye bir kontrol ekseni numarasi verilir Baglanti sirasina
bakilmaksizin 16'e kadar eksen numarasi ayarlanabilir.
- Ayarlanan kontrol ekseni numaralanmin bir servo sisteminde értismemesi durumunda galismanin
gerceklesmeyebilecedine dikkat ediniz.

Kontrolér Ayarlan - Ayarlanan parametreleri etkinlestirmek icin, denetleyicideki parametreleri servo siiriiciiye yazdiktan sonra
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@& Bu Bslimiin Ozeti

Kontrolar Ayarlan

Baslangic Konumuna Déniis

) ood

2/2

- Ayarlanan parametreleri etkinlestirmek icin, denetleyicideki parametreleri servo sirliciiye yazdiktan sonra

servo siriiclinin enerjisini kapatip yeniden aginiz.

- Lineer kodlayianin darbe sayisi (AP} ve ilerleme uzakhgi (AL) asagidaki gibi hesaplanir.

Darbe sayisi (AP) [pulse] 1

flerleme mesafesi (AL) [um] Lineer kodlayicr cézinGrldgi [pm]

+ Servo sUrliciinin gich agldiktan sonra basa dondlrme iletisimi basariyla tamamlandiginda, "b#* (hazir-

kapal, servo-kapal durumu) gérintilenir.

+ Artimh bir lineer kodlayici kullamilan sistemlerde, manyetik kutup algilama islemi giic agldiktan sonra ilk

servo-aglisinda otomatik olarak gerceklestirilir. Bu nedenle, bir konumlandirma islemi yapilirken, mutlaka
servo-on durumunu konumlandirma komutunun durumunu ara kilit olarak kontrol eden bir sekans
olugturunuz.

- Baslangig konumuna dénds islemi, makinenin baslangic konumunu belifler. Baslangic konurmu

belirlendiginde, baslangig konumuna gore sonraki konumlandirma kontrol islemlen gergeklestirilic

| ¥
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Test Son Test ) < J o1 Joc

Artik MELSERVO Temel Bilgileri (Lineer servo motor) Kursundaki tim dersleri tamamladiginizdan, son teste girmeye
hazirsiniz.

Ele alinan konulardan herhangi birini tam anlamadiysaniz, litfen bu konulan gézden gecirmek icin bu firsati degerlendirin.
Bu Son Testte toplam 5 soru (18 madde) yer almaktadir.

Son testi istediginiz sayida uygulayabilirsiniz.
Testin puanlanmasi

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

Puan sonugclan

Dogru cevap sayisi, soru sayisi, dogru cevaplann yiizdesi ve basarili/basansiz sonucu puan sayfasinda
gorintilenir.

Dogru cevaplar :

T ) Testi gegebilmek igin, sorulann
oplam soru : . =
%60'in1 dogru cevaplamaniz
gerekir.

Yizde : 100%

Devam Et ‘ ‘ incele

+ Testten gkmak igin Devam Et digmesini tiklayin.
= Testi incelemek igin Incele diigmesini tiklayin. (Dogru cevap kontroli)
« Testi tekrar yapmak icin Tekrar Dene dUgmesini tiklayin.
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Son Test 1

Terim kutusundan lineer servo motor bilesenlerinin adlanni seciniz.

Birincil taraf Terim kutusu

) 1. Kaliplanmis regine
1Y . Daimi miknatis
E2 . Montaj parcasi (bag)
§ . Motor bobini

' ' . Lamine c¢ekirdek

v

ikincil taraf

Kaliplanmug recine veya paslanmaz kapak

IED | bl

Cevapla ] I Geri ]
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Son Test 2

Lineer servo motorlarin kullammu icin gecerli olmayan énlemleri seciniz.

Kalp pili gibi bir tibbi cihaz kullanan kisiler Griinden ve ekipmanlardan uzak durmalidir.
Kol saati, delikli kiipe, kolye gibi metal takilar kullanmayiniz

Demir aletler kullaniniz.
Motorun yakimina manyetik kartlar, saatler, telsiz telefonlar vb. koymayiniz.
Urtiniin kaliplanmis parcalan (izerine darbe veya baski uygulamayiniz.

"Caution! Strong Magnet" veya benzeri mesajlar koyunuz ve cevresinde ikazlarda bulunarak ve
benzeri yontemlerle tedbirler aliniz.

Cevapla ] [ Geri ]
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Son Test 3

) ood

polarite secimi gosterilmektedir.
Her kutuda, MR Configurator2'de izlenecek motor hizinin yéniini Pozitif veya Negatif olarak seciniz.

Lineer servo motorun
hareketi

(LM-H3 serisi motor, pozitif yén)

(LM-H3 serisi motor, negatif yon)

MR Configurator2'deki
lineer kodlayici darbe
sayimi polarite secimi

Servo motor pozitif
yininde kodlayici
darbe artan yoni

Servo motor pozitif
yoniinde kodlayic
darbe azalan yoni

Servo motor pozitif
yoniinde kodlayici
darbe artan yoni

Servo motor pozitif
yoniinde kodlayic
darbe azalan yoni

Pozitif veya Negatif, MR
Configurator2'de izlenen
motor hizinin yénii

@ |

Cevapla ] I Geri

Asagidaki tabloda lineer servo motor hareketinin kombinasyonlar ve MR Configurator2'deki lineer kodlayici darbe sayimi
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} Son Test 4 ) 00c

Asagidaki cimlelerde, MR Configurator2 kullamilarak manyetik kutup algilama islemine hazirhklar aciklanmaktadir.
Cimleleri tamamlamak icin her kutuda ACIK veya KAPALI secenegini seciniz.

* FLS, RLS ve EM2'yi kontrol ediniz. ]
MR Configurator2’nin G/C monitérnini kontrol ederek FLS (Ileri strok limiti), RLS (Geri strok limit) ve EM2'nin (Acil stop 2)

_ v | oldugunu kontrol ediniz.

T
' Modu test 'ifletim modu olarak degistiriniz.

Asagidaki adimlan uygulayarak modu test isletim modu olarak degistiriniz.

1) Servo stirtictiniin giictnG | ¥ | duruma getiriniz.

2) Test isletimi se¢me dagmesini (SW2-1) " | v | (yukan)" konumuna getiriniz.

3) Servo strtcinin gictnd | ¥ | duruma getiriniz.
04

Cevapla ] I Geri ]
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} Son Test 5 ) ooo

Asagidaki sekilde, lineer kodlayicinin darbe sayisi ile ilerleme mesafesi arasindaki iliski gosterilmektedir.
Her kutuda AP (darbe sayisi) ya da AL (ilerleme mesafesi) seciniz.

Kontroldr Servo stricl

Kullanic

Lineer servo motor

Konum geri
bildirimi - .
[mim] Lineer kodlayic

Hiz geri
bildirimi Farklilagma
[mm/s]

Cevapla ] I Geri ]
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) ﬂﬂﬂ

Son Testi tamamladiniz. Sonuclariniz asagidaki alanda gosterilmektedir.
Son Testi sonlandirmak icin, sonraki sayfaya geciniz.

LA

Dodru cevaplar:

L]

Toplam soru :

Yizde : 100%

Devam Et | ‘ incele ‘

Tebrikler. Testi basariyla gectiniz.
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MELSERVO Temel Bilgileri (Lineer serve motor) Kursunu tamamladiniz.

Bu kursa katildiginiz igin tesekkir ederiz.

Derslerden keyif almis olmanizi ve bu kursta edindiginiz bilgilerin
gelecekte faydall olmasini umariz.

Kursu istediginiz kadar ¢ok gézden gegirebilirsiniz.

‘ Incele ‘ ‘ Kapat ‘
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