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Zu diesem Handbuch
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Sicherheitshinweise

Sicherheitshinweise

Allgemeine Sicherheitshinweise

Zielgruppe

Dieses Handbuch richtet sich ausschlie3lich an anerkannt ausgebildete Elektrofachkrafte, die mitden
Sicherheitsstandards der elektrischen Antriebs- und Automatisierungstechnik vertraut sind. Projek-
tierung, Installation, Inbetriebnahme, Wartung und Priifung der Gerédte dirfen nur von einer aner-
kannt ausgebildeten Elektrofachkraft, die mit den Sicherheitsstandards der elektrischen Antriebs-
und Automatisierungstechnik vertraut ist, durchgefiihrt werden. Eingriffe in die Hard- und Software
unserer Produkte, soweit sie nicht in diesem Handbuch beschrieben sind, diirfen nur durch unser
Fachpersonal vorgenommen werden.

BestimmungsgemaBer Gebrauch

Die Gerate der MELSERVO-J4-Serie sind nur fiir die Einsatzbereiche vorgesehen, die in diesem Hand-
buch beschrieben sind. Achten Sie auf die Einhaltung aller in diesem Handbuch angegebenen Kenn-
daten. Die Produkte wurden unter Beachtung der Sicherheitsnormen entwickelt, gefertigt, gepriift
und dokumentiert. Unqualifizierte Eingriffe in die Hard- oder Software bzw. Nichtbeachtung der in
diesem Handbuch angegebenen oder am Produkt angebrachten Warnhinweise kdnnen zu schweren
Personen- oder Sachschaden fiihren. In Verbindung mit der Servoverstarkerserie MR-J4 diirfen nur
von MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE empfohlene Zusatz- bzw. Erweiterungsgerdte benutzt werden.

Jede andere dariiber hinausgehende Verwendung oder Benutzung gilt als nicht bestimmungs-
gema.
Sicherheitsrelevante Vorschriften

Bei der Projektierung, Installation, Inbetriebnahme, Wartung und Priifung der Gerate mussen die fiir
den speziellen Einsatzfall gliltigen Sicherheits- und Unfallverhiitungsvorschriften beachtet werden.

Es missen besonders folgende Vorschriften (ohne Anspruch auf Vollstédndigkeit) beachtet werden:

@ VDE-Vorschriften

- VDEO0100
Bestimmungen fiir das Einrichten von Starkstromanlagen mit einer Nennspannung bis 1000 V
- VDEO0105
Betrieb von Starkstromanlagen
- VDEO0113
Sicherheit von Maschinen; elektrische Ausriistung von Maschinen
- VDEO0160
Ausristung von Starkstromanlagen mit elektronischen Betriebsmitteln
- VDE 0550/0551
Bestimmungen fiir Transformatoren
- VDE 0700
Sicherheit elektrischer Gerate fiir den Hausgebrauch und dhnliche Zwecke
- VDE 0860

Sicherheitsbestimmung fiir netzbetriebene elektronische Gerate und deren Zubehor fiir den
Hausgebrauch und dhnliche allgemeine Anwendung
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@ Brandverhiitungsvorschriften
® Unfallverhltungsvorschriften

- VBGNr.4
Elektrische Anlagen und Betriebsmittel

@® Niederspannungsrichtlinie

Gefahrenhinweise

Betreiben Sie einen Servoverstarker nur, wenn Sie Kenntnisse tber die Ausstattung, die Sicherheits-
und Handhabungsvorschriften haben. In diesem Handbuch sind die Sicherheitsvorkehrungen in
zwei Klassen unterteilt, GEFAHR und ACHTUNG. Die einzelnen Hinweise haben folgende Bedeutung:

GEFAHR:

Bedeutet, dass eine Gefahr fiir das Leben und die Gesundheit des Anwenders besteht, wenn die
entsprechenden VorsichtsmaBBnahmen nicht getroffen werden.

ACHTUNG:

Bedeutet eine Warnung vor méglichen Beschéddigungen des Gerdtes oder anderen Sachwerten
sowie fehlerhaften Einstellungen, wenn die entsprechenden VorsichtsmaBnahmen nicht
getroffen werden.

HINWEIS

Auch die Missachtung von Warnhinweisen kann in Abhangigkeit der Bedingungen schwerwiegende
Folgen haben. Um Personenschaden vorzubeugen, befolgen Sie unbedingt alle Sicherheitsvorkeh-
rungen.

bedeutet, dass eine falsche Handhabung zu einem fehlerhaften Betrieb des Servoverstarkers oder
des Servomotors flihren kann. Eine Gefahr fiir die Gesundheit der Betreiber oder eine Beschadi-
gung des Gerates oder anderer Sachwerte besteht jedoch nicht.

Dieser Hinweis deutet auch auf eine andere Parametereinstellung, auf eine andere Funktion, einen
anderen Gebrauch hin, oder er bietet Informationen fir den Einsatz von Zusatz bzw. Erweite-
rungsgeraten.
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Konformitat mit EG-Richtlinien

Die EG-Richtlinien sollen dazu dienen, den freiziigigen Giitervertrieb innerhalb der EU zu ermdgli-
chen. Mit der Festschreibung ,wesentlicher Schutzvorschriften” stellen die EG-Richtlinien sicher, dass
technische Barrieren im Handel zwischen den Mitgliedsstaaten der EU ausgerdaumt werden. In den
Mitgliedsstaaten der EU regeln die Maschinen-Richtlinie (gliltig seit Januar 1995), die EMV-Richtlinie
(gltig seit Januar 1996) und die Niederspannungs-Richtlinie (giltig seit Januar 1997) der EG-Richt-
linien die Sicherstellung der fundamentalen Sicherheitsbediirfnisse und das Tragen der Kennzeich-
nung ,CE”".

Konformitat mit den EG-Richtlinien wird durch die Abgabe einer Konformitatserklarung sowie durch
die Anbringung der Kennzeichnung ,CE” am Produkt, an seiner Verpackung oder in seiner Betriebs-
anleitung angezeigt.

Die oben genannten Richtlinien beziehen sich auf Apparate und Systeme, nicht jedoch auf Einzel-
komponenten, es sei denn, die Komponenten haben eine direkte Funktion fiir den Endbenutzer. Da
ein Servoverstarker zusammen mit einem Servomotor, mit einer Steuervorrichtung und weiteren
mechanischen Teilen installiert werden muss, um einen fur den Endbenutzer sinnvollen Zweck zu
erfiillen, haben die Servoverstarker diese Funktion nicht. Sie konnen daher als eine komplexe Kom-
ponente bezeichnet werden, bei der eine Konformitatserklarung oder die Kennzeichnung ,CE” nicht
erforderlich ist. Diese Position wird auch von CEMEP, dem europdischen Verband der Hersteller von
elektronischer Antriebstechnik und elektrischen Maschinen, gestiitzt.

Die Servoverstarker erfiillen jedoch entsprechend der Niederspannungs-Richtlinie die Voraussetzun-
gen zur Kennzeichnung ,CE” der Maschinen oder Zubehdrteile, in denen der Servoverstarker einge-
setzt wird. Zur Gewdhrleistung der Konformitat mit den Anforderungen der EMV-Richtlinie hat MIT-
SUBISHI ELECTRIC das Handbuch ,EMC INSTALLATION GUIDELINES” (Artikelnummer: 103944)
zusammengestellt, in welchem die Installation des Servoverstarkers, der Bau eines Schaltschranks
und andere Installationstatigkeiten beschrieben werden. Wenden Sie sich bitte an den fiir Sie zustan-
digen Vertriebspartner.
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Spezielle Sicherheitshinweise

Die folgenden Gefahrenhinweise sind als generelle Richtlinien fiir Servoantriebe in Verbindung mit
anderen Geraten zu verstehen. Sie miissen bei Projektierung, Installation und Betrieb der elektrotech-
nischen Anlage unbedingt beachtet werden.

GEFAHR:

@ Dieimspezifischen Einsatzfall geltenden Sicherheits- und Unfallverhiitungsvorschriften sind
zu beachten. Der Einbau, die Verdrahtung und das Offnen der Baugruppen, Bauteile und
Gerdte miissen im spannungslosen Zustand erfolgen.

@ Vor der Installation, der Verdrahtung und dem Offnen der Baugruppen, Bauteile und Geriite
miissen Sie die Gerdte in den spannungslosen Zustand schalten und mindestens 15 Minuten
warten. Messen Sie vor dem Beriihren mit einem Spannungsmessgeriit, ob sich die Restspan-
nung in Kondensatoren etc. abgebaut hat.

@ Beriihren Sie Servoverstdrker oder Servomotor oder den optionalen Bremswiderstand nicht
wéihrend oder kurz nach dem Betrieb im spannungsfiihrenden Zustand. Die Bauteile erhitzen
sich stark, es besteht Verbrennungsgefahr.

@ Baugruppen, Bauteile und Gerdte miissen in einem beriihrungssicheren Gehduse mit einer
bestimmungsgemdBBen Abdeckung und Schutzeinrichtung installiert werden.

@ Bei Gerditen mit ortsfestem Netzanschluss muss ein allpoliger Netztrennschalter oder eine
Sicherung in die Gebdudeinstallation eingebaut werden.

@ Servoverstdrker und Servomotor sind sicher zu erden.

@ Uberpriifen Sie spannungsfiihrende Kabel und Leitungen, mit denen die Gerdite verbunden
sind, regelmdBig auf Isolationsfehler und Bruchstellen. Bei Feststellung eines Fehlers in der
Verkabelung miissen Sie die Gerdte und die Verkabelung sofort spannungslos schalten und
die defekte Verkabelung ersetzen.

@ Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme, ob der zuliissige Netzspannungsbereich mit der
ortlichen Netzspannung iibereinstimmt.

@® NOT-HALT-Einrichtungen gemdfB VDE 0113 miissen in allen Betriebsarten des Servoantriebs
wirksam bleiben. Ein Entriegeln der NOT-HALT-Einrichtung darf keinen unkontrollierten und
undefinierten Wiederanlauf bewirken.

@ Die NOT-HALT-Einrichtung muss so geschaltet sein, dass die elektromagnetische Halte-
bremse auch bei einem NOT-HALT aktiviert wird.

@ Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen nach DIN VDE 0664 Teil 1-3 sind als alleiniger Schutz bei
indirekten Beriihrungen in Verbindung mit Servoverstdrkern nicht ausreichend. Hierfiir sind
zusdtzliche bzw. andere SchutzmafBnahmen zu ergreifen.

@ Wird in Ihrer Anwendung von normativer Seite aus der Einsatz einer Fehlerstromschutzein-
richtung (RCD) gefordert, so muss diese nach DIN VDE 0100-530 vom Typ B gewdihit werden.

® Demontieren Sie die Frontabdeckung nur im abgeschalteten Zustand des Servoverstdrkers
und der Spannungsversorgung. Bei Nichtbeachtung besteht Stromschlaggefahr.

@® Wihrend des Betriebs des Servoverstdrkers muss die Frontabdeckung montiert sein. Die
Leistungsklemmen und andere offen liegende Bauelemente fiihren eine lebensgefdhrlich
hohe Spannung. Bei Beriihrung besteht Stromschlaggefahr.

® Auch wenn die Spannung ausgeschaltet ist, sollte die Frontabdeckung nur zur Verdrahtung
oder Inspektion demontiert werden. Bei Beriihrung der spannungsfiihrenden Leitungen
besteht Stromschlaggefahr.

@ Isolieren Sie die Anschliisse der Leistungsklemmen. Andernfalls besteht Stromschlaggefahr.
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Spezielle Sicherheitshinweise in Bezug auf die Gerite

ACHTUNG:
A t @ Beachten Sie bei der Installation der Servogerdte die wiihrend des Betriebs auftretende

Wdrmeentwicklung. Sorgen Sie fiir ausreichende Abstdnde zwischen den einzelnen Modu-
len und fiir ausreichende Beliiftung zur Wdrmeabfuhr.

@ |Installieren Sie Servoverstdrker, Servomotor oder die optionale Bremseinheit nicht in der
Ndhe von leicht brennbaren Stoffen.

@ Achten Sie beim Einsatz des Servoantriebs stets auf die strikte Einhaltung der Kenndaten fiir
elektrische und physikalische Gro8en.

@ SchlieBen Sie die Spannungsversorgungsklemmen (L1, L2 und L3) des Servoverstdrkers nur
iiber ein Leistungsschiitz an die Netzspannung an, um den Servoverstdrker mit einer ent-
sprechenden Schutzschaltung von der Spannungsversorgung zu trennen. Wird der Servo-
verstdrkerim Fehlerfall nicht abgeschaltet, kann méglicherweise ein hoher Stromfluss einen
Brand verursachen.

@ Schalten Sie bei einem auftretenden Fehler am Servoverstdirker, am Servomotor oder am
optionalen Bremswiderstand den Servoantrieb sofort spannungsfrei, da es sonst zu einer
Uberhitzung und Selbstentziindung der Geriite kommen kann.

® Sehen Sie eine externe NOT-HALT-Einrichtung vor, womit der Betrieb sofort gestoppt und die
Spannungsversorgung abgeschaltet wird.
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Struktur

Leistungs- Leistungs-
schalter schitz
NFB MC

Servo-
motor

Servo-
verstarker M

5001260F

Umgebungsbedingungen

Betreiben Sie den Servoverstarker maximal bis zu einem Verschmutzungsgrad 2, festgelegt in IEC
60664-1. Installieren Sie den Servoverstarker zu diesem Zweck, falls notig, in einem Schaltschrank der
Schutzklasse IP54 (Schutz gegen Feuchtigkeit, Ol, Kohlenstoff, Staub, Schmutz etc.).

Schutzerde

Zum Schutz vor einem elektrischen Schlag schlieBen Sie die Schutzerde des Servoverstarkers an die
Erdungsklemmen des Schaltschranks an. Dabei diirfen Sie nicht zwei oder mehr Erdungskabel an

eine Klemmenschraube anschlief3en.

Ao

Erdungsklemmen

Erdungsklemmen

S001261E

Vi
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Symbolik des Handbuchs

Verwendung von Hinweisen
Hinweise auf wichtige Informationen sind besonders gekennzeichnet und werden folgenderweise
dargestellt:

HINWEIS Hinweistext

Verwendung von Beispielen

Beispiele sind besonders gekennzeichnet und werden folgendermal3en dargestellt:

Beispiel \V Beispieltext A

Verwendung von Nummerierungen in Abbildungen

Nummerierungen in Abbildungen werden durch weil3e Zahlen in schwarzem Kreis dargestellt und in
einer anschlieBenden Tabelle durch die gleiche Zahl erldutert,

5.0 0 © O

Verwendung von Handlungsanweisungen

Handlungsanweisungen sind Schrittfolgen bei der Inbetriebnahme, Bedienung, Wartung u. a., die
genau in der aufgefiihrten Reihenfolge durchgefiihrt werden missen.

Sie werden fortlaufend durchnummeriert (schwarze Zahlen in weilem Kreis).

@ Text.
@ Text.
® Text.

Verwendung von FuBBnoten in Tabellen

Hinweise in Tabellen werden in Form von FuBBnoten unterhalb der Tabelle (hochgestellt) erlautert. An
der entsprechenden Stelle in der Tabelle steht ein FuBnotenzeichen (hochgestellt).

Liegen mehrere FuBnoten zu einer Tabelle vor, werden diese unterhalb der Tabelle fortlaufend num-
meriert (schwarze Zahlen in weifem Kreis, hochgestellt):

® Text
@ Text
® Text

Festlegung von Schreibweise und Richtlinien

Tasten oder Tastenkombinationen, wie beispielsweise [Eingabe], [Umschalt] oder [Strg] werden in
eckigen Klammern geschrieben. Menlipunkte in Meniileisten, in Aufklappmenis, Optionen eines
Dialogbildschirms und Schaltflaichen werden in kursiver Fettschrift dargestellt, wie beispielsweise der
Menilpunkt Neu im Aufklappmeni Projekt oder der Optionspunkt Serielles USB im Einstellbild-
schirm ,Verbindungen fiir die Datenlbertragung”.
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Was ist ein Servoverstarker Einleitung

1.1

1.1.1

Einleitung

Dieses Dokument ist eine Ubersetzung eines Teils der englischen Originalversion.

Was ist ein Servoverstarker

Der Servoverstirker im Motion-Control-System

Servoverstarker sind Bestandteil eines sogenannten ,Motion-Control-System®”. Dieser Begriff steht fiir
Bewegungssteuerung unterschiedlichster Art, wie z.B. der Einzelachspositionierung in Kleinstanla-
gen, aber auch zur Lésung anspruchsvoller Aufgaben wie der Mehrachsenpositionierung in Gro8an-
lagen.

Die Motion-CPU des Motion-Control-Systems steuert dabei tiber die angeschlossenen Servoverstar-
ker und Servomotoren einfache bis komplexe Bewegungsablaufe.

Einsatzbereich fiir Motion-Control-Systeme sind u.a. die
Kunststoff- und Textilverarbeitung,
Verpackungstechnik,

Druck und Papierverarbeitung,
Verformungstechnik,

Holz- und Glasverarbeitung,

Halbleiterfertigung.

Das folgende Blockschaltbild zeigt den typischen Aufbau eines Motion-Control-Systems mit den ein-
zelnen CPUs, Modulen, Sevoverstarkern und -motoren.

' I gemeinsamer .
0 SpeiCher “ Moo erd

Rickwandbus

I T

intelli- Kommu- Motion-
gentes nikations- System-
Modul modul modul

(O]

Servo Servo
amplifier amplifier

Motor

Servo
amplifier

Motor

gmc000Te

Abb. 1-1:  Blockschaltbild eines Motion-Control-Systems

O Die Ansteuerung ist abhdngig von der eingesetzten Servoverstarkerserie MR-J4-CJA, MR-J4-[1B
oder MR-J4WI-IB.
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Einleitung Was ist ein Servoverstarker
1.1.2 Arbeitsweise eines Servoverstarkers
Servoverstdrker sind speziell konstruierte Frequenzumrichter fiir die Ansteuerung von Servomotoren
fir dynamische Bewegungen.
Das Blockschaltbild in Abb. 1-2 zeigt die beiden Einheiten:
@ die Energieschiene (oben) und
@ die Steuer- und Uberwachungselektronik (unten).
Das Netz speist liber den Gleichrichter eine Gleichspannung U, in den Kondensator C des Zwischen-
kreises ein. Aus der konstanten Gleichspannung U, des Energiespeichers erzeugt der Wechselrichter
die frequenzvariable Spannung zur Speisung des Servomotors. Fiir den Fall, dass der Antrieb als
Bremse arbeitet, begrenzt der Brems-Chopper den Anstieg der Zwischenkreisspannung U, und setzt
die Bremsenergie am Bremswiderstand Rin Warme um. Bei gréBeren Bremsleistungen oder haufigen
Bremsvorgdngen wird der Widerstand R extern angeordnet, um die dann anfallende erhéhte War-
memenge besser abfiihren zu kdnnen.
femmmmemmmemeooo..SGrvoverstatker .
3 Gleichrichter Zwischenkreis Wechselrichter !
I |
| |
Netz 1 SR1 Energie- Brems- SR2 !
L1 speicher Chopper - ' —+ !
f - \Vl V3 V5 U1 Servomotor Last
‘ 1 Vi f
o e | Do
L3 o] \Vv4  \ve \vz2 | .
: 1 [ |
i | '
Bus:ﬂij Steuerelektronik i Rickfiihrung 1
Daten: ! Steuerung/Schnittstelle/Regelung/Uberwachung <-; ------- -
Soll- | Kommunikation !
werte TTTTTTTT T T TTTT oo o T T oo m oo oo m o m e LG = Lagegeber = Encoder
s001851e
Abb. 1-2:  Blockschaltbild eines Servoverstdrkers
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Was ist ein Servoverstarker Einleitung

1.1.3

Servomotoren

Unter Servomotoren versteht man heute allgemein Motoren zur Ausfihrung hochdynamischer
Bewegungen. Die eingesetzten Motoren arbeiten nach dem Prinzip der permanent-magnetisch
erregten Synchronmaschine (rotatorischer Servomotor).

Die Motoren geben das Drehmoment oder die Kraft direkt ab und sind dabei duBerst effektiv. Uber
Servoverstarker gespeist arbeiten Sie mit variabler, prozessoptimierter Geschwindigkeit und positi-
onieren sofort um-genau ohne Einlaufzeit der Anlage. Ein Encoder (Lagegeber) auf der Motorwelle
meldet die Position des Motorlaufers an den Servoverstarker zurlick. Um die erreichte Position auch
bei einem Ausfall der Spannungsversorgung sicher zu halten, sind die Motoren bei Bedarf mit einer
elektromagnetischen Haltebremse ausgeriistet. Dadurch ist eine optimale Anpassung an den jewei-
ligen Einsatzfall (z.B. hdngende Lasten) gewahrleistet.

Die Motorspannungsversorgung und der Encoderanschluss erfolgt tiber vorkonfektionierte Kabel. Es
werden grofBtenteils Steckverbinder verwendet, wodurch der Anschluss einfach, schnell und vertau-
schungssicher hergestellt werden kann.

Neben den rotatorischen Motoren kann die Servoverstarkerserie MR-J4 auch standardmafig Linear-
motoren und Direct-Drive-Motoren ansteuern.

Linearer Servomotor

Ein Linearmotor ist ein AC-Asynchronmotor, der nach dem gleichen Prinzip, wie ein Induktionsmotor
arbeitet, aber die von ihm angetriebenen Objekte nicht in eine drehende Bewegung, sondernin eine
linienférmige Bewegung versetzt. Anstatt eines Drehmoments, das durch die Rotation des Laufers
erzeugt wird, wirkt die Kraft beim Linearmotor durch ein langs bewegtes magnetisches Feld auf den
Laufer, der iber die Fahrstrecke gezogen wird. Die meisten Linearmotoren arbeiten nach dem Lor-
entz'schen Prinzip, wobei die erzeugte Kraft linear proportional zum Strom und zum magnetischen
Feld ist.

Direct-Drive-Servomotor

Wird fiir eine bestimmte Anwendung ein hohes Drehmoment benétigt, kann diese Anforderung bei
Einsatz eines konventionellen Motors nur durch ein Getriebe oder einen Riemenantrieb mit Unter-
setzung erfiillt werden. Diese MaBnahme erhoht zwar das Drehmoment, aber die Genauigkeit und
die Wiederholprazision wird durch Schlupf, Getriebespiel und Reibung stark reduziert.

Der Direct-Drive-Motor hat kein Getriebe, so dass bei der Kraftiibertragung keine Reibung auftritt.
Diese Motoren sind flir den Betrieb bei niedriger Drehzahl und mit hohem Drehmoment geeignet. Da
der Encoder zur absoluten Positionsbestimmung direkt mit der angetriebenen Last gekoppelt ist,
wird eine hohe Genauigkeit und Wiederholprazision erreicht, da kein Spiel auftritt.
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Einleitung

Was ist ein Servoverstarker

114

Merkmale von Servoverstarkern und -motoren der MELSERVO-J4-Serie

Die Motion-CPU steuert die angeschlossenen Servoverstarker, die wiederum Bewegung und Position
der Servomotoren regeln. Dabei wird der Servomotor auf eine bestimmte Wellenposition, Drehrich-
tung, Drehzahl oder ein bestimmtes Drehmoment eingeregelt.

Alle Servomotoren der MELSERVO-J4-Serie sind standardmafig mit einem Singleturn-Absolutwert-
Encoder ausgestattet. Aufgrund der hohen Auflosung des Encoders von bis zu 4.194.304 Impulsen
pro Umdrehung (22 Bits) ist eine exakte Positionierung und eine hohe Drehzahlstabilitat méglich. Der
Encoder ist starr mit der Motorwelle des Servomotors gekoppelt und gibt die Motorwellenposition
Uber das Encoderkabel an den Servoverstarker (Positionsistwert) zurlick. Durch den Vergleich des
Positionsistwerts und des Positionssollwerts (Befehlswert der Motion-CPU) regelt der Servoverstarker
Positionsabweichungen aus. Diese Positions- oder Regelabweichung wird auch Schleppfehler
genannt.

Durch Aufriisten des Servoverstarkers mit einer Pufferbatterie kann eine Referenzposition des Servo-
motors, auch Nullposition oder Home-Position genannt, gespeichert werden. Die Daten der Refe-
renzposition bleiben durch die Versorgung des Speichers mit der Batteriespannung im Servoverstar-
ker erhalten, auch wenn die Spannungsversorgung des Servoverstarkers ausfallt, abgeschaltet wird
oder ein Alarm auftritt. Man nennt diese Funktion Absolutwert-Positionserkennung.

Zur Konfiguration des Servoverstarkers kann man den Servoverstarker mit einem PC verbinden. Dazu
wird von Mitsubishi die Setup-Software ,MR Configurator2” angeboten. Der Anschluss des Servover-
starkers an einen PC erfolgt Gber die eingebaute USB-Schnittstelle (MR-J4-A, MR-J4-B und MR-J4W-B)
sowie zusatzlich Gber eine RS-422-Schnittstelle (nur MR-J4-A).

Die Servoverstarker MR-J4-A sind fur vielfdltige Anwendungen entwickelt worden und standardma-
Big mit einem Analog- sowie Impulsketteneingang ausgestattet. Die Servoverstarker MR-J4-B und
MR-J4W-B mit SSCNET Ill/H-Busnetzwerk sind fiir den Betrieb mit dem Mitsubishi-Motion-Controller
der MELSEC System Q ausgelegt.

Zusatzlich verfuigt der MR-J4-A-RJ liber eine integrierte Positionierfunktion. So kdnnen einfache Posi-
tionieraufgaben direkt in dem Servoverstarker realisiert werden, ohne dass eine libergeordnete Posi-
tionierungssteuerung erforderlich ist.

Das SSCNET lll/H-Bussystem ist ein optisches Kommunikationssystem, bei dem der serielle Datenaus-
tausch Uber einen Lichtwellenleiter auf Basis von Licht erfolgt. Dieses optische Bussystem bietet eine
hohe Ubertragungsgeschwindigkeit und ist durch elektromagnetische Stérsignale von Fremdpro-
dukten nicht beeinflussbar.

Die Servoverstarker der Serie MR-J4 sind mit Ausgangsleistungen von 100 W bis 22 kW erhdltlich. Sie
sind je nach Modellfiir einen einphasigen (bis zu einer Ausgangsleitung von 700 W) und dreiphasigen
Anschluss an 200-230 V AC oder fiir einen dreiphasigen Anschluss an 380-480 V AC geeignet.

Der Servoverstarker MR-J4W2-B bietet die Moglichkeit zur Ansteuerung von zwei Achsen, der MR-
J4AW3-Bvondrei Achsen. Beide Servoverstarkermodelle sind kompatibel zum SSCNET Ill/H-Bussystem
und im Betrieb energiesparend, ben&tigen wenig Verdrahtungsaufwand und lassen einen kompak-
tes Maschinen-Design zu.
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Allgemeine Betriebsbedingungen Einleitung

1.2 Allgemeine Betriebsbedingungen

Bitte betreiben Sie die in diesem Handbuch beschriebenen Servoverstarker und Servomotoren nur
unter den folgenden Betriebsbedingungen.

Daten
Betriebsbedingungen
Servoverstarker Servomotor
Umgebungs- |Betrieb 0 bis +55 °C (keine Eisbildung) |0 bis +40 °C (keine Eisbildung)
temperatur Lagerung —20 bis +65 °C (keine Eisbildung) |-15 bis +70 °C (keine Eisbildung)
ﬁgfijﬁ?ﬂi_— Betrieb max. 90% . max. 80% (keine Kondensatbildung)
tigkeit Lagerung (keine Kondensatbildung) max. 90% (keine Kondensatbildung)
Aufstellung in geschlossenen Raumen, keine direkte Sonneneinstrahlung
Umgebungsbedingungen Umgebungen mit aggressiven Gasen, entflammbaren Gasen oder Olnebeln meiden,
staubfrei aufstellen
Montagehdhe tiber NN Max. 1000 m
HG-MR P65 @
HG-KR P65 @
HG-SR P67 @
R TKIMG® b 15K1M(8) P67 ©
HG-JR22K1M(4) 1Pasa®@
Schutzart 1P20® HG-RR P65 @
HG-UR P65 @
LM-F 1POO
LM-U2 IPOO
LM-H3 IPOO
LM-K2 IPOO
TM-RFM P42 @
HG-MR X, Y: 49 m/s’
HG-KR X, Y: 49 m/s?
ﬂg.gﬁiiﬁiﬁl 152(4) X, Y:245 m/s’
il (Z;sziS; oo [X245m/sYid9 mys
el (Z;sz:sz;oz( n X285/ Yi294ms?
ﬂgiﬁmﬁ'&f b 22k M| X Y:245 m/s?
Vibrationsfestigkeit Max. 59 m/s* HG-JR703(4) bis 903(4) X: 24.5 m/s’, Y: 29.4 m/s’
HG-RR X, Y:24.5 m/s?
HG-UR72 bis 152 X, Y: 24.5 m/s?
HG-UR202 bis 502 X:24.5 m/s% Y: 49 m/s
LM-F X, Y: 49 m/s’
LM-U2 X, Y: 49 m/s’
LM-H3 X, Y: 49 m/s?
LM-K2 X, Y: 49 m/s’
TM-RFM X, Y: 49 m/s*®

Tab. 1-1:  Betriebsbedingungen

O Bei einigen Modellen gilt die Schutzart nicht fiir den Klemmenblock.
@ Die Motorwellendurchfiihrung ist ausgenommen.

® Die Motorwellendurchfiihrung ist ausgenommen. Bei Getriebemotoren gilt fiir den Getriebeteil
die Schutzart IP44.

@ Der Steckeranschluss und der Spalt zwischen Rotor und Stator sind ausgenommen.
® TM-RFM040J10, TM-RFM120J10, TM-RFM240J10: X, Y: 24,5 m/s?
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Einleitung

Wichtige Begriffe

1.3

Wichtige Begriffe

In diesem Handbuch kommen einige Begriffe vor, die hier erklart werden.

Drehsinn eines Elektromotors

Die Drehrichtung eines Elektromotors wird mit Blickrichtung auf das Wellenende bestimmt, bei zwei
Wellenenden mit Blick auf das Hauptantriebswellenende. Als Hauptantriebswellenende gilt das dem
Lifter oder der Bremse gegeniiber liegende Wellenende.

® Rechtslauf
Die Drehrichtung im Uhrzeigersinn gilt als Rechtslauf.
® Linkslauf

Die Drehrichtung entgegen dem Uhrzeigersinn gilt als Linkslauf

Sicherheitsfunktion

Die Servoverstarkerserie MR-J4 unterstiitzt die Funktion STO (Safe Torque Off - sicher abgeschaltetes
Moment) entsprechend der IEC/EN 61800-5-2. Die Funktion schaltet den Servomotor stromlos und
daher sicher ab, ohne den Servoverstarker galvanisch von der Spannungsversorgung trennen zu
mussen.

Diese Sicherheitsfunktion beinhaltet:
- Stillsetzen gemal3 Kategorie 0 der IEC 60204-1

- Unerwartetes Wiederanlaufen wird verhindert

Betriebsarten des Servoverstarkers

Der Servoverstarker MR-J4-A kann durch Parametereinstellung auf verschiedene Betriebsarten ein-
gestellt werden.

® Lageregelung

Die Drehzahl- und Drehrichtungsvorgabe erfolgt Gber eine Impulskette mit bis zu 4 Mpps
(4 Million Impulse pro Sekunde - 22 Bits Auflésung).

Zum Uberstromschutz des Leistungstransistors im Leistungskreis durch plétzliche Beschleuni-
gungs-/Bremsvorgéange oder durch Uberlast verfiigt der Servoverstarker tiber eine Drehmoment-
begrenzung. Der Grenzwert ist (iber einen analogen Eingang oder einen Parameter einstellbar.

® Drehzahlregelung

Die konstante Regelung der Drehzahl und die Drehrichtungsvorgabe erfolgen lber einen exter-
nen analogen Drehzahlbefehl (0-+10V DC) oder einen parametergesteuerten internen Drehzahl-
befehl. Mit dem parametergesteuerten Drehzahlbefehl knnen maximal 7 verschiedene Drehzah-
len vorgegeben werden. In Abhdngigkeit des Drehzahlbefehls konnen Beschleunigungs-
/Bremszeiten, die Verriegelungsfunktion bei Stopp und der Offset fiir die analoge Drehzahlvor-
gabe eingestellt werden.

@® Drehmomentregelung

Die Regelung des Drehmoments erfolgt Uiber eine externe analoge Drehmomentvorgabe (0-
+8 V DC) oder uiber eine interne Drehmomentvorgabe durch Parametereinstellung.

Zur Vermeidung von Fehlfunktionen bei Betrieb ohne Last besteht auch bei drehmomentabhan-
gigen Anwendungen die Moglichkeit der Drehzahlbegrenzung (externe oder interne Vorgabe).
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Wichtige Begriffe Einleitung

@ Positionierfunktion (nur RJ-Typen)

Fir den normalen Betrieb sowie fiir die Referenzpunktfahrt sind manuelle und automatische
Positionierfunktionen Gber Positionstabelle, Programme oder Indexer mdéglich. Fiir die Referenz-
punktfahrt sind verschiedene Methoden auswdhlbar, wie Ndherungsschalter, Zahler, Positions-
vorgabe, Endschalter usw.

Positionierung mit geschlossenem Regelkreis

Die Servoverstarker MR-J4-B(-RJ)/A(-RJ) sind zum Aufbau einer Regelung mit geschlossenem Regel-
kreis geeignet. Ein zusatzlicher Encoder bzw. Wegaufnehmer direkt an der bewegten Last dient dazu,
die aktuelle Position der Last an den Servoverstdrker zuriick zu melden. Damit erhdlt man einen
geschlossenen Regelkreis fir die Positionierung. Mit Parametern konnen unterschiedliche Rege-
lungsarten auswahlt werden.

Regelungsart Beschreibung

Regelung mit Motor-Encoder Die Positionsregelung erfolgt anhand der Positionsdaten vom Motor-Encoder.
Regelung mit doppelter Die Positionsregelung erfolgt anhand der Positionsdaten vom Motor-Encoder und
Riickfihrung vom Encoder an der Last.

Regelung mit lastseitig

Die Positionsregelung erfolgt anhand der Positionsdaten vom Encoder an der Last.
angebrachtem Encoder

Tab. 1-2:  Regelungsarten eines Systems mit geschlossenem Regelkreis
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Servoverstarker Serie MR-J4-A(-RJ) Vorstellung der Gerate

2 Vorstellung der Gerate

2.1 Servoverstarker Serie MR-J4-A(-R))

R

o 2 i o 4gill

MR-J4-700A(4)(-RJ) MR-J4-11KA(4)(-RJ)/15KA(4)(-RJ) MR-J4-22KA(4)(-RJ)

Gerdteansicht MR-J4-C1A(4).eps

Abb. 2-1: Modelliibersicht der Servoverstérker MR-J4-A(-RJ)

HINWEIS Bei den Servoverstarkern MR-J4-C1A(4)-RJ fehlt der Anschluss CN2L.
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Vorstellung der Gerate Servoverstarkerserie MR-J4-B(-RJ)

2.2 Servoverstarkerserie MR-J4-B(-RJ)

MR-J4-350B4(-RJ)

MR-J4-700B(4)(-RJ) MR-J4-11KB(4)(-RJ)/15KB(4)(-RJ) MR-J4-22KB(4)(-RJ)

Gerdteansicht MR-J4-C1B(4).eps

Abb. 2-2; Modelliibersicht der Servoverstérker MR-J4-B(-RJ)

HINWEISE Der Zusatz ,4" bei der Modellbezeichnung der Servoverstarker bezeichnet die 400-V-Version.
Steht die 4 in Klammern, ist das Modell auch als 200-V-Version erhaltlich.

| Bei den Servoverstarkern MR-J4-C0B(4)-RJ fehlt der Anschluss CN2L.
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Servoverstarkerserie MR-J4W-B Vorstellung der Gerdte

2.3 Servoverstarkerserie MR-J4W-B

MR-J4W2-B MR-J4W3-B

Gerdteansicht MR-J4WC.eps

Abb. 2-3: Modelliibersicht der Servoverstérker MR-J4W-B
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Vorstellung der Gerate Modellbezeichnung und Ausgangsleistung

2.4 Modellbezeichnung und Ausgangsleistung

MR-J4-OJAO-O
B0-0

O
MR-J4-00BJ
Leer:  Standard
-RJ: Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder, 4-Draht-Typ/

Serie kompatibel zum A/B/Z-Phaseneingang

-PX: Kennzeichen der Modelle von 11 kW bis 22 kW, bei denen der externe Bremswiderstand
nicht mitgeliefert wird

-RZ: Kennzeichen der Modelle MR-J4-CJACI-RJ oder MR-J4-CIBCJ-RJ von 11 kW bis 22 kW,
bei denen der externe Bremswiderstand nicht mitgeliefert wird

Code Versorgungsspannung
. 200-240V AC,
1-phasig oder 3-phasig ©)
4 380-480 V AC, 3-phasig

A: Allgemeine E/A-Schnittstelle
B: SSCNET Ill/H kompatibel

Ausgangs- Ausgangs- Ausgangs-
Code leistung Code leistung Code leistung
[kwW] [kw] [kw]

10 0,1 100 1 11K 11
20 02 200 2 15K 15
40 0,4 350 3,5 22K 22
60 0,6 500 5

70 0,75 700 7

Abb. 2-4: Modellbezeichnung und Nennausgangsleistung der Servoverstdrker fiir eine Achse

O Die Servoverstirkermodelle bis einschlieBlich MR-J4-70A oder MR-J4-70B kénnen 1-phasig ange-
schlossen werden.

MR-J4wO-0B-0
L Leer:  Standard
-ED:  Ohne dynamische Motorbremse
serie B: SSCNET IlI/H kompatibel
Ausgangsleistung Ausgangsleistung
Code [kw] Code (kW]
Achse A Achse B Achse A Achse B Achse C
22 0,2 0,2 222 0,2 0,2 0,2
44 0,4 0,4 444 0,4 0,4 0,4
77 0,75 0,75
1010 1 1
Code Anzahl Achsen
W2 2
W3 3

Abb. 2-5: Modellbezeichnung und Nennausgangsleistung der Servoverstdrker fiir zwei und drei Achsen
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Verwendbare Servomotoren

Vorstellung der Gerate

2.5

2.5.1

Verwendbare Servomotoren

Die folgende Tabelle gibt eine Ubersicht der rotatorischen, linearen und Direct-Drive-Motoren, die mit
den Servoverstarkern der Serien MR-J4-A(-RJ), MR-J4-B(-RJ) und MR-J4W-B eingesetzt werden kénnen.

200-V-Ausfiithrung

Servoverstarker Rotatorischer Motor Linearmotor (Primarteil) Direct-Drive- Motor
HG-KRO53,
MR-J4-10A(-R)) HG-KR13, B B
MR-J4-10B(-RJ) HG-MR053,
HG-MR13
MR-J4-20A(-R)) HG-KR23, LM-U2PAB-05M-0550,
MR-J4-20B(-RJ) HG-MR23 LM-U2PBB-07M-1550 TM-RFM002C20
LM-H3P2A-07P-BSS0,
LM-H3P3A-12P-CS50,
A o, LM-K2P1A-01M-2551, TM-RFM004C20
LM-U2PAD-10M-0SS0,
LM-U2PAF-15M-0S50
HG-SR51
MR-J4-60A(-R)) ' TM-RFMO006C20,
MR-J4-60B(-RJ) HG-SRS2, LM-U2PBD-15M-1550 TM-RFMOO6E20
HG-JR53
HG-KR73, LM H2Pac.36.Co50, TM-RFMO12E20
m:ﬁjgg((_'sj)) :g@gj LM-H3P7A-24P-ASSO0, TM-RFM012G20,
i LM-K2P2A-02M-1551, TM-RFM040J10
LM-U2PBF-22M-1550
HG-SR81,
MR-J4-100A(-R)) HG-SR102,
MR-J4-100B(-RJ) HG-JR103, — TM-RFMO18E20
HG-JR53 @
HG-SR121,
HG-SR201,
HG-SR152,
HG-SR202, LM-H3P3D-48P-CSSO0,
HG-UR152, LM-H3P7B-48P-ASSO0,
MR-J4-200A(-R)) HG-RR103, LM-H3P7C-72P-ASSO0, B
MR-J4-200B(-R)) HG-RR153, LM-FP2B-06M-1550,
HG-JR153, LM-K2P1C-03M-25S1,
HG-JR203, LM-U2P2B-40M-2SS0
HG-IR73 D,
HG-JR103 @
HG-SR301,
HoR, LM-H3P7D-96P-ASSO
HG-UR202, - -96P-ASSO, .
MR-J4-350A(-R)) HG-RR203, LM-K2P2C-07M-1551, g nesieg
MR-J4-350B(-R)) HG-JR353 LM-K2P3C-14M-1551, Ky iVt
’ LM-U2P2C-60M-2550 -RFM12010
HG-JR153 O,
HG-JR203 @
HG-SR421,
HG-SR502, LM-FP2D-12M-1550,
HG-UR352, LM-FP4B-12M-1550
MR-14-500A(-RY) HG-URS02, LM-K2P2E-12M-1551, TM-RFM240J10
MR-J4-500B(-R)) HG-RR353,
He RR303 LM-K2P3E-24M-1551,
HCIRS0S, LM-U2P2D-80M-2550
HG-JR353
HG-SR702,
MR-J4-700A(-R)) HGJR703 LM-FP2F-18M-1550,
MR-J4-700B(-RJ ’ LM-FP4D-24M-1550 -
(R) HG-JR503 @
MR-J4-11KA(-R)) HG-JR03,
MR-J4-11KB(-RJ) HG-JR11K1M LM-FP4F-36M-1550 -

Tab. 2-1:

® Bei maximalem Drehmoment von 400 %

Verwendbare Motoren mit 200-V-Servoverstéirkern (1)

Einsteigerhandbuch Servoverstarker MELSERVO J4



Vorstellung der Gerate

Verwendbare Servomotoren

Servoverstarker

Rotatorischer Motor

Linearmotor (Primarteil)

Direct-Drive- Motor

MR-J4-15KA(-RJ)

sl HG-JRT5KTM LM-FP4H-48M-1550 —
MR-J4-22KA(-R))
MR-J4-22KB(-R)) HG-JR22KTM - -
HG-KRO53,
HG-KR13,
MR-JAW2-22B HG-KR23, LM-U2PAB-05M-0S50,
MR-JAW3-2228 HG-MRO053, LM-U2PBB-07M-1550 TM-RFM00220
HG-MR13,
HG-MR23
o Ro>S: LM-H3P2A-07P-BSS0,
' LM-H3P3A-12P-CSS0,
HG-KR23, LM-K2P1A-01M-2551
MR-JAW2-44B HG-KR43, D oo ot TM-RFM002C20,
MR-JAW3-4445 HG-MRO053, ' TM-RFM004C20
MRS, LM-U2PAD-10M-0S50,
MRS LM-U2PAF-15M-0550,
v LM-U2PBB-07M-1550
LM-H3P2A-07P-BSS0,
HG-KR43, LM-H3P3A-12P-CSS0,
HG-KR73, LM-H3P3B-24P-C5S0,
HG-MR43, LM-H3P3C-36P-C550, T ooAc20
HG-MR73, LM-H3P7A-24P-ASS0, gionsey
MR-JAW2-77B HG-SRS1, LM-K2P1A-0TM-2551, T RE0092
HG-SRS2, LM-K2P2A-02M-1551, TR 222
HG-UR72, LM-U2PAD-10M-0550, TV RORe 20
HG-JRS3, LM-U2PAF-15M-0550,
HG-JR73 LM-U2PBD-15M-1550,
LM-U2PBF-22M-1550
:gﬁs‘g LM-H3P2A-07P-BSS0,
HCMRa3, LM-H3P3A-12P-CSS0,
HCMR73, LM-H3P3B-24P-CSS0, TM-RFM004C20,
HC.SRS T, LM-H3P3C-36P-CSS0, TM-RFM006C20,
HCSRe2, LM-H3P7A-24P-ASS0, TM-RFMOO6E20,
MR-J4W2-1010B HCSRe LM-K2P1A-0TM-2551, TM-RFMO12E20,
HC.SR102, LM-K2P2A-02M-1551, TM-RFMO18E20,
HC.UR72, LM-U2PAD-10M-0S50, TM-RFM012G20,
HCJRTS, LM-U2PAF-15M-0550, TM-RFM040)10
HCIR105, LM-U2PBD-15M-1550,
g3 ® LM-U2PBF-22M-1550

Tab. 2-1:  Verwendbare Motoren mit 200-V-Servoverstérkern (2)

® Bei maximalem Drehmoment von 400 %
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Verwendbare Servomotoren

Vorstellung der Gerate

2.5.2

400-V-Ausfiihrung

Servoverstarker

Rotatorischer Motor

Linearmotor (Primarteil)

Direct-Drive- Motor

MR-J4-60A4(-RJ)
MR-J4-60B4(-RJ)

HG-SR524,
HG-JR534

MR-J4-100A4(-RJ)
MR-J4-100B4(-RJ)

HG-SR1024,
HG-JR734,
HG-JR1034,

HG-JR534 ®

MR-J4-200A4(-RJ)
MR-J4-200B4(-RJ)

HG-SR1524,
HG-SR2024,
HG-JR1534,
HG-JR2034,
HG-JR734 D,
HG-JR1034 D

MR-J4-350A4(-RJ)
MR-J4-350B4(-RJ)

HG-SR3524,
HG-JR3534,

HG-JR-1534 D,
HG-JR-2034 ©

MR-J4-500A4(-RJ)
MR-J4-500B4(-RJ)

HG-SR5024,
HG-JR5034,

HG-JR3534 @

MR-J4-700A4(-RJ)
MR-J4-700B4(-RJ)

HG-SR7024,
HG-JR7034,

HG-JR5034 @

MR-J4-11KA4(-RJ
MR-J4-11KB4(-RJ

HG-JR9034,
HG-JR11K1M4

MR-J4-15KA4(-RJ

HG-JR15K1M4

MR-J4-22KA4(-RJ
MR-J4-22KB4(-RJ

)
)
)
MR-J4-15KB4(-R))
)
)

HG-JR22K1M4

LM-FP5H-60M-15S0

Tab. 2-2: Verwendbare Motoren mit 400-V-Servoverstérkern

® Bei maximalem Drehmoment von 400 %
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Vorstellung der Gerate Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung

2.6

Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung

Die folgenden Seiten zeigen, wie an den Servoverstarkern MR-J4-700A(-RJ)/B(-RJ) bis MR-J4-22KA(-
RJ)/B(-RJ) und MR-J4-500A(-RJ)/B4(-RJ) bis MR-J4-22KA(-RJ)/B4(-RJ) die Frontabdeckung entfernt
und wieder angebracht werden kann.

GEFAHR:

Vor dem Entfernen der Frontabdeckung ist die Netzspannung abzuschalten und eine Wartezeit
von mindestens 15 Minuten einzuhalten. Priifen Sie danach mit einem Messgeriit o. A. ob die
Spannung an den Klemmen P+ und N- auf einen ungefdhrlichen Spannungswert abgesunken
ist. Andernfalls besteht die Gefahr eines elektrischen Schlags. Priifen Sie auBerdem, ob die
Kontrollleuchte CHARGE an der Frontseite des Servoverstdrkers erloschen ist.

HINWEIS

2.6.1

Das Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung wird nachfolgend exemplarisch fir die MR-J4-
A-Serie gezeigt. Die Vorgehensweise bei der MR-J4-B-Serie ist identisch.

Die nachfolgenden Abbildungen zeigen die schrittweise Vorgehensweise zum Entfernen (Abb. 2-6
bis Abb. 2-8) und Anbringen (Abb. 2-9 bis Abb. 2-11) der Frontabdeckung fiir den Servoverstédrker MR-
J4-700A.

Entfernen der Frontabdeckung

(@ Halten Sie den unteren Teil der Frontabdeckung rechts und links mit beiden Handen fest.

Abb. 2-6:
Schritt D: Entfernen der Frontabdeckung

MR-J4-700A_Frontabdeckung entfernen_1.eps
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Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung Vorstellung der Gerate

(@ Ziehen Sie die Abdeckung in einer Drehbewegung um die Punkte @ nach vorn.

Abb. 2-7:
Schritt (2): Entfernen der Frontabdeckung

MR-J4-700A_Frontabdeckung entfernen_2.eps

® Ziehen Sie die Frontabdeckung nach schrdg vorn ab. Halten Sie den unteren Teil der Frontabde-
ckung mit beiden Handen fest.

Abb. 2-8:
Schritt (3): Entfernen der Frontabdeckung

MR-J4-700A_Frontabdeckung entfernen_3.eps
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Vorstellung der Gerate Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung

2.6.2 Anbringen der Frontabdeckung

@ Setzen Sie die beiden Haltezapfen der Frontabdeckung in die zwei Aussparungen am Gehause
des Servoverstarkers ein.

Abb. 2-9:
Schritt 0: Anbringen der Frontabdeckung

Haltezapfen
der Frontab-
deckung

MR-J4-700A_Frontabdeckung anbringen_1.eps

(@ Driicken Sie die Abdeckung in einer Drehbewegung um die Punkte @ nach hinten.

Abb. 2-10:
Schritt @: Anbringen der Frontabdeckung

MR-J4-700A_Frontabdeckung anbringen_2.eps
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Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung

Vorstellung der Gerate

(® Drlicken Sie die Frontabdeckung gegen das Gehause des Servoverstarkers, bis die Verriegelung

einrastet.

Verriegelungsaussparung

Abb. 2-11:
Schritt 3): Anbringen der Frontabdeckung

MR-J4-700A_Frontabdeckung anbringen_3.eps

HINWEIS Die Servoverstarker fiir zwei und drei Achsen MR-J4W-B haben keine Frontabdeckung.
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Vorstellung der Gerate

Typenschild

2.7

Typenschild

Nachfolgend sind exemplarisch Typenschilder fiir zwei Servoverstarkerserien dargestellt.

HINWEIS Die letzten 3 Stellen der Seriennummer, die auf dem Typenschild aufgedruckt ist, bezeichnen das
Herstellungsjahr und den Herstellungsmonat. Dafiir werden die letzten beiden Stellen der Jahres-
zahl verwendet. Der Monat wird durch eine Stelle [1 bis 9, X(10), Y(11) und Z(12)] dargestellt.

Fir Januar 2012 ergibt sich somit die Seriennummer"SER. _ _ _ _ __ __ _ 121"
2.7.1 MR-J4-A(-RJ) und MR-J4-B(-R)J)
AC SERVO
AMITSUBISHI SER.S21001001 «+——— Seriennummer
MODEL \Rr-34-10A «—— Modellbezeichnung
POWER: 100W +«— Leistung
INPUT _: 3AC/AC200-240V 0.9A/1.5A 50/60Hz  «—— Zuldssige Spannungsversorgung
OUTPUT. 3PH170V 0-360Hz 1.1A +—— Ausgangsnennstrom
STD.: IEC/EN61800-5-1 MAN.: IB(NA)0300175 <«——— Standard, Nr. der Bedienungsanleitung
Max. Surrounding Air Temp.: 55°C +«—— Umgebungstemperatur
1P20 «——— Schutzart (IP-Code)
KCC-REI-MEK- TC300A624G51 DATE:2012-01
MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION I @ KC-Kennzeichen,
TOKYO 100-8310, JAPAN MADE IN JAPAN Herstellun95Jahr und -monat
i Herstellungsland
Typenschild MR-J4-10A.eps
Abb. 2-12: Typenschild vom MR-J4-10A
2.7.2 MR-J4W-B
AC SERVO
)‘MITSUBISHI SER.S21001001 «+—— Seriennummer
MODEL \R-J4w3-222B «—— Modellbezeichnung
POWER: 200Wx3 (A, B, C) +«— Leistung
INPUT _: 3AC/AC200-240V 4.3A/7.5A 50/60Hz  ++—— Zuldssige Spannungsversorgung
OUTPUT.  3PH170V 0-360Hz 1.5Ax3 (A, B,C) __ +—— Ausgangsnennstrom
STD.: IEC/EN61800-5-1 MAN.: IB(NA)0300176 «+——— Standard, Nr. der Bedienungsanleitung
Max. Surrounding Air Temp.: 55°C +«—— Umgebungstemperatur
1P20 (Except for fan finger guard) +«—— Schutzart (IP-Code)
KCC-REI-MEK- TC300A612G51 DATE:2012-01
MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION I @ KC-Kennzeichen,
TOKYO 100-8310, JAPAN MADE IN JAPAN HerstellunQSJahr und -monat
Herstellungsland
Typenschild MR-J4W3-222B.eps
Abb. 2-13: Typenschild vom MR-J4W3-2228B
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Rotatorische Servomotoren Vorstellung der Servomotoren

3 Vorstellung der Servomotoren

Dieses Kapitel zeigt die verschiedenen Servomotoren, die fiir die Servoverstarkerserie MR-J4-A, MR-
J4-B und MR-J4W-B geeignet sind.

Bei den Motoren unterscheidet man zwischen rotatorischen Motoren, Linearmotoren und Direct-
Drive-Motoren.

In Abschnitt 2.5 finden Sie eine Ubersicht, welche Servomotoren fiir welche Servoverstirker geeignet

sind.
3.1 Rotatorische Servomotoren
3.1.1 Modelliibersicht

Serie HG-JR Serie HG-RR Serie HG-UR

Ansicht HG-OCl.eps

Abb. 3-1: Rotatorische Servomotoren
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Vorstellung der Servomotoren Rotatorische Servomotoren

3.1.2

HINWEIS

Typenschild

Nachfolgend ist das Typenschild des Servomotors HG-JR153 dargestellt.
Dieses Typenschild steht stellvertretend fiir alle anderen Servomotor-Modelle.

~

-
2 MITSUBISHI cscauouom

Modellbezeichnung ——— | HG-JR153
Eingangsleistung und Isolationsklasse ———f |[NPUT 3AC 102V 11A CI.F
Ausgangsleistung und Gewicht ———— QUTPUT 1.5kW 5.9kg

Nenndrehzahl, ——» 3000r/min (200Hz)
Seriennummer @ ——»| SER. TI0001234 12X QR-Code |
) : _J‘ng’h: e W .
—leELCE
"MITSUBISHI ELECTRIC | 1
Herstellungsland ——»{ \ADE IN JAPAN ! !

Typenschild HG-JR153.eps

Abb. 3-2: Typenschild vom HG-JR153

O Die letzten 3 Stellen der Seriennummer, die auf dem Typenschild aufgedruckt ist, bezeichnen das
Herstellungsjahr und den Herstellungsmonat. Daflir werden die letzten beiden Stellen der Jah-
reszahl verwendet. Der Monat wird durch eine Stelle [1 bis 9, X(10), Y(11) und Z(12)] dargestellt.
Flr Januar 2012 ergibt sich somit die Seriennummer "SER. 121"

@ Kennzeichen fiir Produktzertifizierungen durch unabhédngige Prifinstitute. Das jeweilige Kenn-
zeichen ist abhdngig vom zertifizierenden Institut.

Die Motoren entsprechen generell den Standards CE, UL und CSA.
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Rotatorische Servomotoren Vorstellung der Servomotoren

3.1.3 Servomotoren Serie HG-MR und HG-KR

® Modell HG-MR - Kleinstes Massentragheitsmoment/kleine Leistung

Durch ein kleinstes Massentragheitsmoment speziell fiir hochdynamische Positionieraufgaben
mit besonders kurzen Zykluszeiten geeignet.

Einsatzgebiete

Bestlickungsautomaten, Schweilautomaten
Platinen-Bohrmaschinen

In-Circuit-Tester

Etikettiermaschinen

Strick- und Stickmaschinen

Ultra-Kompakt-Roboter

® Modell HG-KR - Geringes Massentragheitsmoment/kleine Leistung

Durch das gréBere Massentragheitsmoment speziell fiir Anwendungen mit wechselnden Trag-
heitsmomenten der Last und flir Anwendungen mit geringer Steifigkeit des Antriebsstrangs (z.B.
Forderbander) geeignet.

Einsatzgebiete

Forderbander

Maschinen der Lebensmittelindustrie
Druckmaschinen

kleine Be- und Entladestationen
Klein-Roboter und Montiergerate
kleine X-Y-Tische

kleine Walzenvorschiibe
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Vorstellung der Servomotoren Rotatorische Servomotoren

Modellbezeichnung

HG-MRLI3 L

Code Elektromagnetische

Haltebremse

B v

Code Nenndrehzahl [1/min]
3 3000

Code Ausgangsleistung [W]

05 50
1 100
2 200
4 400
7 750

Modell-

bezeichnung Eigenschaft

Kleinstes Massentragheitsmoment/

HG-MR kleine Leistung

Geringes Massentragheitsmoment/

HGKR kleine Leistung

Abb. 3-3: Modellbezeichnung der Servomotoren Serien HG-MR und HG-KR

70 B
—(]l |
I I
a
I I
Lo
114
T ‘ﬁﬂ_l
Encoderanschluss Bremsanschluss Leistungsanschluss
Zeichnung HG-MR_KR23B.eps

Abb. 3-4: Servomotorserien HG-MR und HG-KR

HINWEIS Bei Servomotoren ohne elektromagnetische Haltebremse entféllt der Bremsanschluss.
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Rotatorische Servomotoren

Vorstellung der Servomotoren

3.1.4 Servomotoren Serie HG-SR

Modell HG-SR - Mittleres Massentragheitsmoment/mittlere Leistung

Der Aufbau stabiler Systeme von niedrigen bis hohen Drehzahlen ermdéglicht ein breites Spektrum an
Applikationen. Eine direkte Kopplung an eine Kugelumlaufspindel ist moglich.

Einsatzgebiete

Férderbander

Spezialmaschinen

Roboter

Be- und Entladegerate

Wickler und Zugspannungsregler
Werkzeugwechsler

X-Y-Tische (Kreuztische)

Testgerate

Modellbezeichnung

HG-SROO OO

:

Elektromagnetische

Modell- e Haltebremse
bezeichnung
HG-SR

B 4

Code Spannung [V]
— 200-240V AC, 3-phasig
4 380-480 V AC, 3-phasig

Code Nenndrehzahl [1/min]
1 1000
2 2000

Code Ausgangsleistung [W] [11 /?::i?‘] [12/?'?::‘]
5 500 4 v
8 850 4 —
10 1000 — v
12 1200 4 —
15 1500 — v
20 2000 4 4
30 3000 v —
35 3500 — 4
42 4200 v —
50 5000 — v
70 7000 — 4

Abb. 3-5: Modellbezeichnung der Servomotoren Serie HG-SR
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Vorstellung der Servomotoren

Rotatorische Servomotoren

HINWEIS

r-=-

[RR )

Encoderanschluss Bremsanschluss

Leistungsanschluss

Zeichnung HG-SR502B.eps

Abb. 3-6: Servomotorserie HG-SR

Bei Servomotoren ohne elektromagnetische Haltebremse entféllt der Bremsanschluss.
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Rotatorische Servomotoren

Vorstellung der Servomotoren

3.1.5 Servomotoren Serie HG-JR

Modell HG-JR - Geringes Massentrdagheitsmoment/mittlere Leistung

Dieser Servomotor mit mittlerer bis hoher Leistung und geringem Massentragheitsmoment ist fiir
Maschinen mit hohem Durchsatz sowie mit schnellen Beschleunigungs- und Bremsvorgangen

geeignet.

Einsatzgebiete

- Verpackungsmaschinen
- Druckmaschinen

- Palletiermaschinen

- Druckmaschinen

- Spritzgussmaschinen

Modellbezeichnung

HGUROO OO

Modell-
bezeichnung

HG-JR

Elektromagnetische

s Haltebremse
B v
Code Spannung [V]
— 200-240V AC, 3-phasig
4 380-480 V AC, 3-phasig
Code Nenndrehzahl [1/min]
™ 1500
3 3000
Code Ausgangsleistung [W]
5 500
7 750
10 1000
15 1500
20 2000
35 3500
50 5000
70 7000
90 9000
11K 11000
15K 15000
22K 22000

Abb. 3-7: Modellbezeichnung der Servomotoren Serie HG-JR
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Vorstellung der Servomotoren Rotatorische Servomotoren

) I H
- I
i
-0— .
'_
Encoderanschluss Bremsanschluss Leistungsanschluss
Zeichnung HG-JR153B.eps

Abb. 3-8: Servomotorserie HG-JR

HINWEIS Bei Servomotoren ohne elektromagnetische Haltebremse entféllt der Bremsanschluss.
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Rotatorische Servomotoren

Vorstellung der Servomotoren

3.1.6 Servomotoren Serie HG-RR

Modell HG-RR - Kleinstes Massentragheitsmoment/mittlere Leistung

Dieser Servomotor mit mittlerer Leistung und kleinstem Massentragheitsmoment ist fiir alle Maschi-
nen geeignet, die hohen Durchsatz erfordern.

Einsatzgebiete
— Maschinen mit sehr hohem Durchsatz

- Schneidemaschinen

— Fordersysteme mit kiirzesten Zykluszeiten

Modellbezeichnung

HG-RR 1 30]

[ —

Elektromagnetische

Modell- sl Haltebremse
bezeichnung
HG-RR

B v

Code Nenndrehzahl [1/min]
3 3000

Code Ausgangsleistung [W]
10 1000
15 1500
20 2000
35 3500
50 5000

Abb. 3-9: Modellbezeichnung der Servomotoren Serie HG-RR
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Vorstellung der Servomotoren

Rotatorische Servomotoren

HINWEIS

Encoderanschluss Leistungsanschluss®

Zeichnung HG-RR153B.eps

Abb. 3-10: Servomotorserie HG-RR

® Der Bremsanschluss ist in den Leitungsanschluss integriert.

Bei Servomotoren ohne elektromagnetische Haltebremse entféllt der Bremsanschluss.
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Rotatorische Servomotoren

Vorstellung der Servomotoren

3.1.7 Servomotoren Serie HG-UR

Modell HG-UR - Flache Bauform/mittlere Leistung

Durch die flache Bauform und mittlere Leistung ist dieser Servomotor besonders fiir Maschinen mit

geringem Einbauraum geeignet.

Einsatzgebiete
- Roboter
- Materialtransport

— Maschinen der Lebensmittelindustrie

Modellbezeichnung

HG-UR [J20]

| E—

Elektromagnetische

Modell- sl Haltebremse
bezeichnung
HG-UR
v B v

Code Nenndrehzahl [1/min]
2 2000

Code Ausgangsleistung [W]
7 750
15 1500
20 2000
35 3500
50 5000

Abb. 3-11: Modellbezeichnung der Servomotoren Serie HG-UR
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Vorstellung der Servomotoren Rotatorische Servomotoren

Encoderanschluss Bremsanschluss Leistungsanschluss

Zeichnung HG-UR352B.eps

Abb. 3-12: Servomotorserie HG-UR

HINWEIS Bei Servomotoren ohne elektromagnetische Haltebremse entfallt der Bremsanschluss.
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Lineare Servomotoren Vorstellung der Servomotoren

3.2

3.2.1

3.2.2

HINWEIS

Lineare Servomotoren

Modelliibersicht

Serie LM-H3 Serie LM-U2

Serie LM-F Serie LM-K2

Ansicht LM-O0.eps

Abb. 3-13: Lineare Servomotoren

Typenschild (Primarteil - Spule)

Nachfolgend ist das Typenschild des linearen Servomotors LM-H3P3A-12P-CSSO0 dargestellt.
Dieses Typenschild steht stellvertretend fiir alle anderen linearen Servomotor-Modelle.

/}‘ MITSUBISHI A
ELECTRIC LINEAR SERVO MOTOR  |zweidimen

Modellbezeichnung, Isolationsklasse ——» | M-H3P3A-12P-CSSO0 F class Code
Dauerkraft, maximale Geschwindigkeit, —— 120N | 3.0 m/s 0-63Hz

Frequenz

INPUT 3AC 170V (230V) 1.7A

Seriennummer® 1 SER. A12345001 121 | MADE IN JAPAN
Over Voltage Cat.II (Supply Power System: TN-C, TN-S)
\ MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION

Typenschild LM-H3P3A-12P-CSS0.eps

Abb. 3-14: Typenschild vom LM-H3P3A-12P-CSS0

® Die letzten 3 Stellen der Seriennummer, die auf dem Typenschild aufgedruckt ist, bezeichnen das
Herstellungsjahr und den Herstellungsmonat des Primarteils des linearen Servomotors. Dafiir
werden die letzten beiden Stellen der Jahreszahl verwendet. Der Monat wird durch eine Stelle [1
bis 9, X(10), Y(11) und Z(12)] dargestellt.
Fir Januar 2012 ergibt sich somit die Seriennummer "SER. 121"

I Die linearen Servomotoren entsprechen generell den Standards CE, UL und CSA.
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Vorstellung der Servomotoren Lineare Servomotoren

3.2.3 Servomotorserie LM-H3

Der lineare Servomotor LM-H3 mit Eisenkern ist flir platzsparende Aufbauten geeignet und ermdég-
licht hohe Geschwindigkeit und starke Beschleunigung bzw- Bremsung.

Einsatzgebiete

- Montagesysteme

- Materialtransport

- Schnelle lineare Transportsysteme

Modellbezeichnung

Modell- —L Code Motorbezeichnung
bezeichnung BSSO LM-H3P2A-07P
LM-H3 LM-H3P3A-12P
Code Motorteil CSSo LM-H3P38-24P
LM-H3P3C-36P
P Primarteil (Spule)
LM-H3P3D-48P
Breite [mm] LM-H3P7A-24P
Code .
(NominalmaR) LM-H3P7B-48P
ASSO
2 50 LM-H3P7C-72P
3 65 LM-H3P7D-96P
7 100
Code Max. Ges[ch)N]mdlgkelt
Code Liange [mm] B
(Nominalmaf) P 3,0
A 128
B 524 Code Dauerkraft [N]
C 320 07 70
D 26 12 120
24 240
36 360
48 480
72 720
96 960

Abb. 3-15: Modellbezeichnung der Servomotoren Serie LM-H3 (Primdirteil - Spule)

0
_//©© I Leitungen zum Leistungs-
—0 anschluss

:Eﬂaq_ O 4 Anschlussleitungen vom
© Temperaturfihler

Zeichnung LM-H3P3B-24P-CS50.eps

Abb. 3-16: Servomotorserie LM-H3 (Primdirteil — Spule)
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Lineare Servomotoren

Vorstellung der Servomotoren

3.2.4 Servomotorserie LM-U2

Der lineare Servomotor LM-U2 hat einen spielfreien Lauf und hohe Gleichlaufgiite. Aufgrund der feh-
lenden magnetischen Anziehungskréfte ist die Lebensdauer der Linearfiihrungen wesentlich hoher.

Einsatzgebiete

Si

Materialtransport
Inspektionssysteme

Scannen von Belichtungssystemen

ebdrucksysteme

Modellbezeichnung

LM-U2P - M - O

e N

bezeichnung

1

LM-U2
Code Motorteil
P Primarteil (Spule)
Breite [mm]
Code (Nominalma)
A 66,5
B 86,5
Lange [mm]
Code (Nominalma)
B 130
D 250
F 370

Code Motorbezeichnung
LM-U2PAB-05M
0SS0 LM-U2PAD-10M
LM-U2PAF-15M
LM-U2PBB-07M
1SS0 LM-U2PBD-15M
LM-U2PBF-22M
Code Max. Ges[;?;l:]indigkeit
M 2,0
Code Dauerkraft [N]
05 50
07 75
10 100
15 150
22 225

Abb. 3-17: Modellbezeichnung der Servomotoren Serie LM-U2 (Primdrteil - Spule)

Motorserie mit mittlerer Kraft
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Vorstellung der Servomotoren

Lineare Servomotoren

Modell- Max. Geschwindigkeit
N Code
bezeichnung [m/s]
LM-U2 M 2,0
Code Motorteil Code Dauerkraft [N]
P Primarteil (Spule) 40 400
60 600
Lange [mm]
Code (NominalmaR) 80 800
286
C 406
D 526
Abb. 3-18: Modellbezeichnung der Servomotoren Serie LM-U2 (Primdirteil - Spule)
Motorserie mit hoher Kraft
3 & [
Leitungen zum Leistungs- o ¢} o [¢] [of o
g anschlgss > &E‘: Q O
@ je o
Anschlussleitungen vom > &Eq:
Temperaturfihler HF——"— | |
® ] ®
] © ] o © ]
Zeichnung LM-U2P2B-40M-2550.eps

Abb. 3-19: Servomotorserie LM-U2 (Primdrteil — Spule)
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Lineare Servomotoren

Vorstellung der Servomotoren

3.25

Servomotorserie LM-F

Der Motor LM-F ist ein kompakter Linearmotor mit Eisenkern. Durch die integrierte Fliissigkeitskiih-
lung liefert der Motor die doppelte Dauerkraft.

Einsatzgebiete

- NC-Maschinenwerkzeuge

- Materialtransport

- Vorschubpressen

Modellbezeichnung

il

LI0]-CIM -1SS0

Modell-
bezeichnung
LM-F
Code Motorteil
P Primarteil (Spule)
Breite [mm]
Code (NominalmaB))
120
200
Liange [mm]
Code (NominalmaR))
B 290
D 530
F 770
H 1010

Code Max. Ges[:'ll'n;nsl]indigkeit

M 2,0
Dauerkraft [N]
Code Luft- Fliissigkeits-
kiihlung kiihlung

06 300 600
12 600 1200
18 900 1800
24 1200 2400
36 1800 3600
48 2400 4800
60 3000 6000

Abb. 3-20: Modellbezeichnung der Servomotoren Serie LM-F (Primdirteil - Spule)

o

<— fiihler
4— Leistungsanschluss

Anschluss vom Temperatur-

Zeichnung LM-FP2D-12M-1550.eps

Abb. 3-21: Servomotorserie LM-F (Primdrteil — Spule)
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Vorstellung der Servomotoren

Lineare Servomotoren

3.2.6 Servomotorserie LM-K2
Die Ausfiihrung des Servomotors LM-K2 mit Eisenkern und magnetischer Gegenkraft erhoht die
Lebensdauer der Linearfiihrungen und tragt zu geringeren Gerauschemissionen bei.
Einsatzgebiete
- Montagesysteme
- Bestlickungssysteme
Modellbezeichnung
Modell- —|: Code Motorbezeichnung
bezeichnung s LM-K2P1A-01M
LM-K2 LM-K2P1C-03M
- LM-K2P2A-02M
Code Motorteil
LM-K2P2C-07M
P Primarteil (Spule)
1551 LM-K2P2E-12M
Hohe [mm] LM-K2P3C-14M
Code .
(NominalmaR)) LM-K2P3E-24M
1 54 —
> 745 Code Max. Geschwindigkeit
[m/s]
3 114,5 m 20
Lange [mm]
Code (NominalmaB)) Code Dauerkraft [N]
A 138 01 120
c 330 02 240
522 03 360
07 720
12 1200
14 1440
24 2400
Abb. 3-22: Modellbezeichnung der Servomotoren Serie LM-K2 (Primdirteil - Spule)
Leitungen zum Leistungs-
o) ) ° :EE@ ¢ anschluss
(?@@(?@@@@@(?@@@@@(?@@@2
NO——=g Anschlussleitungen vom
Temperaturfihler
Zeichnung LM-K2P1C-03M-2551.eps
Abb. 3-23: Servomotorserie LM-K2 (Primdrteil — Spule)
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Direct-Drive-Servomotoren Vorstellung der Servomotoren

3.3

3.3.1

3.3.2

HINWEIS

Direct-Drive-Servomotoren

Modelliibersicht

Serie TF-RFM

Ansicht TF-RFM.eps

Abb. 3-24: Direct-Drive-Servomotor

Typenschild (Primarteil - Spule)

Nachfolgend ist das Typenschild des Direct-Drive-Servomotors TM-RFM002C20 dargestellt.
Dieses Typenschild steht stellvertretend fiir alle anderen Direct-Drive-Servomotormodelle.

2% MITSUBISHI

AC DIRECT DRIVE MOTOR Modellbezeichnung
TM-RFM002C20 4—' . .
DR Eingangsleistung
INPUT 3AC 45.7V 1.2A N leist
TOROUE 2Nm « — Nennausgangsleistung
200r/min IP42CI.F 5.2kg le—  Nenndrehzahl, Schutzart, Isolations-

SER.No. 000000 121 . <—|_ klasse und Gewicht
MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION ﬁ Seriennummer @
MADE IN” JAPAN

Typenschild TM-RFM002C20.eps

Abb. 3-25: Typenschild vom TM-RFM002C20

® Die letzten 3 Stellen der Seriennummer, die auf dem Typenschild aufgedruckt ist, bezeichnen das
Herstellungsjahr und den Herstellungsmonat des Direct-Drive-Servomotors. Dafilir werden die
letzten beiden Stellen der Jahreszahl verwendet. Der Monat wird durch eine Stelle [1 bis 9, X(10),
Y(11) und Z(12)] dargestellt.
Flr Januar 2012 ergibt sich somit die Seriennummer "SER. 121"

I Die Direct-Drive-Servomotoren entsprechen generell dem CE-Standard.
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Vorstellung der Servomotoren Direct-Drive-Servomotoren

3.3.3 Servomotor Serie TF-RFM
Aufgrund der Konstruktion des Magnets sowie der Wicklungstechnologie verfligt der Servomotor TF-
RFM Gber eine hohe Drehmomentdichte. Dazu kommt der ruckfreie Lauf, der durch Minimierung des
Drehmoment-Rippels erreicht wird. Die direkte Kopplung des Motors mit dem Antrieb ermdéglicht
eine hochprazise Positionierung. Der Motor ist standardmaf3ig mit einem hochauflésenden 20-Bit-
Encoder (1.048.576 Impulse/Umdrehung) ausgeristet.
Einsatzgebiete
- Indexiertisch fir Maschinenwerkzeuge
- Rotationsachse flir Transportroboter
- Lackier- und Bedampfungsanlagen
- Reinigungsschleudern fir LC-Anzeigen/Halbleiter
— Testsystem fiur LC-Anzeigen/Halbleiter (XY-Tische)
- Rotationsachse fiir Poliersysteme
Modellbezeichnung
Modell-
bezeichnung
TM-RFM
Code | Nenndrehmoment [Nm] Code Nenndrehzahl [1/min]
002 2 10 100
004 4 20 200
006 6
012 12 Cod AuBendurchmesser Rotor
ode [mm]
018 18
C 2130
040 40
E 2180
048 48
G 2230
072 72
J 2330
120 120
240 240
Abb. 3-26: Modellbezeichnung der Servomotoren Serie TM-RFM
<4—— Encoderanschluss
)
D
|. 4—— Leistungsanschluss
B
Zeichnung TM-RFM006C20.eps
Abb. 3-27: Servomotorserie TM-RFM
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Netz-, Motor- und Schutzleiteranschluss

Anschluss

4

Anschluss

A

GEFAHR:

Anschlussarbeiten diirfen nur im spannungslosen Zustand des Servoverstdrkers ausgefiihrt
werden. Schalten Sie die Netzspannung ab und warten Sie danach noch mindestens 15 Minuten.
Wenn anschlieBend die Kontrollleuchte CHARGE an der Frontseite des Servoverstdrkers erlo-
schen ist, priifen Sie mit einem Messgeriit o. A. ob die Spannung an den Klemmen P+ und N- auf
einen ungefdhrlichen Spannungswert abgesunken ist. Andernfalls besteht die Gefahr eines
elektrischen Schlags.

4.1

Netz-, Motor- und Schutzleiteranschluss

Einige Servoverstarker der MR-J4-Serie kdnnen eingangsseitig wahlweise mit 1-phasiger- oder 3-pha-
siger Wechselspannung (200-V-Modelle) versorgt werden, wahrend andere Gerate dieser Serie nuran
eine 3-phasige Wechselspannung angeschlossen werden kdnnen (200-V-/400-V-Modelle).

Eingangsspannungen MR-J4-10A(-RJ)/B(-RJ) bis MR-J4-70A(-RJ)/B(-RJ)

Netzanschluss 1-phasig 3-phasig
Leistungsklemmen L1,L3 L1,L2,L3
Steuerspannungsklemmen L11,L21 0}

Spannung 200-240V AC

Zuldssiger Spannungsbereich 170-264 V AC

Netzfrequenz 50 Hz/60 Hz £5%

Eingangsspannungen MR-J4-100A(-RJ)/B(-RJ) bis MR-J4-22KA(-RJ)/B(-RJ)

Netzanschluss 3-phasig @
Leistungsklemmen L1,L2,L3
Steuerspannungsklemmen L11,1219@
Spannung 200-240V AC
Zuldssiger Spannungsbereich 170-264 V AC
Netzfrequenz 50 Hz/60 Hz £5%

Eingangsspannungen MR-J4-60A4(-RJ)/B4(-RJ), MR-J4-100A4(-RJ)/B4(-RJ) bis MR-J4-22KA4(-RJ)/B4(-RJ)

Netzanschluss 3-phasig @
Leistungsklemmen L1,L2,L3
Steuerspannungsklemmen 111,219
Spannung 380-480V AC
Zulassiger Spannungsbereich 323-528 V AC
Netzfrequenz 50 Hz/60 Hz £5%

® Die Spannungsversorgung des Steuerkreises wird an L11 und L21 angeschlossen. Beim 3-phasi-
gen Anschluss der Leistungsklemmen sollte L11 gleichphasig mit L1 und L21 gleichphasig mit L2,
beim 1-phasigen Anschluss L11 gleichphasig mit L1 und L21 gleichphasig mit L3 verbunden sein.

@ Bei diesen Modellen ist ein 1-phasiger Anschluss der Leistungsklemmen nicht méglich.
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Anschluss

Netz-, Motor- und Schutzleiteranschluss

HINWEIS

Eingangsspannungen MR-J4W2-22B bis MR-J4W2-77B, MR-J4W3-222B und MR-J4W3-444B

Netzanschluss 1-phasig 3-phasig
Leistungsklemmen L1,L3 L1,L2,L3
Steuerspannungsklemmen L11,L21 @

Spannung 200-240V AC

Zuldssiger Spannungsbereich 170-264 V AC

Netzfrequenz 50 Hz/60 Hz £5%
Eingangsspannungen MR-J4W2-1010B

Netzanschluss 3-phasig @
Leistungsklemmen L1,L2,L3
Steuerspannungsklemmen L11,L21®

Spannung 200-240V AC

Zuldssiger Spannungsbereich 170-264V AC

Netzfrequenz 50 Hz/60 Hz £5%

O Die Spannungsversorgung des Steuerkreises wird an L11 und L21 angeschlossen. Beim 3-phasi-
gen Anschluss der Leistungsklemmen sollte L11 gleichphasig mit L1 und L21 gleichphasig mit L2,
beim 1-phasigen Anschluss L11 gleichphasig mit L1 und L21 gleichphasig mit L3 verbunden sein.

@ Bei diesen Modellen ist ein 1-phasiger Anschluss der Leistungsklemmen nicht moglich.

Die eingangsseitige Netzspannung wird 1-phasig an die Klemmen L1 und L3 oder 3-phasig an die
Klemmen L1, L2 und L3 angeschlossen.

Der Motor wird an die Klemmen U, V und W angeschlossen.

Der Servoverstarker muss zusatzlich Gber den Schutzleiteranschluss PE (Protective Earth) geerdet
werden.

Auch bei einer 1-phasigen Spannungsversorgung des Servoverstarkers mit 200-240 V AC muss
der Motor in der gleichen Weise an den Ausgang des Servoverstarkers angeschlossen werden, wie
bei einer 3-phasigen Spannungsversorgung. Die Spannungsversorgung des Servomotors durch
den Servoverstarker ist immer 3-phasig.

ACHTUNG:

® Die Netzspannung darf niemals an den Ausgangsklemmen U, V oder W angeschlossen
werden. Dauerhafte Beschéddigungen des Servoverstdrkers sowie eine unmittelbare Gefdhr-
dung des Bedieners wdren die Folge.

@ Die 1-phasige Spannungsversorgung des Servoverstdirkers MR-J4 mit 200-240 V AC muss
immer an die Klemmen L1 und L3 angeschlossen werden. Dies ist ein wichtiger Unterschied
zum MR-J3-Servoverstdrker. Wenn Sie den Servoverstdrkers MR-J3 durch den Servoverstir-
ker MR-J4 ersetzen wollen, achten Sie unbedingt darauf, dass Sie die 1-phasige Spannungs-
versorgung NICHT an die Klemmen L1 und L2 anschlie8en.
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Netz-, Motor- und Schutzleiteranschluss Anschluss

Servoverstarker Servomotor
ohasi mccs @
-phasige
Spannungs- / cne3| @
versorgung < — U

®ls|<|c

cNe2 | @ Encoder

MR-J4 Spannungsversorgung 1-phasig.eps

Abb. 4-1: Ein-und ausgangsseitiger Anschluss des Servoverstdrkers (1-phasige Spannungsversorgung)

Servoverstarker Servomotor
mcc @
3-phasige — cnes| @
Spannungs- : L
versorgun
gung <L >

s < c
®|=s|<|c

CN2 ® Encoder

MR-J4 Spannungsversorgung 3-phasig.eps

Abb. 4-2: Ein-und ausgangsseitiger Anschluss des Servoverstdrkers (3-phasige Spannungsversorgung)

® MCCB = Molded-case circuit breaker - Leistungsschalter
@ mc= Magnetic contactor — Leistungsschiitz

® Der Servoverstirker MR-J4W2-B fiir zwei Achsen hat zwei Motoranschliisse (CNP3A, CNP3B) und
zwei Encodereingange (CN2A, CN2B). Der Servoverstarker MR-J4W3-B fiir drei Achsen hat drei
Motoranschliisse (CNP3A, CNP3B, CNP3C) und drei Encodereingange (CN2A, CN2B, CN2Q).

Einsteigerhandbuch Servoverstarker MELSERVO J4 4-3



Anschluss

Netz-, Motor- und Schutzleiteranschluss

HINWEIS

Klemmen Bedeutung Beschreibung
1113 Netzspannungsanschluss
' (1-phasig) Netzspannungsversorgung des Servoverstérkers
1,12, 13 Netzspannungsanschluss (Leistungskreis)
(3-phasig)
UvVv,w Motoranschluss Spannungsausgang des Servoverstarkers
L11,L21 Steuerspannungsanschluss Spannungsversorgung des Steuerkreises
Die Klemmen P+ und D sind ab Werk gebriickt. Zum
P+ C.D Anschluss fiir optionalen Anschluss eines externen Bremswiderstands entfernen Sie
T Bremswiderstand die Kabelbriicke und schlieBen den Widerstand an die
Klemmen P+ und Can.
Eine Zwischenkreisdrossel wird an diesen Klemmen ange-
P3. P4 Anschluss fiir optionale schlossen. Die Klemmen P3 und P4 sind ab Werk gebriickt.
¢ Zwischenkreisdrossel Vor dem Anschluss der Drossel muss die Briicke entfernt
werden.
N- Anschluss fiir optionale Bremseinheit Diese K!emme dient zum Anschluss einer optionalen
Bremseinheit.
Zur Erdung verbinden Sie diesen Schutzleiteranschluss
. des Servoverstdrkers mit dem Schutzleiteranschluss des
L
= Schutzleiter (PE) Servomotors und mit dem Schutzleiteranschluss (PE) des
Schaltschranks.
Tab. 4-1: Leistungsklemmen des Servoverstdrkers

Details zu abweichenden Klemmenbezeichnung bestimmter Servoverstarkermodelle entnehmen
Sie bitte der jeweiligen Bedienungsanleitung der Servoverstarkerserien MR-J4-A, MR-J4-B MR-

J4W2-B und MR-J4W3-B.
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Signalleitungen

Anschluss

4.2

4.2.1

Signalleitungen

Ein Servoverstarker ist, neben den Anschliissen des Leistungsteils fiir Netzspannung und Motor, noch
mit weiteren Anschliissen ausgestattet, Uiber die der Servoverstarker gesteuert werden kann. Weitere
Anschliisse werden fiir die Sicherheitsfunktion (STO) bendtigt oder dienen zum Anschluss eines
optionalen PCs, zur Uberwachung und zur Diagnose.

Servoverstarkerserie MR-

J4-A

Die gezeigte Frontansicht ist die des Servoverstarkers MR-J4-20A-RJ oder kleiner. Die Anschlusskon-
figuration ist fiir alle Modelle der Serie MR-J4-A identisch.

CN2

<
[ 6]
E
MRA
[9]

cN2L®
S
[8 |\
e
[9]
[P5][ 3 IDN\J[ 7 ] [eaT]
i
,

’

(Anschluss fiir seriellen Encoder)
cN2L @

- \
N
[6] N
[LG][ 4 ][Per][ 8 ][sed

B

£ e

/
4

.

(Ar;schluss fur A/B/Z—Phasen—Encoofer)

CN5
(USB-Anschluss)

CN6 (Analoger Monitoranschluss)

Servoverstarker
V OPEN
CN3 (RS-422-
Anschluss) CNT
CN8 (STO-E/A- ’\
Signalanschluss)
\\\\~ 1 26
2 27
ey
3 28
4 29
N 5 30
N 6 31
7 32
8 33
’ 9 34
i 10 35
11 36
12 37
/ 13 38
< 14 39
15 40
CN4 16 41
(Batterieanschluss)
17 42
Das Gehduse des 18 43
Anschlusses CN1 ist mit 19 44
der PE-Klemme (Erde) 20 45
des Sveerr\iloouv:crisetsrkers 21 16
: 22 47
23 48
24 49
25 50
MR-J4-A Signalstecker.eps

Abb. 4-3: Signalanschliisse MR-J4-A

® Bei den Servoverstirkern MR-J4-CJA(4)-R) fehlt der Anschluss CN2L.
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Anschluss

Signalleitungen

Schnittstellenbeschreibung

Anschluss Bezeichnung

Beschreibung

CN1 E/A-Anschluss

Steuerschnittstelle (siehe Tab. 4-3)

CN2

NaL @ Encoder-Anschluss

Anschluss des Servomotor-Encoders

Anschluss des externen Encoders
(Serieller Encoder oder A/B/Z-Phasenimpuls-Encoder)

CN3 Kommunikationsanschluss (RS-422)

Anschluss fiir einen Personalcomputer (PC)

CN4 Batterieanschluss

Zum Anschluss der Batterie (MR-BAT6V1SET) fur die Spei-
cherung der Daten der Absolutwertpositionierung
(beachten Sie den folgenden Hinweis).

Wenn sie die Batterie anschlie3en, stellen Sie sicher, dass
die Kontrollleuchte CHARGE nach mindestens 15 Minuten
ausgeschaltet ist, nachdem die Versorgungsspannung des
Leistungskreises abgeschaltet wurde. Wenn Sie die Batte-
rie ersetzen, lassen Sie die Steuerspannungsversorgung
eingeschaltet und schalten nur die Versorgungsspannung
des Leistungskreises ab. Andernfalls gehen die Daten der
Absolutwertpositionierung verloren.

CN5 Kommunikationsanschluss (USB)

Anschluss fir einen Personalcomputer (PC)

CNé6 Analoge Monitorausgdnge

Zum Anschluss von Instrumenten zur Erfassung von ana-
logen Messdaten. Die ausgegebenen Daten kénnen mit
Parametern ausgewahlt werden.

CN8 STO-Signalanschluss

Anschluss fiir die Sicherheitsfunktion
(Sicher abgeschaltetes Moment)

Tab. 4-2:

Beschreibung der Schnittstellen CN1, CN2, CN2L, CN3, CN4, CN5, CN6 und CN8

® Die Servoverstarker MR-J4-[0A(4)-RJ haben den Anschluss CN2L.

HINWEIS Die Batterie MR-BAT6V1BJ fiir das Batterieverbindungskabel ist nur fiir die HG-Servomotorserie
geeignet. Setzen die Batterie BAT6V1BJ flir das Batterieverbindungskabel nicht bei der Regelung
mit lastseitig angebrachtem Encoder ein.

Die Signalbelegung des Steckers CN1 wechselt mit der Regelfunktion. Die Parameter, mit denen die
einzelnen Pins andere Funktionen zugewiesen werden kdnnen, sind in der Spalte ,Pr." aufgefiihrt. Die
in der Tabelle aufgefiihrte Funktion entspricht der Werkseinstellung der betreffenden Parameter.
Pin- signal Symbole der E/A-Signale im Regelmodus )
Nr. | 1/0 (E/M)D P P/S 3 SIT T P Pr
1 — P15R P15R P15R P15R P15R P15R —
2 [ — —/NC vC VC/VLA VLA VLA/— —
3 — LG LG LG LG LG LG —
4 o] LA LA LA LA LA LA —
5 o] LAR LAR LAR LAR LAR LAR —
6 o] LB LB LB LB LB LB —
7 o] LBR LBR LBR LBR LBR LBR —
8 o] Lz Lz Lz Lz Lz Lz —
9 o] LZR LZR LZR LZR LZR LZR —
10 [ PP PP/— — — — —/PP —
1 [ PG PG/— — — — —/PG —
12 — OPC OPC/— — — — —/OPC —
13 — — — — — — — —
14 — — — — — — — —
Tab. 4-3:  Signalbelegung der Schnittstelle CN1 beim MR-J4-A (1)
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Signalleitungen Anschluss

Pin- signal Symbole der E/A-Signale im Regelmodus @

Nr. | 1/0 (E/A)Q P P/s s SIT T TP P

15 [ SON SON SON SON SON SON PD03/PD04
16 [ — —/SP2 SP2 SP2/SP2 SP2 SP2/— PD05/PD06
17 [ PC PC/STT ST ST1/RS2 RS2 RS2/PC PD07/PD08
18 [ L TL/ST2 ST2 ST2/RS1 RS1 RS1/TL PD09/PD10
19 [ RES RES RES RES RES RES PD11/PD12
20 — DICOM DICOM DICOM DICOM DICOM DICOM —

21 — DICOM DICOM DICOM DICOM DICOM DICOM —

22 o} INP INP/SA SA SA/— — —/INP PD23

23 o ZSP ZSP ZSP ZSP ZSP ZSP PD24
24 o} INP INP/SA SA SA/— — —/INP PD25

25 o TLC TLC TLC TLCVLC VLC VLC/TLC PD26
26 — — — — — — — —

27 | TLA TLA® TA® | TLA/TC® TC TC/TLA —

28 — LG LG LG LG LG LG —

29 — — — — — — — —

30 — LG LG LG LG LG LG —

31 — — — — — — — —

32 — — — — — — — —

33 o} opP opP opP opP op op —

34 — LG LG LG LG LG LG —

35 [ NP NP/— — — — —/NP —

36 [ NG NG/— — — — —/NG —

37 — — — — — — — —

38 — — — — — — — —

39 — — — — — — — —

40 — — — — — — — —

a0 [ CR CR/SP1 SP1 SP1/SP1 SP1 SP1/CR PD13/PD14
42 [ EM2 EM2 EM2 EM2 EM2 EM2 —

43 [ LSP LSP Lsp LSP/— — —/LSP PD17/PD18
a4 [ LSN LSN LSN LSN/— — —/LSN PD19/PD20
45 [ LoP LoP LoP LoP LopP LoP PD21/PD22
46 — DOCOM | DOCOM | DOCOM | DOCOM | DOCOM | DOCOM —

47 — DOCOM | DOCOM | DOCOM | DOCOM | DOCOM | DOCOM —

48 o ALM ALM ALM ALM ALM ALM —

49 o RD RD RD RD RD RD PD28
50 — — — — — — — —

Tab. 4-3:  Signalbelegung der Schnittstelle CN1 beim MR-J4-A (2)

O, Eingangssignal (E), O: Ausgangssignal (A)

@ p: Lageregelung, S: Drehzahlregelung, T: Drehmomentregelung, P/S: Lage-/Drehzahlregelung im
Wechselbetrieb, S/T: Drehzahl-/Drehmomentregelung im Wechselbetrieb, T/P: Drehmoment-
/Lageregelung im Wechselbetrieb

® Das Signal TLA steht zur Verfligung, wenn mit den Parametern PD03 bis PD22 fiir den Eingang
das Signal TL (Drehmomentbegrenzung) ausgewahlt wurde.
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Anschluss

Signalleitungen

Pin- signal Symbole der E/A-Signale im Regelmodus ©)
NE. 1/0 (E/A) @ P L PS P
1 — P15R P15R P15R —
2 [ VC VC VC —
3 — LG LG LG —
4 o} LA LA LA —
5 o LAR LAR LAR —
6 o} LB LB LB —
7 o LBR LBR LBR —
8 o Lz Lz Lz —
9 o} LZR LZR LZR —
10 [ DI2 DI2 DI2 PD44
11 [ PG PG PG —
12 — OPC OPC OPC —
13 o @ ® ® PD47
14 o @ ® ® PD47
15 [ SON SON SON PDO4
16 [ MDO MDO MDO PDO6
17 [ ST1 ST1 ST1 PDOS
18 | ST2 ST2 MD1 ® PD10
19 [ DIO DIO DIO PD12
20 — DICOM DICOM DICOM —
21 — DICOM DICOM DICOM —
22 o cP0® cP0® cP0® PD23
23 o} r® r® r® PD24
24 0 INP INP INP PD25
25 o MEND ® MEND @ MEND @ PD26
26 — — — — —
27 [ TLA® TLA® TLA® —
28 — LG LG LG —
29 — — — — —
30 — LG LG LG —
31 — — — — —
32 — — — — —
33 o} opP opP opP —
34 — LG LG LG —
35 [ DI3 DI3 DI3 PD46
36 [ NG NG NG —
37 — — — — —
38 — — — — —
39 — — — — —
40 — — — — —
4 [ DI DI DI1 PD14
42 [ EM2 EM2 EM2 —
43 [ LSP LSP LSP PD18
44 [ LSN LSN LSN PD20
45 [ DOG DOG SIG PD22
46 — DOCOM DOCOM DOCOM —
Tab. 4-4:  Signalbelegung der Schnittstelle CN1 beim MR-J4-A-RJ (1)
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Signalleitungen

Anschluss

Pin- signal Symbole der E/A-Signale im Regelmodus @

NF. 1/0 (E/A) @ S L PS P

47 — DOCOM DOCOM DOCOM —

48 o] ALM ALM ALM —

49 0 RD RD RD PD28

50 — — — — —

Tab. 4-4:  Signalbelegung der Schnittstelle CN1 beim MR-J4-A-RJ (2)

O, Eingangssignal (E), O: Ausgangssignal (A)

@ cp.  Ppositionierfunktion (mit Positionstabelle)
CL:  Positionierfunktion (mit Programm)
PS: Positionierfunktion (mit Indexer)

® Das Signal TLA steht zur Verfligung, wenn mit den Parametern PD04, PD06, PD08, PD10, PD12,
PD14, PD18, PD20, PD22, PD44 und PDA46 fiir den Eingang das Signal TL (Drehmomentbegren-
zung) ausgewadhlt wurde.

@ Weisen Sie dem Ausgang mit Parameter PD47 ein Signal zu.
® Weisen Sie dem Eingang mit Parameter PD10 das Signal MD1 zu.

® Weisen Sie den Ausgdngen CN1-22, CN1-23 und CN1-25 mit den Parametern PD23, PD24 und
PD26 die folgenden Signale zu:
CN1-22: CPO (Grobe Ubereinstimmung)
CN1-23: ZP (Referenzpunktfahrt beendet)
CN1-25: MEND (Fahrbewegung beendet)
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Anschluss

Signalleitungen

Bedeutung der Symbole

In der folgenden Tabelle sollen die wichtigsten Signale erldutert werden. Detaillierte Angaben zu
allen Signalen finden Sie in der Bedienungsanleitung der jeweiligen Servoverstarker.

Signal

Symbol

Bezeichnung

Beschreibung

Signaleingdnge

Steueranschliisse

RES

Reset

Nach Auftreten eines Alarms dient dieser Eingang zum Zurlicksetzen
des Alarms. Der Eingang muss fiir mindestens 50 ms eingeschaltet
werden.

LSP

Endschalter
Vorwartsdrehung

LSN

Endschalter
Ruckwartsdrehung

Zum Starten des Servomotors in beide Drehrichtungen miissen
beide Eingdnge eingeschaltet sein. Nach Abschalten eines Eingangs
wird der Motor schnell gestoppt und verriegelt. Schaltet ein Eingang
ab, weil der Endschalter erreicht wurde, ist eine Drehbewegung nur
noch in entgegengesetzer Richtung des angesprochenen Endschal-
ters moglich.

SON

Servo EIN

Durch Einschalten des Signals SON (Servo ON) wird der Leistungs-
kreis des Servoverstarkers aktiviert und der Servoverstarker ist
betriebsbereit.

ST1

Start vorwarts

Wenn an Klemme ST2 ein Signal anliegt, Beim gleichzeitigen
dreht der Motor im Linkslauf. Schalten der Signale
ST1 und ST1 wird der

ST2

Start riickwarts

Wenn an Klemme ST1 ein Signal anliegt, Motor gestoppt und
dreht der Motor im Rechtslauf. verriegelt.

EM2

Sofort-Stopp 2

Durch Abschalten des Eingangs EM2 wird der Servomotor bis zum
Stillstand abgebremst.

Durch Einschalten des Eingangs EM2 wird der Sofort-Stopp-Status
zurlickgesetzt.

MDo @

Betriebsartwahl 1

MD1 @

Betriebsartwahl 2

® Positionierung mit Tabelle/Programm
Der automatische Betrieb ist aktiviert, wenn das Signal MDO einge-
schaltet ist, bei ausgeschaltetem Signal ist es der manuelle Betrieb.
Eine Anderung der Betriebsart wihrend des Betriebs 6scht den
verbleibenden Verfahrweg bis zur Sollposition und der Motor
bremst bis zum Stillstand ab. Das Signal MD1 ist nicht verwendbar.

® Positionierung mit Indexer
Durch die Kombination der Signale MDO und MD1 kann eine
Betriebsart ausgewahlt werden (siehe Bedienungsanleitung). Eine
Anderung der Betriebsart wahrend des Betriebs I6scht den verblei-
benden Verfahrweg bis zur Sollposition und der Motor bremst bis
zum Stillstand ab.

DOG@

Naherungsschalter

Der Eingang DOG dient zum Anschluss eines Naherungsschalters. Die
Eingangslogik (Aktivierung bei Ein- oder Ausschalten) kann mit Para-
meter PT29 eingestellt werden.

Signalausgange

ALM

Alarm

Bei Auftreten eins Alarms schaltet das Signal ab. Nach Einschalten der
Spannungsversorgung schaltet das ALM-Signal nach 2,5 bis 3,5 s ab,
wenn kein Alarm vorliegt.

RD

Bereit

Der Servoverstarker ist in Betriebsbereitschaft, wenn das RD-Signal
eingeschaltet ist.

INP

In-Position

Das Signal schaltet ein, wenn der Schleppfehler innerhalb eines vor-
gegebenen Bereichs liegt. Das Signal schaltet auch ein, wenn das Sig-
nal SON (Servo EIN) eingeschaltet wird.

WNG

Warnung

Das Signal wird bei Auftreten einer Warnung geschaltet. Nach Ein-
schalten der Spannungsversorgung schaltet das WNG-Signal nach
2,5 bis 3,5 s ab, wenn keine Warnung vorliegt.

ACDO
ACD1
ACD2

Alarmcode

Der Alarmcode wird abhangig vom aufgetretenen Alarm als 3-Bit-Sig-
nal ausgegeben. Zuvor muss die Alarmcode-Ausgabe Giber Parameter
PD34 aktiviert werden.

MEND @

Fahrbewegung beendet

Das Signal schaltet ein, wenn der Schleppfehler innerhalb des mit
Parameter PA10 vorgegebenen Bereichs liegt. und der verbleibende
Abstand bis zur Sollposition ,0" ist.

Tab. 4-5:

Auswahl der wichtigsten Ein- und Ausgangssignale an Anschluss CN1 (1)
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Signalleitungen

Anschluss

Signal Symbol | Bezeichnung Beschreibung
Einstellung des Drehmoments bei Drehmomentregelung durch Anle-
Tc® Drehmomentvorgabe gen einer Gleichspannung von 0 bis +8V. Bei +8 V wird das maximale
9 Drehmoment ausgegegeben. Die Drehzahl bei £8 V kann mit Para-
meter PC13 geandert werden.
Einstellung der Drehzahl bei Drehzahlregelung durch Anlegen einer
S Drehzahlvorgabe ©)] Gleichspannung von 0 bis +10V. Bei +10 V wird die maximale Dreh-
§ zahl ausgegegeben, die zuvor im Parameter PC12 eingestellt wurde.
§ VC Durch Anlegen einer Spannung von -10 V bis +10 V zwischen den
o | 5 Analoge Klemmen VC und LG kann die Solldrehzahl des Motors beeinflusst
S 2 . ® werden. Eine Spannung von -10 V entspricht 0 %, von 0 V entspricht
> 5 Ubersteuerung 100 % und von +10 V entspricht 200 % der eingestellten Solldrehzahl
g des Servomotors. Auflosung: 14 Bits oder gleichwertig
,—o\, Einstellung der Drehzahlbegrenzung bei Drehmomentregelung
e ] ] . - .
< durch Anlegen einer Gleichspannung von 0 bis +10V. Bei +10 V wird
VLA Drehzahlbegrenzung die maximale Drehzahl ausgegegeben, die zuvor im Parameter PC12
eingestellt wurde.
o Analoge Uber Parameter PC14 wird ausgewahlt, wel-
g MO1 °9 che Daten an MOT1 als analoge Spannung
& Monitorausgabe 1 b d
a ausgegeben werden. Aufldsung: 10 Bits
© . .
L Analoge Uber Parameter PC15 wird ausgewahlt, wel- oder gleichwertig
g MO2 9 che Daten an MO2 als analoge Spannung
Monitorausgabe 2
ausgegeben werden.
Anschluss fir den Pluspol der externen Spannungsquelle bei
Einspeisung von 24V DC | positiver Logik
DICOM | (+ 10 %, 500 mA) furr E/A-
Schnittstelle Anschluss fiir den Minuspol der externen Spannungsquelle bei
= negativer Logik
D
% 2 Bezugspunkt des Servo- | Anschluss fiir den Minuspol der externen Spannungsquelle bei
2 & verstdrkers fir Eingangs- | negativer Logik
] DOCOM | signale, wie EM2.
@ Diese Klemme ist von der Ansghluss fUr.den Pluspol der externen Spannungsquelle bei
= Klemme LG getrennt. positiver Logik
c
S LG Gemeinsamer Bezugspunkt fiir die Signale TLA, TC, VC, VLA, FPA, FPB, OP, MO1, MO2 und P15R
[oR
2 Der Pin gibt eine Spannung von 15V DC bezogen auf LG aus und dient zur Versorgung der
P15R analogen Eingange TC, TLA, VC oder VLA.
Zuldssiger Ausgangsstrom: 30 mA
SD Abschirmung, Gehduse

Tab. 4-5:  Auswahl der wichtigsten Ein- und Ausgangssignale an Anschluss CN1 (2)

O] gilt nur fir den MR-J4-CJA
D gilt nur fiir den MR-J4-CJA-RJ
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Anschluss

Signalleitungen

4.2.2

Servoverstarkerserie MR-J4-B

Die gezeigte Frontansicht ist die des Servoverstarkers MR-J4-20B-RJ oder kleiner. Die Anschlusskon-
figuration ist fiir alle Modelle der Serie MR-J4-B identisch.

Klemme (Erde) des Servo-
verstarkers verbunden

CN2L@
\
N
il
XRZ
e S e
MX2

(Anschluss fir seriellen Encoder)

\

Servoverstarker NS
(USB-Anschluss) *
1 11
v OPEN 5 -
CN8 (STO-E/A- 0 o LG o] LG
Signalanschluss) 3 13
4 DOCO! 14 MBR
T~ MO ——MO2
CN1A L DICOM i ALM
(SSCNETIII-Anschlussvon LA LAR [~
N2 7 17
der vorhergehenden 3 )
. . \\ Achse) —— LB ——LBR
[LG] .HM . CN1B LZ 5] LZR o |
kel <1]: (SSCNETIlI-Anschluss zu 0 20
. . . der folgenden Achse) INP —— DI3
[THM BAT]
. . . ﬁ_\ picoM [ EM2 ——
Die Gehause der Anschlisse <: CN4 %
CN2 und CN3 sind mit der PE- ’ (Batterieanschluss)

2L @

]
]

(Anschluss fur A/B/Z-Phasen—Encoder)

MR-J4-B Signalstecker.eps

Abb. 4-4: Signalanschliisse MR-J4-B

® Bei den Servoverstirkern MR-J4-JB(4)-RJ fehlt der Anschluss CN2L.
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Signalleitungen

Anschluss

Schnittstellenbeschreibung

Anschluss Bezeichnung Beschreibung
CNTA Buskabel-Anschluss von der vorherge- | Anschluss der Steuerung oder des vorhergehenden Ser-
henden Achse (SSCNET Ill) voverstarkers
Anschluss des nachfolgenden Servoverstarkers. Stecken
Buskabel-Anschluss zu der nachfolgen- ) . I
CN1B Sie auf den Anschluss CN1B des Servoverstarkers fir die
den Achse (SSCNET Il .
letzte Achse eine Schutzkappe.
CN2 Anschluss des Servomotor-Encoders
cNaL @ Encoder-Anschluss Anschluss des externen Encoders
(Serieller Encoder oder A/B/Z-Phasenimpuls-Encoder)
CN3 E/A-Anschluss Steuerschnittstelle (siehe Tab. 4-7)
Zum Anschluss der Batterie (MR-BAT6V1SET) fiir die Spei-
cherung der Daten der Absolutwertpositionierung
(beachten Sie den folgenden Hinweis).
Wenn sie die Batterie anschlie3en, stellen Sie sicher, dass
die Kontrollleuchte CHARGE nach mindestens 15 Minuten
CN4 Batterieanschluss ausgeschaltet ist, nachdem die Versorgungsspannung des
Leistungskreises abgeschaltet wurde. Wenn Sie die Batte-
rie ersetzen, lassen Sie die Steuerspannungsversorgung
eingeschaltet und schalten nur die Versorgungsspannung
des Leistungskreises ab. Andernfalls gehen die Daten der
Absolutwertpositionierung verloren.
CN5 Kommunikationsanschluss (USB) Anschluss fiir einen Personalcomputer (PC)
. Anschluss fur die Sicherheitsfunktion
CNs STO-Signalanschluss (Sicher abgeschaltetes Moment)
Tab. 4-6: Beschreibung der Schnittstellen CN1A, CN1B, CN2, CN2L, CN3, CN4, CN5 und CN8

® Die Servoverstirker MR-J4-JB(4)-RJ haben den Anschluss CN2L.

HINWEIS

Die Batterie MR-BAT6V1BJ fiir das Batterieverbindungskabel ist nur fur die HG-Servomotorserie

geeignet. Sie kann nicht fir Direct-Drive-Motoren verwendet werden. Setzen Sie die Batterie
BAT6V1BJ fiir das Batterieverbindungskabel nicht bei der Regelung mit lastseitig angebrachtem
Encoder und bei der Regelung mit Encoder zur Weglangenmessung ein.

Signalbelegung des Steckers CN3

. Signal I/0 Symbol des . Signal I/0 Symbol des
il S (E/A) E/A-Signals i (E/A) E/A-Signals
1 — LG 11 — LG
2 I DI 12 I DI2
Zuweisung Uber
3 - DOCOM 13 0 Parameter PDO7
4 — MO1 14 — MO2
Zuweisung Uber
> - DICOM 15 0 Parameter PD09
6 — LA 16 — LAR
7 — LB 17 — LBR
8 — Lz 18 — LZR
Zuweisung Uber
° 0 Parameter PD0O8 19 I DI3
10 — DICOM 20 I EM2
Tab.4-7:  Signalbelegung der Schnittstelle CN3 beim MR-J4-B
® Zuweisbare Symbole: RD ALM INP MBR DB
TLC WNG BWNG  ZSP CDPS
ABSV SA VLC MTTR CLDS
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Anschluss

Signalleitungen

Bedeutung der Symbole

In der folgenden Tabelle sollen die wichtigsten Signale erldutert werden. Detaillierte Angaben zu
allen Signalen finden Sie in der Bedienungsanleitung der jeweiligen Servoverstarker.

Signal Symbol | Bezeichnung Beschreibung
DI1 Mit den Steuerungseinstellungen DI1, DI2 und DI3 kénnen Operan-
den zugeordnet werden. Im Handbuch der Motion-CPU sind die
o DI2 o zuordbaren Operanden beschrieben.
g Flr Steuerungen, die zu den Servoverstarkern MR-J4 kompatibel sind,
'g» kénnen diese Operanden zugeordnet werden (Q172DSCPU,
5 D13 Q173DSCPU und QD77MSD).
©
E, Durch Abschalten des Eingangs EM2 wird der Servomotor bis zum
v Stillstand abgebremst.
EM2 Sofort-Stopp 2 Durch Einschalten des Eingangs EM2 wird der Sofort-Stopp-Status
zurlick gesetzt.
Ein Abschalten des ALM-Signals erfolgt,
" wenn der Schutzkreis zum Abschalten des
g ALM Alarm Leistungskreises aktiviert wird.
= Nach Einschalten der Spannungsversorgung
§ schaltet das ALM-Signal nach 2,5 bis 3,5 s ab,
g wenn kein Alarm vorliegt.
§ ° RD Bereit Der Servoverstarker istin Bet.riebsbereit— | Das Signal muss zuvor
= schaft, wenn das RD-Signal eingeschaltet ist. | ainer bestimmten Aus-
§ Das Signal schaltet ein, wenn der Schlepp- | 98ngsklemme des Ste-
K fehler innerhalb eines vorgegebenen ckers CN3 durch Para-
® Bereichs liegt. Das INP-Signal ist bei der metereinstellung
> INP In-Position Drehzahlregelung, der Drehmomentrege- | PD07-PD09 zugewie-
lung und beim Wechsel vom kontinuierli- sen werden.
chen Betrieb auf die Drehmomentregelung
nicht nutzbar.
Das Signal wird bei Auftreten einer Warnung
geschaltet. Nach Einschalten der Spannungs-
WNG Warnung versorgung schaltet das WNG-Signal nach 2,5
bis 3,5 s ab, wenn keine Warnung vorliegt.
o | o Analoge Uber Parameter PC09 wird ausgewahlt, wel-
s |2 MO1 °9 che Daten an MOT1 als analoge Spannung
o | Monitorausgabe 1 b d
@ 2 ausgegeben werden. Auflosung: 10 Bits
g g Analoge Uber Parameter PC10 wird ausgewshlt, wel- | oder gleichwertig
E ) MO2 °9 che Daten an MO2 als analoge Spannung
< = Monitorausgabe 2 ausgegeben werden.
Anschluss fir den Pluspol der externen Spannungsquelle bei
Einspeisung von 24V DC | positiver Logik
o DICOM | (10 %, 300 mA) fur E/A-
= Schnittstelle Anschluss fiir den Minuspol der externen Spannungsquelle bei
=) negativer Logik
2 o
o é Bezugspunkt des Servo- | Anschluss fiir den Minuspol der externen Spannungsquelle bei
5 | @ verstarkers flr Eingangs- negativer Logik
g DOCOM | signale, wie EM2.
= Diese Klemme ist von der | Anschluss fiir den Pluspol der externen Spannungsquelle bei
< Klemme LG getrennt. positiver Logik
&
LG Bezugspunkt fiir die analogen Ausgangssignale MO1 und MO2
SD Abschirmung, Gehause
Tab. 4-8:  Auswahl der wichtigsten Ein- und Ausgangssignale an Anschluss CN3
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Signalleitungen

Anschluss

4.2.3

Servoverstarkerserie MR-J4W-B

Die gezeigte Frontansichtist die des Servoverstarkers MR-J4 fiir drei Achsen (MR-J4W3-B). Bei den Ser-
voverstarkern MR-J4 fur zwei Achsen (MR-J4W2-B) entfallt der Anschluss CN2C.

\

[2] 10 AN
[Ccl[@ ][
MRR

M><R

%’L CN5
J— (USB-Anschluss)

4_______—__”,,//

"L CN8 (STO-E/A-
— Signalanschluss)

CN1A

(SSCNETIII-
Anschluss von der
vorhergehenden
Achse)

CN1B

(SSCNETIII-
Anschluss zu der
folgenden Achse)

CN4
(Batterieanschluss)

Die Gehduse der Anschliisse CN2A, CN2B, CN2C
und CN3 mit der PE-Klemme (Erde) des
Servoverstarkers verbunden.

/ CN3
\
(1] [14]
2 _onclB] e
DI2-C 3 DI3-C T
4 A-A i LAR-A
LB-A 5] LBR-A I
6 | A-B | 19 | LAR-B
LB-B ] LBR-B 20
8 DI1-A 21 DI1-B
DI2-A 9 DI2-B T
i DI3-A ﬁ DI3-B
EM2 o DICOM 2
12 CALM 25 CINP
MBR-A| 13 MBR-B 2%
IMBR-C DOCOM

MR-J4W3-B Signalstecker.eps

Abb. 4-5: Signalanschliisse MR-J4W-B

® Dieser Anschluss ist nur beim Servoverstirker MR-J4 fiir drei Achsen (MR-J4W3-B) vorhanden.
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Anschluss

Signalleitungen

Schnittstellenbeschreibung

Anschluss

Bezeichnung

Beschreibung

CN1A

Buskabel-Anschluss von der vorherge-
henden Achse (SSCNET IlI)

Anschluss der Steuerung oder des vorhergehenden Ser-
voverstarkers

CN1B

Buskabel-Anschluss zu der nachfolgen-
den Achse (SSCNET )

Anschluss des nachfolgenden Servoverstarkers. Stecken
Sie auf den Anschluss CN1B des Servoverstarkers fiir die
letzte Achse eine Schutzkappe.

CN2A

CN2B

Encoder-Anschluss

cN2c @

Anschluss des Servomotor-Encoders (Achse A)

Anschluss des Servomotor-Encoders (Achse B)

Anschluss des Servomotor-Encoders (Achse C)

CN3

E/A-Anschluss

Steuerschnittstelle (siehe Tab. 4-10)

CN4

Batterieanschluss

Zum Anschluss der Batterie (die Batterie besteht aus
einem Batteriegehduse MR-BT6VCASE und fiinf Batterien
MR-BAT6V1) furr die Speicherung der Daten der Absolut-
wertpositionierung (beachten Sie den folgenden Hin-
weis).

Wenn sie die Batterie anschlie3en, stellen Sie sicher, dass
die Kontrollleuchte CHARGE nach mindestens 15 Minuten
ausgeschaltet ist, nachdem die Versorgungsspannung des
Leistungskreises abgeschaltet wurde. Wenn Sie die Batte-
rie ersetzen, lassen Sie die Steuerspannungsversorgung
eingeschaltet und schalten nur die Versorgungsspannung
des Leistungskreises ab. Andernfalls gehen die Daten der
Absolutwertpositionierung verloren.

CN5

Kommunikationsanschluss (USB)

Anschluss fir einen Personalcomputer (PC)

CN8

STO-Signalanschluss

Anschluss fur die Sicherheitsfunktion
(Sicher abgeschaltetes Moment)

Tab. 4-9:

Beschreibung der Schnittstellen CNTA, CN1B, CN2A, CN2B, CN2C, CN3, CN4, CN5 und CN8

@ Dieser Anschluss ist nur beim Servoverstirker MR-J4 fiir drei Achsen (MR-J4W3-B) vorhanden.

Signalbelegung des Steckers CN3

N L | T T

1 | DI1-C 14 — LG

2 | DI2-C 15 | DI3-C

3 _ LA-A 16 — LAR-A
2 — LB-A 17 — LBR-A

5 _ LA-B 18 — LAR-B
6 _ LB-B 19 — LBR-B

7 | DI1-A 20 | DI1-B

8 | DI2-A 21 | DI2-B

9 | DI3-A 22 | DI3-B
10 | EM2 23 — DICOM
1 o) cALM® 24 o) CINP®
12 o MBR-A D 25 0 MBR-B @
13 0 MBR-C @ 26 — DOCOM

Tab. 4-10: Signalbelegung der Schnittstelle CN3 beim MR-J4W-B

) Werkseinstellung fiir Achse A; Zuweisung lber Parameter PD0O7

) Werkseinstellung fiir Achse B; Zuweisung Giber Parameter PD07

® Werkseinstellung fiir Achse C; Zuweisung Uber Parameter PD07
Beim Servoverstarker fiir zwei Achsen MR-J4 2 ist dieser Pin nicht belegt.

@ Werkseinstellung fiir Achsen A, B und C; Zuweisung Uber Parameter PD08

® Werkseinstellung fiir Achsen A, B und C; Zuweisung lber Parameter PD09
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Signalleitungen

Anschluss

Bedeutung der Symbole

In der folgenden Tabelle sollen die wichtigsten Signale erlautert werden. Detaillierte Angaben zu
allen Signalen finden Sie in der Bedienungsanleitung der jeweiligen Servoverstarker.

Signal | Symbol ) Bezeichnung Beschreibung
DIT-A Mit diesen Steuerungseinstellungen kénnen Operanden zugeordnet
werden. Im Handbuch der Motion-CPU sind die zuordbaren Operan-
Dn-B den beschrieben.
DI-C Fur Steuerungen, die zu den Servoverstarkern MR-J4 kompatibel sind,
} kénnen die folgenden Operanden zugeordnet werden (Q172DSCPU,
DI2-A Q173DSCPU und QD77MSO).
° DI1-A: oberer Endschalter Achse A (FLS)
o DI2-B — DI2-A: unterer Endschalter Achse A (RLS)
' DI3-A: Ndherungsschalter Achse A (DOG)
£ | DbRC DI1-B: oberer Endschalter Achse B (FLS)
= DI3-A DI2-B: unterer Endschalter Achse B (RLS)
& DI3-B: Ndherungsschalter Achse B (DOG)
n DI3-B DI1-C: oberer Endschalter Achse C (FLS)
DI2-C: unterer Endschalter Achse C (RLS)
DI3-C DI3-C: Naherungsschalter Achse C (DOG)
g Durch Abschalten des Eingangs EM2 wird der Servomotor bis zum
=) Stillstand abgebremst.
§ EM2 sofort-Stopp 2 Durch Einschalten des Eingangs EM2 wird der Sofort-Stopp-Status
= zurlick gesetzt..
% ALM-A Ein Abschalten des ALM-Signals erfolgt, wenn der Schutzkreis zum
& ALM-B Alarm Abschalten des Leistungskreises aktiviert wird.
Nach Einschalten der Spannungsversorgung schaltet das ALM-Signal
ALM-C nach ca. 3 s ab, wenn kein Alarm vorliegt.
RD-A
v . Der Servoverstarker ist in Betriebsbereitschaft, wenn das RD-Signal
o) RD-B Bereit A -
< eingeschaltet ist.
o2 RD-C
=}
= INP-A Das Signal schaltet ein, wenn der Schleppfehler innerhalb eines vor-
_5 INP-B In-Position gegebenen Bereichs liegt. Das INP-Signal ist bei der Drehzahlrege-
n lung, der Drehmomentregelung und beim Wechsel vom kontinuierli-
INP-C chen Betrieb auf die Drehmomentregelung nicht nutzbar.
WNG-A Das Signal wird bei Auftreten einer Warnung geschaltet. Nach Einschal-
WNG-B | Warnung ten der Spannungsversorgung schaltet das WNG-Signal nach ca. 3 s ab,
WNG-C wenn keine Warnung vorliegt.
Einspeisung von 24V DC | Anschluss fiir den Pluspol der externen Spannungsquelle bei
(+ 10 %, MR-J4AW2-[1B: positiver Logik
o DICOM | 350 mA, MR-J4W3-0B:
5 450 mA) fir E/A-Schnitt- | Anschluss fiir den Minuspol der externen Spannungsquelle bei
2 stelle negativer Logik
3 o
— >
213 Bezugspunkt des Servo- | Anschluss fiir den Minuspol der externen Spannungsquelle bei
28 verstarkers fur Eingangs- negativer Logik
5 DOCOM | signale, wie EM2.
S Diese Klemme ist von der | Anschluss fiir den Pluspol der externen Spannungsquelle bei
§_ Klemme LG getrennt. positiver Logik
LG Bezugspunkt fiir Phasenimpulssignale (Differential-Ausgange)
SD Abschirmung, Gehduse

Tab. 4-11: Auswahl der wichtigsten Ein- und Ausgangssignale an Anschluss CN3

O Der letzte Buchstabe des Symbols hinter dem Trennstrich (-) bezeichnet die zugehorige Achse.
Die Zeichen vor dem Trennstrich (CJOJO) sind von der Operandenfunktion abhangig.

ood-A:
ooo-B:
ooo-c

Operand fir Achse A
Operand fir Achse B
Operand fiir Achse C
Dieser Operand ist beim Servoverstarker fiir zwei Achsen (MR-J4W2-B) nicht
vorhanden.
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Anschluss

Beschaltung der Schnittstellen

4.3

4.3.1

Beschaltung der Schnittstellen

E/A-Schnittstellen in negativer Logik

Digitale Eingangsschnittstelle DI-1

Bei dieser Eingangsschaltung handelt es sich um die Kathode eines Optokopplers. Das Signal wird
Uber ein Relais, einen Schalter oder einen Transistor mit Open Collector gegeben.

Mit Transistor Servoverstarker
-«
P «— EM2 gaz kQ®
5mA '

usw. —

| I
TR k Schalter gz&

ZI
| 0 DICOM
H
Vegg=1,0V 24V DC =10 %,
Icgo = 100 pA 500 mA @
Digitaleingang DI-1 negativ.eps

Abb. 4-6: Beispiel
® MR-J4WD-0OB:  ca. 5,6 kQ
@ MR-J4-00B: 300 mA, MR-J4W2-[IB: 350 mA, MR-JAW3-OIB: 450 mA

Digitale Ausgangsschnittstelle DO-1

Bei diesem Ausgang handelt es sich um den Kollektoranschluss eines Transistors. Schaltet der
Ausgangstransistor ein, flie3t ein Strom (iber den Kollektor zum Ausgang.

Uber diese Schnittstelle kann zum Beispiel eine Kontrollleuchte, ein Relais oder ein Optokoppler
angesteuert werden. Sehen Sie bei einer induktiven Last eine Diode (D) und bei einer Leuchte einen
Einschaltstromwiderstand (R) vor.

(Nennstrom: bis 40 mA, Maximalstrom: bis 50 mA, Einschaltstromspitze: bis 100 mA)

Uber den Ausgang des Servoverstarkers tritt ein Spannungsabfall von maximal 2,6 V auf.

Servoverstarker

Bei falscher Polaritat der
Diode kann der Servover-
starker beschadigt werden!

% A e
SRS L |
>— DOCOM 0
1
24V DC =10 %,
500 mA®
Digitalausgang DO-1 negativ.eps
Abb. 4-7: Beispiel
® MR-J4-0IB: 300 mA, MR-J4W2-[IB: 350 mA, MR-J4W3-[IB: 450 mA

Ist der Spannungsabfall zum Betrieb eines Relais zu hoch (maximal 2,6 V), kann die Spannung auf
max. 26,4 V erhoht werden.

ACHTUNG:

Achten Sie beim Anschluss einer induktiven Last auf die richtige Polaritdt der Freilaufdiode D.
Eine falsche Polung der Diode kann zur Zerstérung des Servoverstdrkers fiihren.
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Beschaltung der Schnittstellen Anschluss

4.3.2 E/A-Schnittstellen in positiver Logik

Bei diesem Servoverstarker kann auch eine Ansteuerung in positiv schaltender Logik eingesetzt
werden.

Digitale Eingangsschnittstelle DI-1

Bei diesem Eingangsschaltung handelt es sich um die Anode eines Optokopplers. Das Signal wird
Uber ein Relais, einen Schalter oder einen Transistor mit Open Collector gegeben.

Mit Transistor Servoverstarker
ca.
EM2 - oo ®
—> usw.
LT
—
TR k Schalter Z@&
L.
| DICOM
ca. I }
> mA 24V DC =10 %,
Vs < 1,0V 5
Iceo = 100 A 500 mA

Digitaleingang DI-1 positiv.eps

Abb. 4-8: Beispiel

® MR-JAWO-0B:  ca. 5,6 kQ
@ MR-J4-0IB(-RJ): 300 mA, MR-JAW2-CIB: 350 mA, MR-JAW3-CIB: 450 mA

Digitale Ausgangsschnittstelle DO-1

Bei diesem Ausgang handelt es sich um den Emitteranschluss eines Transistors. Schaltet der
Ausgangstransistor ein, flie3t ein Strom tber Ausgang in die Last.
Uber den Ausgang des Servoverstirkers tritt ein Spannungsabfall von maximal 2,6 V auf.

Servoverstarker Bei falscher Polaritat der
Diode kann der Servover-
ALM L starker beschadigt werden!
& & |l =)
&
R
7 NN L= ]
2 DOCOM |
C il
24V DC £10 %,
500 mA @

Digitalausgang DO-1 positiv.eps

Abb. 4-9: Beispiel

) MR-J4-CIB(-RJ): 300 mA, MR-J4AW2-[IB: 350 mA, MR-J4AW3-[IB: 450 mA

Ist der Spannungsabfall zum Betrieb eines Relais zu hoch (maximal 2,6 V), kann die Spannung auf
max. 26,4 V erhoht werden.

ACHTUNG:
Achten Sie beim Anschluss einer induktiven Last auf die richtige Polaritdt der Freilaufdiode D.
Eine falsche Polung der Diode kann zur Zerstérung des Servoverstdrkers fiihren.
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Anschluss

Beschaltung der Schnittstellen

4.3.3 Anloge Schnittstellen
Analogeingang (nur MR-J4-A(-RJ))
Eingangswiderstand
10-12 kQ
Einstellung der oberen Servoverstarker
Spannungsgrenze 15V DC
e P15R ?
L [
2kQ : :
2kQ : : VC, usw.
: : ca. 10 kQ
|| LG
_ [ $
QK( SD
Analogeingang.eps
Abb. 4-10: Beispiel
Analogausgang (nur MR-J4-A(-RJ) und MR-J4-B(-RJ))
Servoverstarker
MO1
(MO2)
Ausgangspannung:i1OV(D
G Max?lmaler Ausgangsstromf 1TmA )
Auflésung: 10 Bits oder gleichwertig
Analogausgang.eps
Abb. 4-11: Beispiel
O Der Ausgangsspannungsbereich hdngt vom ausgewahlten Signal ab, welches am Analogaus-
gang ausgegeben wird.
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Kommunikation Anschluss

4.4 Kommunikation

HINWEIS Die Kommunikation Uber die USB-Schnittstelle (Anschluss CN5) und die RS422-Schnittstelle
(Anschluss CN3) sind sich gegenseitig ausschlieBende Funktionen, was bedeutet, dass die gleich-
zeitige Verwendung beider Schnittstellen nicht moglich ist.

4.4.1 Serielle Schnittstelle RS422 (nur MR-J4-A(-RJ))

Der Servoverstarker MR-J4-A(-RJ) verfligt Uiber eine serielle Schnittstelle RS422 (CN3). Dies ermdglicht
den Betrieb und die Uberwachung des Servoverstérkers sowie die Einstellung von Parametern tiber
einen Rechner (z. B. PQC).

@ Betrieb mit einer Achse

Fir den Betrieb mit einer Achse verwenden Sie das folgende Kabel.

Personalcomputer

Servoverstarker

max. 10 m

Zum RS232C- |:|

Wandlerkabel R$232C auf RS422
Anschluss DSV-CABV (Diatrend)

O
Z
w

[ —
oo

RS422-Kommunikation eine Achse.eps

Abb. 4-12: Systemkonfiguration mit der RS422-Schnittstelle bei Betrieb mit einer Achse

@ Betrieb mit mehreren Achsen

Es konnen bis zu 32 Servoverstarker (Stationsnummer 0 bis 31) an einem Bus betrieben werden.

Servoverstarker Servoverstarker Servoverstarker

Personalcomputer

‘/ 1 =) = L%ﬁ]
I Wandlerkabel R5232C auf RS422 ) @

@ Zum RS-232C- DSV-CABV (Diatrend)
Anschluss

R | R Ep—

SO I — [;J%[:JD

I
:

(R N E—

oUCJo [;J%[:JD
o0 CJ o Boo

RS422-Kommunikation mehrere Achsen.eps

Abb. 4-13: Systemkonfiguration mit der RS422-Schnittstelle bei Betrieb mit mehreren Achsen

) Empfohlener Abzweigstecker: ~ BMJ-8 (Hachiko Electric)

@ Am letzten am Bus angeschlossen Servoverstarker muss zwischen Pin 3 (RDP) und Pin 6 (RDN)
des Abzweigsteckers ein 150-Q-Abschlusswiderstand angeschlossen werden.
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Anschluss

Kommunikation

4.4.2

USB-Schnittstelle

Zur Kommunikation verfligen die Servoverstarker der MR-J4-Serie liber eine USB-Schnittstelle. Mit
dieser Schnittstelle kann der Servoverstarker mit einem Personalcomputer verbunden werden, auf
dem die Software MR Configurator2 installiert ist. Damit sind dann Parametereinstellung, Testbetrieb,
Verstarkungsabgleich usw. moéglich.

Personalcomputer

Servoverstarker
Zum USB-
Anschluss

[ — |

USB-Kabel
MR-J3USBCBL3M (Option)

O
Z
a

N |
DU:DDDI;_I

USB-Kommunikation.eps

Abb. 4-14: Konfiguration zur USB-Kommunikation

Beachten Sie, dass bei der Nutzung der USB-Kommunikation keine RS422-Kommunikation und
umgekehrt mehr maoglich ist. Eine gleichzeitige Kommunikation tber beide Schnittstellen ist nicht
moglich!
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Optische Schnittstelle SSCNET Il (nur MR-J4-B(-RJ) und MR-J4W-B)

Anschluss

4.5

Optische Schnittstelle SSCNET lil
(nur MR-J4-B(-RJ) und MR-J4W-B)

Die Servoverstarker MR-J4-B(-RJ) und MR-J4W-B-J3-B verfiigen Uber eine optische Schnittstelle
SSCNET Il (CNTA, CN1B). Dies ermdglicht den Betrieb und die Uberwachung der Servoverstarker
durch die Motion-CPU.

A

ACHTUNG:

Schauen Sie niemals direkt in das aus den Anschliissen CN1A und CN1B austretende Licht oder
in das offene Ende des SSCNET llI-Kabels. Das ausgesendete Licht entspricht gemdf der Norm
JIS C6802 oder IEC60825-1 der Laserklasse 1 (class 1) und kann bei direktem Hineinschauen zu
Irritationen der Augen fiihren.

Das SSCNET lll-Kabel von der HOST-Steuerung (Motion-CPU) oder vom vorhergehenden Servover-
starker wird in den Anschluss CN1A eingesteckt. In den Anschluss CN1B wird das SSCNET llI-Kabel
zum nachfolgenden Servoverstarker eingesteckt. Der Anschluss CN1B des letzten Servoverstérkers
wird mit einer Schutzkappe abgedeckt, die mit dem Verstarker geliefert wird.

Servoverstarker
letzte Achse

Servoverstarker
Achse 2

Servoverstarker
Achse 1

]

\—)

D“
b

@@D@D

SSCNET lll-Kabel igEZET o -
Steuerung ﬂ:_ - ﬂ;[;“Ar —ﬂ
o ™ CN1B o[ CN1B o[ CN1B
il il il
S ) S ) ] )

SSCNET Il Verbindung MR-J4-B.eps

Abb. 4-15: Verkabelung des optischen SSCNET IlI-Bus beim MR-J4-B(-RJ)

Servoverstarker Servoverstarker Servoverstarker
Achse 1 Achse 2 letzte Achse
-D -D -D
SSCNET llI- D D SSCNET - D D SSCNET IlI- D D
Kabel U Kabel U Kabel U
Steuerung -Eﬁﬂ CN1A BIE*D CN1A @*D CN1A
] [HD—I_ ] [HD—I_ 1 [ R©
[ ] s [ ] s [ ] s
[ ] & ] & [ 1 &
o o o Y
SSCNET lll Verbindung MR-J4W-B.eps

Abb. 4-16: Verkabelung des optischen SSCNET lil-Bus beim MR-J4W-B

O] Schutzkappe
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Anschluss

Optische Schnittstelle SSCNET Ill (nur MR-J4-B(-RJ) und MR-J4W-B)

HINWEISE

Die Anschliisse CN1A und CN1B sind mit einer Kappe zum Schutz vor Staub und mechanischen
Einwirkungen abgedeckt. Daher sollten Sie die Kappe erst entfernen, sobald Sie das SSCNET lII-
Kabel einstecken. Nach dem Entfernen des SSCNET lll-Kabels sollten Sie die Schutzkappe sofort
wieder aufstecken.

Verwahren Sie die Schutzkappen der Anschliisse CNTA und CN1B, sowie die Schutzhiilsen der
Enden des SSCNET lll-Kabels immer vor Staub geschiitzt in einem verschlieBbaren Plasikbeutel
auf.

Bei Austausch eines defekten Servoverstarkers versehen Sie die Anschliisse CN1A und CN1B
immer mit den Schutzkappen, um bei der Handhabung des Servoverstarkers Beschadigungen der
optischen Schnittstelle zu verhindern.

Offen liegende SSCNET lll-Kabelenden (z.B. nach Ausbau eines defekten Servoverstérkers) sollten
zum Schutz vor Beschadigungen sofort mit der Schutzhiilse versehen werden.
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Einstellung der Stationsnummer (nur MR-J4-B(-RJ) und MR-J4W-B) Anschluss

4.6 Einstellung der Stationsnummer
(nur MR-J4-B(-RJ) und MR-J4W-B)

Die Stationsnummer des Servoverstarkers kann mit einem Drehschalter sowie zusatzlichen DIP-
Schaltern zwischen 1 und 64 eingestellt werden. Beachten Sie, dass eine einmal vergebene Stations-
nummer nicht ein zweites Mal fiir einen anderen Servoverstarker vergeben werden kann. Bei einer
solchen Einstellung ist ein ordnungsgemafer Betrieb nicht gewahrleistet. Die Einstellung der Stati-
onsnummer ist unabhangig von der Reihenfolge bei der SSCNET Ill-Verkabelung der Servoverstarker.
Nachfolgend werden die Schalter im einzelnen beschrieben.

4.6.1 MR-J4-B(-RJ)
Drehschalter (SW1) Abb. 4-17:
Schalter zum Einstellen der Stationsnummer
(MR-J4-B(-RJ))
57 07 07
H.A8.8.

v
4

e)
~ 2
~ I

3

IP-Schal W2
DIP-Sc ater(S ) MR-J4-B_Front_controls.eps

Zusatzschalter zum Einstellen der Stationsnummer (SW2-3 und SW2-4)

Fir die Stationen ab Nr. 17 missen zusatzliche DIP-Schalter entsprechend eingeschaltet werden (ON
- obere Position).

Drehschalter zum Einstellen der Stationsnummer (SW1)

Mit dem Drehschalter, kombiniert mit den zuséatzlichen DIP-Schaltern lassen sich die Stationsnum-
mern 1 bis 64 einstellen.

Abb. 4-18:
Drehschalter (SW1)

Rotary switch SW1.eps

ACHTUNG:
@ Setzen Sie zur Einstellung der Stationsnummer mit dem Drehschalter (SW1) und den zusgitz-
lichen DIP-Schalter (SW2) einen isolierten Schraubendreher ein. Verwenden Sie keinen
Metallschraubendreher, weil es zu einem elektrischer Schlag kommen kann, falls Sie damit

versehentlich Spannung fiihrende Teile auf der Platine oder elektrische Anschliisse usw.
beriihren.

@® Verwenden Sie zur Einstellung der Stationsnummer einen Schraubendreher fiir Schlitz-
schrauben (Klingendicke: 0,6-0,7 mm, Klingenbreite: 2,1-2,3 mm).
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Anschluss Einstellung der Stationsnummer (nur MR-J4-B(-RJ) und MR-J4W-B)

Schalterkombinationen zur Einstellung der Stationsnummer

Die folgende Ubersicht zeigt die Schaltkombinationen von Drehschalter und zusétzlichen DIP-Schal-
tern zur Einstellung der Stationsnummer.

Einstellung Einstellung Stations- Einstellung Einstellung Stations-
DIP-Schalter Drehschalter nummer DIP-Schalter Drehschalter nummer

0 1 0 17

1 2 1 18

2 3 2 19

3 4 3 20

4 5 4 21

5 6 5 22

6 7 6 23

PO S 7 8 A S 7 24

RRaR : ; pae : s

= 9 10 — 9 26

A 1 A 27

B 12 B 28

C 13 C 29

D 14 D 30

E 15 E 31

F 16 F 32
Einstellung Einstellung Stations- Einstellung Einstellung Stations-
DIP-Schalter Drehschalter nummer DIP-Schalter Drehschalter nummer

0 33 0 49

1 34 1 50

2 35 2 51

3 36 3 52

4 37 4 53

5 38 5 54

6 39 6 55

oN oo 7 40 oN i o 7 56

o T o

— 9 42 — 9 58

A 43 A 59

B 44 B 60

C 45 C 61

D 46 D 62

E 47 E 63

F 48 F 64

Tab. 4-12: Schalterkombinationen fiir die Stationsnummern1 bis 64 (MR-J4-B)
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Einstellung der Stationsnummer (nur MR-J4-B(-RJ) und MR-J4W-B) Anschluss

4.6.2 MR-J4W-B

Drehschalter (SW1) Abb. 4-19: ' .
| Schalter zum Einstellen der Stationsnummer

v — (MR-J4W-B)
888®

DIP-Schalter (SW2)

MR-J4W-B_Front_controls.eps

Zusatzschalter zum Einstellen der Stationsnummer (SW2-5 und SW2-6)

Fir die Stationen ab Nr. 17 miissen zuséatzliche DIP-Schalter entsprechend eingeschaltet werden (ON
- obere Position).

Drehschalter zum Einstellen der Stationsnummer (SW1)

Mit dem Drehschalter, kombiniert mit den zuséatzlichen DIP-Schaltern lassen sich die Stationsnum-
mern 1 bis 64 einstellen.

Abb. 4-20:
Drehschalter (SW1)

Rotary switch SW1.eps

ACHTUNG:

@ Setzen Sie zur Einstellung der Stationsnummer mit dem Drehschalter (SW1) und den zusdtz-
lichen DIP-Schalter (SW2) einen isolierten Schraubendreher ein. Verwenden Sie keinen
Metallschraubendreher, weil es zu einem elektrischer Schlag kommen kann, falls Sie damit
versehentlich Spannung fiihrende Teile auf der Platine oder elektrische Anschliisse usw.

beriihren.

@ Verwenden Sie zur Einstellung der Stationsnummer einen Schraubendreher fiir Schlitz-
schrauben (Klingendicke: 0,6-0,7mm, Klingenbreite: 2,1-2,3mm).
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Schalterkombinationen zur Einstellung der Stationsnummer

Die folgende Ubersicht zeigt die Schaltkombinationen von Drehschalter und zusétzlichen DIP-Schal-
tern zur Einstellung der Stationsnummer.

@ Servoverstarker MR-J4 flir zwei Achsen
Die Stationsnummer fiir die Achse A ist von 1-63 und fur die Achse B von 2-64 einstellbar.

Einstel- Stationsnummer Einstel- Stationsnummer
Einstellung lung Einstellung lung
DIP-Schalter Dreh- AchseA | AchseB DIP-Schalter Dreh- AchseA | AchseB
schalter schalter
0 1 2 0 17 18
1 2 3 1 18 19
2 3 4 2 19 20
3 4 5 3 20 21
4 5 6 4 21 22
5 6 7 5 22 23
6 7 8 6 23 24
ON iy 7 8 9 ON = 7 24 25
!QQQ:Q 5: 8 9 10 !ggg:g g 8 2 26
= 9 10 1 — 9 26 27
A 1 12 A 27 28
B 12 13 B 28 29
C 13 14 C 29 30
D 14 15 D 30 31
E 15 16 E 31 32
F 16 17 F 32 33
Einstel- Stationsnummer Einstel- Stationsnummer
Einstellung lung Einstellung lung
DIP-Schalter Dreh- AchseA | AchseB DIP-Schalter Dreh- AchseA | AchseB
schalter schalter
0 33 34 0 49 50
1 34 35 1 50 51
2 35 36 2 51 52
3 36 37 3 52 53
4 37 38 4 53 54
5 38 39 5 54 55
6 39 40 6 55 56
ON i 7 40 41 ON iy 7 56 57
=115 1 8 4 2 enfuy 8 57 58
— 9 42 43 — 9 58 59
A 43 44 A 59 60
B 44 45 B 60 61
C 45 46 C 61 62
D 46 47 D 62 63
E 47 48 E 63 64
F 48 49 F

Tab. 4-13: Schalterkombinationen fiir die Stationsnummern der Achsen A und B (MR-J4W2-B)

O Ist die Achse B deaktiviert, kann die Achse A auch auf Stationsnummer 64 eingestellt werden. Ist
bei aktivierter Achse B die Achse A auf Stationsnummer 64 eingestellt, wird der Fehler ,AL. 11"
(Fehlerhafte Schaltereinstellung) ausgegeben.
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@® Servoverstarker MR-J4 fiir zwei Achsen
Die Stationsnummer fiir die Achse A ist von 1-62, fur die Achse B von 2-63 und fiir die Achse C
von 3-64 einstellbar.

Einstel- Stationsnummer Einstel- Stationsnummer
Einstellung lung Einstellung lung
DIP-Schalter Dreh- |Achse | Achse | Achse DIP-Schalter Dreh- |Achse | Achse | Achse
schalter A B C schalter A B C
0 1 2 3 0 17 18 19
1 2 3 4 1 18 19 20
2 3 4 5 2 19 20 21
3 4 5 6 3 20 21 22
4 5 6 7 4 21 22 23
5 6 7 8 5 22 23 24
6 7 8 9 6 23 24 25
ON - 7 8 9 10 ON - o 7 24 25 26
!555:55: 8 9o | 10 [ m !QQQ:QE: 8 5 | 26 | 27
— 9 10 11 12 — 9 26 27 28
A 11 12 13 A 27 28 29
B 12 13 14 B 28 29 30
C 13 14 15 C 29 30 31
D 14 15 16 D 30 31 32
E 15 16 17 E 31 32 33
F 16 17 18 F 32 33 34
Einstel- Stationsnummer Einstel- Stationsnummer
Einstellung lung Einstellung lung
DIP-Schalter Dreh- |Achse | Achse | Achse DIP-Schalter Dreh- |Achse | Achse | Achse
schalter A B c schalter A B C
0 33 34 35 0 49 50 51
1 34 35 36 1 50 51 52
2 35 36 37 2 51 52 53
3 36 37 38 3 52 53 54
4 37 38 39 4 53 54 55
5 38 39 40 5 54 55 56
6 39 40 41 6 55 56 57
ON - 7 40 41 42 ON i 7 56 57 58
! § 5 Q:E Q: 8 41 | a2 | 43 ! § 5 Q:E EI 8 57 | 58 | 59
L"J 9 2 | 3 | — 9 58 | 59 | 60
A 43 44 45 A 59 60 61
B 44 45 46 B 60 61 62
C 45 46 47 C 61 62 63
D 46 47 48 D 62 63 64
E 47 | 48 | 49 E @
F 48 | 49 | 50 F @

Tab. 4-14: Schalterkombinationen fiir die Stationsnummern der Achsen A, B und C (MR-J4W3-B)

@ |st die Achse C deaktiviert, kann die Achse A auch auf Stationsnummer 63 und die Achse B auf 64
eingestellt werden. Ist bei aktivierter Achse C die Achse A auf Stationsnummer 63 und Achse B
auf 64 eingestellt, wird der Fehler ,AL. 11" (Fehlerhafte Schaltereinstellung) ausgegeben.

@ sind die Achsen B und C deaktiviert, kann die Achse A auch auf Stationsnummer 64 eingestellt
werden. Ist bei aktivierter Achse B und Achse C die Achse A auf Stationsnummer 64 eingestellt,
wird der Fehler ,AL. 11" (Fehlerhafte Schaltereinstellung) ausgegeben.
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Deaktivierung von Achsen (nur MR-J4W-B)

4.7

Deaktivierung von Achsen (nur MR-J4W-B)

Beim Servoverstarker fir zwei oder drei Achsen lassen sich einzelne Servomotoren durch Einschalten
(ON - obere Position) des entsprechenden DIP-Schalters deaktivieren. Der betreffende Servomotor
hatdann den Achsenstatus ,deaktiviert” und wird von der Steuerung nicht mehr erfasst. Die folgende
Ubersicht zeigt die Schaltkombinationen zum Deaktivieren einzelner Achsen.

MR-J4-Servoverstarker
flr drei Achsen

ON
1111

123456

MR-J4-Servoverstarker
flr zwei Achsen

ON
aL11.1.

123456

I— Schalter deaktiviert Achse C
Schalter deaktiviert Achse B
Schalter deaktiviert Achse A

I— Fur Herstellereinstellung
Schalter deaktiviert Achse B
Schalter deaktiviert Achse A

MR-J4W-B_DIP switch SW2.eps

Abb. 4-21: Schalter SW2-2, SW2-3 und SW2-4 zum Deaktivieren von einzelnen Achsen

Deaktivieren Sie die Achse(n), die Sie nicht bendtigen. Nehmen Sie die Einstellung in der Abfolge von
der letzten bis zur ersten Achse vor. Ist nur die erste Achse deaktiviert, wird der Fehler ,AL. 11" (Feh-
lerhafte Schaltereinstellung) ausgegeben. Die folgende Ubersicht zeigt die deaktivierten Achsen,
welche von der Steuerung erkannt und welche von der Steuerung nicht erkannt werden.

Servoverstarker MR-J4 fiir 2 Achsen Servoverstarker MR-J4 fiir 3 Achsen
Einstellung Achse | Achse Einstellung Achse | Achse | Achse Einstellung Achse | Achse | Achse
DIP-Schalter A B DIP-Schalter A B C DIP-Schalter A B C
ON-— — ON-- - —- oN- - — —
AREERR | v | v AREERR | v | v | V¥ ARgEAN
1'2 314 5 6 1'2 3 415 6 1'2 3 415 6
ONIr***I ONIr****I ON;’****I
ARgRER | v | - AREgER| | v A AnAERR
1'2 314 56 1'2 3 415 6 1'2 3 415 6
Ausgabe von
Al 11
ON-— = ON- - = — - ON- ~ = —»
AanAAN AfwwARl | v | — | - AnRgAn
1'2 314 56 1'2 3 415 6 12 3 415 6
Ausgabe von
Al 11
o o A iy Ausgabe von [Nty
AgRAAR fanmAl AL AanNAN
1'2 31456 1'2.3 415 6 1'2 3 415 6
Tab. 4-15: Aktivierung und Deaktivierung von Achsen beim MR-J4W2-B und MR-J4W3-B

v aktiviert

—:  deaktiviert

ACHTUNG:

Setzen Sie zur Einstellung der Stationsnummer mit dem Drehschalter (SW1) und den zusdtzlichen
DIP-Schalter (SW2) einen isolierten Schraubendreher ein. Verwenden Sie keinen Metallschrau-
bendreher, weil es zu einem elektrischer Schlag kommen kann, falls Sie damit versehentlich
Spannung fiihrende Teile auf der Platine oder elektrische Anschliisse usw. beriihren.
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4.8 Servomotor
4.8.1 Anschluss des Servomotors

ACHTUNG:

@ Achten Sie auf korrekte Erdung von Servomotor und Servoverstérker. Zur Vermeidung eines
elektrischen Schlags miissen Sie die Erdungsklemme (PE) des Servoverstdrkers, gekenn-
zeichnet mit = , mit der Erdungsklemme des Schaltschranks verbinden.

@ SchlieBen Sie die Kabel am Servoverstdrker und am Servomotor an den richtigen Klemmen
mit der richtigen Phase (U, V, W) an. Andernfalls arbeitet der Servomotor nicht korrekt.

@ SchlieBen Sie den Servomotor nicht direkt an eine Wechselspannungsquelle an. Dies fiihrt
zu Fehlern und Beschddigungen.

Der Servomotor wird liber einen Leistungstransistor mit Spannung versorgt, der vom Servoverstarker
getaktet ein- und ausgeschaltet wird. Abhédngig von der Ausfiihrung der Verdrahtung und der Erdung
kdonnen durch die schnellen Schaltvorgange des Transistors (bedingt durch di/dt und dv/dt) elektro-
magnetische Stérungen entstehen, die den Servoverstarker beeinflussen. Beachten Sie das folgende
Verdrahtunsgsschema und nehmen Sie immer eine Erdung vor.

Zur Einhaltung der Vorgaben fiir die elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) beachten Sie auch die
Anleitung ,EMC Installation Guidelines” (IB(NA)67310).

Schaltschrank
Servoverstarker Servomotor
MCCB o MC CN2
[
Spannungsver- —— | % /:/— @
sorgung 4 g /;/—/_
U
V
W
S
g2
Q2
33
S
(7] w
wv
Gehéu
Schutzerde (PE)
Erdung MR-J4.eps

Abb. 4-22: Erdung des Servoverstdrkers MR-J4-A oder MR-J4-B

@ schlieBen Sie die einphasige Spannungsversorgung 200-240 V AC an die Klemmen L1 und L3 an.
Die Klemme L2 bleibt unbeschaltet. Die technischen Daten der Spannungsversorgung entneh-
men Sie Abschnitt 4.1.
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Servomotor

Schaltschrank

MCCB
Span- /]/_

nungsver-

— %!
sorgung @ /:/_
<

NetZfilter

Servoverstarker
CNP1

L1

L2
L3| CNP3A

P

Servomotor Achse A

CNP2

L11

Servosystem-
steuerung

L21

®|=|<|c

&)

- Servomotor Achse B

CNP3B| _ __ . _____ _
U H LU
1T [
v H Ly
W W
L L
@ \ J_(?D_ ______ \ J @
1
= Servomotor Achse C @
CN2C

CNP3C| _ __ . _____ -
\ \
U : L Y
1 1
vV H : | : V
'\ : 7 : T W
| L
©8rje 1 ©
P Y L
{ Schutzerde (PE)
Gehduse
Erdung MR-J4W.eps

Abb. 4-23: Erdung des Servoverstcrkers MR-J4W2-B oder MR-J4W3-B

O Die technischen Daten der Spannungsversorgung entnehmen Sie Abschnitt 4.1.
@ Nur beim Servoverstarker MR-J4 fiir drei Achsen (MR-J4W3-B)

® Achten Sie darauf, dass jeder Motor nur an der zugehdrigen Erdungsklemme == der Anschliisse
CNP3A, CNP3B und CNP3C geerdet wird. Verbinden Sie die Erdungsklemme des Motors nicht
direkt mit der Erdungsklemme des Schaltschranks.
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Anschluss

4.8.2

Servomotor mit elektromagnetischer Haltebremse

ACHTUNG:

® Fiihren Sie die Schaltung der elektromagnetischen Haltebremse so aus, dass die Halte-
bremse nicht nur durch ein Signal vom Servoverstdrker, sondern auch durch den externen
NOT-HALT-Taster aktiviert werden kann.

@ Die elektromagnetische Haltebremse ist nur zum Festhalten einer ruhenden Last, z. B. von
vertikalen Hebeachsen, gedacht. Das Abbremsen und hdiufige Schalten der NOT-HALT-Funk-
tion fiihrt innerhalb weniger Zyklen zur Zerstérung der Haltebremse.

@ Priifen Sie die Funktion der elektromagnetischen Haltebremse, bevor Sie die Anlage reguliir
in Betrieb nehmen.

@ Setzen Sie die 24-V-Spannungsquelle zur Versorgung der Schnittstelle nicht fiir den Betrieb
der elektromagnetischen Haltebremse ein. Versorgen Sie die elektromagnetische Halte-
bremse iiber eine separate Spannungsquelle mit 24 V DC. Andernfalls kann es zu Fehlfunk-
tionen kommen.

Beachten Sie die folgenden Hinweise fiir den Einsatz eines Servomotors mit elektromagnetischer Hal-
tebremse.

(@ Die elektromagnetische Haltebremse wird durch Ausschalten der Spannung (24 V DC) aktiviert.

@ Im Ruicksetzstatus (Signal RES ist eingeschaltet) ist der Leistungskreis ausgeschaltet und damit
der Motor stromlos. Verwenden Sie daher in vertikalen Applikationen, z.B. bei hangenden Lasten,
das Signal MBR zum automatischen Schalten einer Haltebremse.

(® Schalten Sie das Signal SON (Servo EIN) aus, nachdem der Servomotor zum Stillstand gekommen
ist.

Anschluss der elektromagnetischen Haltebremse

Servoverstarker

MBR Servomotor
24vDC® RA1 @ B1

|
bocom |  — 4V DC J_ ALM [
MBR| T T (Fehlfunktion)

4
w
N

MR-J4-A_B Verschaltung Haltebremse.eps

Abb. 4-24: Verschaltung der elektromagnetische Haltebremse bei MR-J4-A(-RJ) und MR-J4-B(-RJ)

O Fijhren Sie die Schaltung der elektromagnetischen Haltebremse so aus, dass die Haltebremse
auch durch den externen NOT-HALT-Taster aktiviert werden kann.

@ setzen Sie die 24-V-Spannungsquelle zur Versorgung der Schnittstelle nicht fiir den Betrieb der
elektromagnetischen Haltebremse ein.
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Servomotor

Servomotor Achse A

CALM  MBR-A
RA5 @ RA1 RA2 B1
24vDC®
fur elektromagnetische — u ®
Haltebremse
f B2
Servoverstarker
EM2 24vDC® Servomotor Achse B
EM2 pocon :I MBR-B
4 S RA3 B1
l— DICOM CALM 3 1— Q
24vDC® . J Pt ®
|_| - [ Ul
MBR-C .I D [ 2
) ®
! Servomotor Achse C
! MBR-C ;
| |_RA4 B1 |
i 1
| |
! J ® !
| |
| |
I |
1 B2 I
| |
| |
MR-J4W-B Verschaltung Haltebremse.eps
Abb. 4-25: Verschaltung der elektromagnetische Haltebremse beim MR-J4W-B
O setzen Sie die 24-V-Spannungsquelle zur Versorgung der Schnittstelle nicht fiir den Betrieb der
elektromagnetischen Haltebremse ein.
D Fijhren Sie die Schaltung der elektromagnetischen Haltebremse so aus, dass die Haltebremse
auch durch den externen NOT-HALT-Taster aktiviert werden kann.
® Dieser Schaltungsteil ist nur beim Servoverstarker MR-J4 fiir 3 Achsen vorhanden (MR-J4W3-B).
@ zur Vereinfachung sind in diesem Diagramm zwei getrennte Spannungsquellen zur Versorgung
der Ein- und Ausgange dargestellt. Diese Versorgung kann auch durch eine einzelne Spannungs-
quelle erfolgen.
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4.9 Sofort-Stopp

HINWEISE Treten Alarme auf, die nicht mit ,Sofort-Stopp” verkniipft sind, kann eine kontrollierte Abbrem-
sung des Motors nicht sicher gestellt werden.

Eine Unterbrechung der Kommunikation tGber SSCNET IlI/H aktiviert die Abbremsung lber die
Sofort-Stopp-Funktion (nur MR-J4(W)-B).

Bei der Drehmomentregelung steht die Abbremsung tiber die Sofort-Stopp-Funktion nicht zur
Verfligung.

49.1 Abbremsung liber die Sofort-Stopp-Funktion

Bei Unterbrechung des Kontakts an EM2 wird der Servomotor auf eine Widerstandsbriicke (dynami-
sche Motorbremse) geschaltet und schnellstmdglich zum Stoppen gebracht. Wahrend der Abbrem-
sung Uber die Sofort-Stopp-Funktion wird die Meldung ,AL. E6” (Servo Sofort-Stopp) ausgegeben.

Im normalen Betrieb darf die Sofort-Stopp-Schaltung Giber den Eingang EM2 nicht zum Stoppen und
Einschalten des Servomotors verwendet werden. (Reduzierung der Lebensdauer des Servoverstar-
kers).

Servoverstarker
24V DC
I} DICOM
®
Sofort-Stopp 2 T~ EM2

NOT-AUS Verschaltung.eps

Abb. 4-26: Sofort-Stopp-Schaltung

) Verwendung der E/A-Schnittstelle in negativer Logik. Bei Verwendung in positiver Logik siehe
Abschnitt 4.3.2.
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4.10 Anschlussbeispiele
Verdrahten Sie die Spannungsversorgung des Leistungskreises entsprechend den folgenden Schalt-
bildern. Die 1-phasige Spannungsversorgung des Servoverstarkers MR-J4 mit 200-240 V AC muss
immer an die Klemmen L1 und L3 angeschlossen werden. Dies ist ein wichtiger Unterschied zum MR-
J3-Servoverstarker. Wenn Sie den Servoverstarkers MR-J3 durch den Servoverstarker MR-J4 ersetzen
wollen, achten Sie unbedingt darauf, dass Sie die 1-phasige Spannungsversorgung NICHT an die
Klemmen L1 und L2 anschlieen.
Legen Sie die Verdrahtung so aus, dass nach einer durch einen NOT-HALT, einen Alarm usw. ausge-
I6sten Abbremsung bis zum Stillstand, die Spannungsversorgung des Leistungskreises und das Sig-
nal SON (Servo EIN) ausgeschaltet werden. Sehen Sie fiir die Spannungsversorgung des Servover-
starkers immer einen Leistungsschalter (MCCB) vor.

HINWEIS Bei den Anschlussbeispielen wird jeweils nur ein Servoverstarkermodell der Serie MR-J4-A(-R)J),
MR-J4-B(-RJ) und MR-J4W-B gezeigt. Den Anschluss der weiteren Servoverstarkermodelle entneh-
men Sie bitte der jeweiligen Bedienungsanleitung der Servoverstarker.

4.10.1 Anschluss der Servoverstarker MR-J4-A(-RJ)
Fehlfunktion
AUS
RA1 o EIN
®<>; i [ i =
NOT-HALT-Taster MC
i Servoverstarker Servomotor
3-ph
2002240V AC MCCB H .| CNP1. ®
—X — OL1 ©
| ! Q_NU_ . ©® 0
):/ L f [ L2 : ! . Motor
N 7 L3 \ : \% | \Y
: LW O W
| [ - - |
1o P3| ©
i OP4 |
enez ©
—0 P+ | (4
[}
[} —
! =
: CN Encoder- Encoder
111 | |: kabel @
[}
21 !
Spannungsversorgung  Sofort-
Leistungskreis @ Stopp 2 @ CN1
o T EM2 CN1 24V DC®
Servo EIN SON bocom :I =
1! " < Fehlfunktion @
d DICOM ALM < ehlfu
24vDC® I_E_
CN8
Kurzschlussstecker ® (
(im Lieferumfang des Servoverstarkers)
MR-J4-A_Anschluss_3 phasig_1.eps
Abb. 4-27: Anschluss der Servoverstdrker MR-J4-10A(-RJ) bis MR-J4-350A(-RJ)
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O Die Klemmen P3 und P4 sind ab Werk gebriickt. Vor dem Anschluss einer Zwischenkreisdrossel
muss die Briicke Uiber den Klemmen P3 und P4 entfernt werden. Weitere Details dazu entneh-
men Sie der Bedienungsanleitung. Eine Netzdrossel und eine Zwischenkreisdrossel kénnen nicht
gleichzeitig eingesetzt werden.

@ Die Klemmen P+ und D sind ab Werk gebriickt. Beachten Sie die Bedienungsanleitung, wenn Sie
einen externen Bremswiderstand einsetzen wollen.

® Setzen Sie das empfohlene Encoder-Kabel ein. Das passende Kabel finden Sie in der Bedienungs-
anleitung ,Servo Motor Instruction Manual (Vol. 3)"

® Das Schaltbild zeigt die Verwendung der E/A-Schnittstelle in negativer Logik. Hinweise zur Ver-
wendung in positiver Logik finden sie in Abschnitt 4.3.2.

® Beachten Sie die Bedienungsanleitung ,Servo Motor Instruction Manual (Vol. 3)“ zum Anschluss
des Servomotors an den Servoverstarker.

® setzen Sie ein Leistungsschitz ein, dessen Einschaltverzégerung (Zeit vom Anlegen der Spulen-
spannung bis zum Anziehen der Kontakte) maximal 80 ms ist. Abhangig von der Leistungskreis-
spannung und vom Betriebsablauf kann die Zwischenkreisspannung absinken, so dass eine
Abbremsung tber die Sofort-Stopp-Funktion ausgel6st wird, die nach Abschalten des Leistungs-
kreises von der dynamischen Motorbremse fortgesetzt wird. Sollte die Bremsung mit dynami-
scher Motorbremse nicht erwiinscht sein, verlangern Sie die Zeit bis zum Abschalten Leistungs-
kreises Uiber das Leistungsschiitzes.

@ Fijhren Sie die Verschaltung des Signals EM2 so aus, dass es beim Abschalten der Spannungsver-
sorgung fiir den Leistungskreis ebenfalls abgeschaltet wird, um einen unerwarteten Wiederan-
lauf des Servoverstarkers zu verhindern.

Bei Nichtverwendung der STO-Funktion muss der Kurzschlussstecker montiert werden, der
Bestandteil des Lieferumfangs des Servoverstarkers ist.

®@ st der Querschnitt der Anschlussleitungen fiir L11 und L21 kleiner, als fiir L1, L2 und L3, muss ein
gekapselter Leistungsschalter (MCCB) eingesetzt werden (siehe Bedienungsanleitung).

Wird an die Klemmen U, V, W oder an den Anschluss CN2 des Servoverstarkers ein Servomotor
von einer falschen Achse angeschlossen, kann es zu Fehlfunktionen kommen.

D zur Vereinfachung sind in diesem Diagramm zwei getrennte Spannungsquellen zur Versorgung
der Ein- und Ausgadnge dargestellt. Diese Versorgung kann auch durch eine einzelne Spannungs-
quelle erfolgen.
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Spannungs-
versorgung® L4 o
9 C | Personal- |
Leistungsschalter : MR computer
(MCCB) ! ‘ 1
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| |
’_/ | |
Leistungs | :
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schitz "y
MO @ n\ / ( CNE Analoge Monitorausgénge
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modul MR-J3-D05
~
-
( o
( CN1 S5
U
-
myLtL v ° Klemmenblock
N, L2 7
e J "
Zwischen- p3
kreisdrossel —
(FR-HEL) -
P4
optionaler  © P 7
Bremswider- o, J
stand Cc
L L11 J
)
v

L21 Servomotor

MR-J4-A_Systemkonfiguration_3 phasig_1.eps

Abb. 4-28: Systemkonfiguration flir MR-J4-20A-RJ

@ Es kann auch ein Netzfilter eingesetzt werden. In diesem Fall ist die Verwendung einer Zwischen-
kreisdrossel nicht moglich. Schliel3en Sie die Klemmen P3 und P4 kurz, wenn Sie keine Zwischen-
kreisdrossel einsetzen wollen.

@ Die Servoverstarker MR-J4-70A(-RJ) oder kleiner kénnen auch einphasig an die Spannungsver-
sorgung 200-240 V AC angeschlossen werden. SchlieBen Sie die einphasige Spannungsversor-
gung an die Klemmen L1 und L3 an und lassen Sie die Klemme L2 unbeschaltet. Die technischen
Daten der Spannungsversorgung entnehmen Sie Abschnitt 4.1.

® Abhdngig von der Leistungskreisspannung und vom Betriebsablauf kann die Zwischenkreis-
spannung absinken, so dass eine Abbremsung Uber die Sofort-Stopp-Funktion ausgeldst wird,
die nach Abschalten des Leistungskreises von der dynamischen Motorbremse fortgesetzt wird.
Sollte die Bremsung mit dynamischer Motorbremse nicht erwiinscht sein, verlangern Sie die Zeit
bis zum Abschalten Leistungskreises tber das Leistungsschiitzes.

@ Die Servoverstarker MR-J4-CJA-RJ haben den Anschluss CN2L, die Servoverstarker MR-J4-CJA
nicht. Bei Verwendung des Servoverstarkers MR-J4-[JA-RJ fiir eine lineare Regelung oder fiir eine
Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder schlieBen Sie den externen Encoder an diesen
Anschluss an. In der Bedienungsanleitung ,Linear Encoder Instruction Manual” finden Sie kom-
patible Encoder.
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4.10.2 Anschluss der Servoverstarker MR-J4-B(-RJ)
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3-phasig [] Servoverstarker Servomotor
200-240V AC_MCCB Mc @ CNP1. ®
] CNP3|_. ®
X~ ! U | U Motor
[}

2 : \Y | \Y
LW o w
P o)

&)
&)
) Encoder-
E
CNE kabel @ ncoder
Spannungsversorgung Sofort- ®
Leistungskreis Stopp 2 ® CN3 CN3 24V DC
,— _— w2 pocom ! {
II DICOM ALM L Fehlfunktion @ ®
24vDC® B
Kurzschlussstecker @ CN8
(im Lieferumfang des Servoverstarkers) C:I
MR-J4-A_Anschluss_3 phasig_1.eps

Abb. 4-29: Anschluss der Servoverstérker MR-J4-10B(-RJ) bis MR-J4-3508(-RJ)

® Die Klemmen P3 und P4 sind ab Werk gebriickt. Vor dem Anschluss einer Zwischenkreisdrossel
muss die Briicke Giber den Klemmen P3 und P4 entfernt werden. Weitere Details dazu entneh-
men Sie der Bedienungsanleitung. Eine Netzdrossel und eine Zwischenkreisdrossel kdnnen nicht
gleichzeitig eingesetzt werden.

@ Die Klemmen P+ und D sind ab Werk gebriickt. Beachten Sie die Bedienungsanleitung, wenn Sie
einen externen Bremswiderstand einsetzen wollen.

® Setzen Sie das empfohlene Encoder-Kabel ein. Das passende Kabel finden Sie in der Bedienungs-
anleitung ,Servo Motor Instruction Manual (Vol. 3)"

@ |st die Ausgabe des Signals ALM (Fehlfunktion) tiber die Parametereinstellung deaktiviert, muss
die Spannungsversorgung so ausgelegt werden, dass das Leistungsschiitz bei Auftreten eines
Alarms durch die Steuerung ausgeschaltet wird.

® Das Schaltbild zeigt die Verwendung der E/A-Schnittstelle in negativer Logik. Hinweise zur Ver-
wendung in positiver Logik finden sie in Abschnitt 4.3.2.

® Beachten Sie die Bedienungsanleitung ,Servo Motor Instruction Manual (Vol. 3)“ zum Anschluss
des Servomotors an den Servoverstarker.

@ setzen Sie ein Leistungsschitz ein, dessen Einschaltverzdgerung (Zeit vom Anlegen der Spulen-
spannung bis zum Anziehen der Kontakte) maximal 80 ms ist. Abhdngig von der Leistungskreis-
spannung und vom Betriebsablauf kann die Zwischenkreisspannung absinken, so dass eine
Abbremsung tber die Sofort-Stopp-Funktion ausgel6st wird, die nach Abschalten des Leistungs-
kreises von der dynamischen Motorbremse fortgesetzt wird. Sollte die Bremsung mit dynami-
scher Motorbremse nicht erwiinscht sein, verlangern Sie die Zeit bis zum Abschalten Leistungs-
kreises Uiber das Leistungsschiitzes.
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Flhren Sie die Verschaltung des Signals EM2 so aus, dass es beim Abschalten der Spannungsver-
sorgung fir den Leistungskreis ebenfalls abgeschaltet wird, um einen unerwarteten Wiederan-
lauf des Servoverstarkers zu verhindern.

@ Bej Nichtverwendung der STO-Funktion muss der Kurzschlussstecker montiert werden, der
Bestandteil des Lieferumfangs des Servoverstarkers ist.

Ist der Querschnitt der Anschlussleitungen fiir L11 und L21 kleiner, als fiir L1, L2 und L3, muss ein
gekapselter Leistungsschalter (MCCB) eingesetzt werden (siehe Bedienungsanleitung).

@ Wird an die Klemmen U, V, W oder an den Anschluss CN2 des Servoverstarkers ein Servomotor
von einer falschen Achse angeschlossen, kann es zu Fehlfunktionen kommen.

@ zur Vereinfachung sind in diesem Diagramm zwei getrennte Spannungsquellen zur Versorgung
der Ein- und Ausgadnge dargestellt. Diese Versorgung kann auch durch eine einzelne Spannungs-
quelle erfolgen.
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Abb. 4-30: Systemkonfiguration fiir MR-J4-20B-RJ

O Es kann auch ein Netfilter eingesetzt werden. In diesem Fall ist die Verwendung einer Zwischen-
kreisdrossel nicht moglich. Schlieen Sie die Klemmen P3 und P4 kurz, wenn Sie keine Zwischen-
kreisdrossel einsetzen wollen.

@ Die Servoverstarker MR-J4-70B(-RJ) oder kleiner kénnen auch einphasig an die Spannungsver-
sorgung 200-240 V AC angeschlossen werden. SchlieBen Sie die einphasige Spannungsversor-
gung an die Klemmen L1 und L3 an und lassen Sie die Klemme L2 unbeschaltet. Die technischen
Daten der Spannungsversorgung entnehmen Sie Abschnitt 4.1.

® Abhédngig von der Leistungskreisspannung und vom Betriebsablauf kann die Zwischenkreis-
spannung absinken, so dass eine Abbremsung tber die Sofort-Stopp-Funktion ausgel6st wird,
die nach Abschalten des Leistungskreises von der dynamischen Motorbremse fortgesetzt wird.
Sollte die Bremsung mit dynamischer Motorbremse nicht erwiinscht sein, verlangern Sie die Zeit
bis zum Abschalten Leistungskreises {iber das Leistungsschiitzes.

@ Die Servoverstarker MR-J4-CB-RJ haben den Anschluss CN2L, die Servoverstirker MR-J4-CIB
nicht. Bei Verwendung des Servoverstarkers MR-J4-CIB-RJ fiir eine lineare Regelung oder fiir eine
Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder schlieBen Sie den externen Encoder an diesen
Anschluss an. In der Bedienungsanleitung ,Linear Encoder Instruction Manual” finden Sie kom-
patible Encoder.
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4.10.3 Anschluss der Servoverstarker fiir mehrere Achsen MR-J4W-B
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Abb. 4-31: Anschluss der Servoverstérkers MR-J4W-B
O Die Klemmen P+ und D sind ab Werk gebriickt. Beachten Sie die Bedienungsanleitung, wenn Sie
einen externen Bremswiderstand einsetzen wollen.
@ Setzen Sie das empfohlene Encoder-Kabel ein. Das passende Kabel finden Sie in der Bedienungs-
anleitung ,Servo Motor Instruction Manual (Vol. 3)"
® Bei dem hier dargestellten Schaltungsbeispiel stoppen alle Achsen, wenn ein Alarm auftritt. Ist
die Ausgabe des Signals CALM (UND-Fehlfunktion) liber die Parametereinstellung deaktiviert,
muss die Spannungsversorgung so ausgelegt werden, dass das Leistungsschiitz bei Auftreten
eines Alarms durch die Steuerung ausgeschaltet wird.
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® Das Schaltbild zeigt die Verwendung der E/A-Schnittstelle in negativer Logik. Hinweise zur Ver-
wendung in positiver Logik finden sie in Abschnitt 4.3.2.

® Beachten Sie die Bedienungsanleitung ,Servo Motor Instruction Manual (Vol. 3)” zum Anschluss
des Servomotors an den Servoverstarker.

® setzen Sie ein Leistungsschiitz ein, dessen Einschaltverzégerung (Zeit vom Anlegen der Spulen-
spannung bis zum Anziehen der Kontakte) maximal 80 ms ist. Abhdngig von der Leistungskreis-
spannung und vom Betriebsablauf kann die Zwischenkreisspannung absinken, so dass eine
Abbremsung tber die Sofort-Stopp-Funktion ausgeldst wird, die nach Abschalten des Leistungs-
kreises von der dynamischen Motorbremse fortgesetzt wird. Sollte die Bremsung mit dynami-
scher Motorbremse nicht erwiinscht sein, verlangern Sie die Zeit bis zum Abschalten Leistungs-
kreises liber das Leistungsschiitzes.

@ Fiir eine einphasige Spannungsversorgung mit 200-240 V AC schlieBen Sie die Klemmen L1 und
L3 an und lassen Sie die Klemme L2 unbeschaltet. Die technischen Daten der Spannungsversor-
gung entnehmen Sie Abschnitt 4.1.

Fihren Sie die Verschaltung des Signals EM2 so aus, dass es beim Abschalten der Spannungsver-
sorgung fiir den Leistungskreis ebenfalls abgeschaltet wird, um einen unerwarteten Wiederan-
lauf des Servoverstarkers zu verhindern.

®@ Bei Nichtverwendung der STO-Funktion muss der Kurzschlussstecker montiert werden, der
Bestandteil des Lieferumfangs des Servoverstarkers ist.

Ist der Querschnitt der Anschlussleitungen fiir L11 und L21 kleiner, als fiir L1, L2 und L3, muss ein
gekapselter Leistungsschalter (MCCB) eingesetzt werden (siehe Bedienungsanleitung).

@ Beim Servoverstarker MR-J4 fur drei Achsen.

@ Wird am Anschluss CNP3A, CNP3B oder CN3C des Servoverstarkers ein Servomotor von einer fal-
schen Achse angeschlossen, kann es zu Fehlfunktionen kommen.

® zur Vereinfachung sind in diesem Diagramm zwei getrennte Spannungsquellen zur Versorgung
der Ein- und Ausgange dargestellt. Diese Versorgung kann auch durch eine einzelne Spannungs-
quelle erfolgen.
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4.11

4.11.1

EMV-gerechte Installation

Durch schnelles Schalten von elektrischen Stromen und Spannungen, also auch beim Einsatz von Ser-
voverstarkern, entstehen Stérungen im hochfrequenten Bereich (HF-Stérungen). Diese Stérungen
werden (iber Leitungen, aber auch durch die Luft abgestrahlt. Netz- und Signalleitungen des Servo-
verstarkers kdnnen zu Antennen werden und Storstrahlung aussenden. Die Verkabelung sollte daher
mit groBter Sorgfalt ausgefiihrt werden. Besonders das Verbindungskabel zwischen Servoverstarker
und Motor stellt eine starke Storquelle dar.

Um Stérungen durch drehzahlverdnderbare Antriebssysteme einzuschranken, existieren in der Euro-
paischen Union verschiedene EMV-Richtlinien (EMV = Elektro-Magnetische-Vertraglichkeit) und Nor-
men. Zur Einhaltung dieser Richtlinien missen schon bei der Planung, Installation und Verdrahtung
einer Anlage einige Regeln beachtet werden:

@ |Installieren Sie die Gerate zur Reduzierung der Storstrahlung in einem geschlossenen, geerdeten
Schaltschrank aus Metall.

@ Sorgen Sie fiir gute Erdung.
@® Verwenden Sie abgeschirmte Leitungen.

@ Stellen Sie empfindliche Gerate maglichst weit entfernt von Stérquellen auf oder installieren Sie
die Storquelle in einem getrennten Schaltschrank.

@ Trennen Sie signal- und leistungsfiihrende Leitungen raumlich voneinander. Vermeiden Sie lan-
gere parallele Leitungsfiihrungen von entstérten Leitungen (z. B. Netzzuleitung) und storbehaf-
teten Leitungen (z. B. abgeschirmte Motorleitungen).

EMV-gerechter Schaltschrankeinbau

Konstruktion und Ausfiihrung des Schaltschranks sind fiir die Einhaltung der EMV-Richtlinie entschei-
dend. Bitte orientieren Sie sich daher an den folgenden Empfehlungen.

® Verwenden Sie einen geerdeten Metallschaltschrank.

® Verwenden Sie leitfahige Profile oder anderes leitfahiges Material als Dichtung zwischen der Tir
und dem Schaltschrankgehause. Verbinden Sie auerdem Tiir und Schaltschrankgehduse mit
einem breiten, geflochtenen Masseband.

@® Wenn ein Netfilter installiert wird, achten Sie bitte darauf, dass das Filter elektrisch gut leitend
mit der Montageplatte verbunden ist (Entfernen des Farbanstrichs o. A.). Stellen Sie sicher, dass
der Untergrund, auf den die Gerdte montiert werden, auch mit der Schaltschrankerde verbunden
ist.

@® Die Seitenwande, der Boden und der Deckel des Schaltschrank sollten in einem maximalen
Abstand von 10 cm mit dem Rahmen verschraubt oder verschweiBt sein. Offnungen oder Kabel-
durchldsse am Schaltschrank sollten einen maximalen Durchmesser von 10 cm haben. Ist ein
groBerer Durchlass als 10 cm erforderlich, decken Sie ihn mit einem Metallgitter ab. Es sollte kein
ungeerdetes Teil am Gehause vorhanden sein. Bei Verbindungen von Metall auf Metall sollten Sie
immer eventuell vorhandene Farbanstriche entfernen, damit ein guter Kontakt gewdhrleistet ist.

@ Servoverstdrker und Steuerungen sollten im Schaltschrank moglichst weit entfernt voneinander
montiert werden. Vorteilhaft ist es, zwei separate Schaltschranke zu verwenden. Ist nur die
Installation eines Schaltschranks méglich, kdnnen Servoverstarker und Steuerungen auch durch
eine Metallwand voneinander getrennt werden.

@® Verwenden Sie zur Erdung der installierten Gerate kurze Erdungsleitungen oder geeignete Mas-
sebander. Potentialausgleichsleitungen mit groBen Querschnitten sind zur Ableitung hochfre-
guenter Storspannungen weniger gut geeignet als Massebander mit einer groBen Oberflache.
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4.11.2 Verdrahtung

Alle analogen und digitalen Steuerleitungen sollten abgeschirmt sein oder in einem Kabelkanal aus
Metall verlegt werden.

Fihren Sie die Kabel am Gehduseeintritt durch eine metallische Kabelverschraubung oder befestigen
Sie das Kabel am Gehauseeintritt mit einer P- oder U-férmigen Schelle. Die Abschirmung wird ent-
weder mit Hilfe der Kabelverschraubung oder mit der Schelle zur Erde verbunden (siehe folgende
Abbildung). Bei Verwendung einer Kabelschelle sollte diese so nah wie mdglich an der Kabeleintritts-
stelle befestigt sein, um die Strecke zur Erdung méglichst gering zu halten. Versuchen Sie, die Schir-
mung der Motorleitung so nah wie es ohne Erd- oder Kurzschlussgefahr moglich ist an die Anschluss-
klemme zu fiilhren, um die ungeschirmte Leitungslange (= Sendeantenne) so gering wie moglich zu
halten.

Beim Anschluss der Abschirmung mit Hilfe einer P- bzw. U-férmigen Schelle ist darauf zu achten, dass
die Schelle sauber anliegt und das Kabel nicht iibermafig gequetscht wird.

Gute Ausfiihrungen Unglinstige Ausfiihrung

Abschirmung

P-formige
Schelle

Die Abschirmung
sollte nicht wie
hier gezeigt ver-
drillt werden.

=)

=30

U-férmige
Schelle

Abschirmklemmen P-U.eps

Verlegen Sie die Steuersignalleitungen in einem Mindestabstand von 30 cm von allen Leistungska-
beln. Verlegen Sie die Netzleitung zum Servoverstarker sowie die Leitung zwischen Servoverstarker
und Motor nicht parallel zu beispielsweise Steuersignalleitungen, Telefonleitungen oder Daten-
leitungen.

Steuersignalleitungen vom oder zum Servoverstarker sollten nach Moglichkeit nur innerhalb des
geerdeten Schaltschrankgehduses gefiihrt werden. Ist eine Verlegung der Steuersignalleitung au3er-
halb des Schaltschrankes nicht zu vermeiden, verwenden Sie abgeschirmte Signalleitungen, da auch
Signalleitungen als Antenne wirken konnen. Die Abschirmung der Signalleitungen muss geerdet
werden. Fiir empfindliche Analogsignale, wie zum Beispiel den Frequenzsollwert von 0 bis 5 V, kann
es aufgrund signalverfalschender Ausgleichsstrome tiber den Schirm nétig sein, die Abschirmung
nur einseitig aufzulegen. Das sollte in diesem Fall auf der Servoverstarkerseite erfolgen.

Durch den Einsatz von handelstiblichen Ferritkernen wird eine weitere Verbesserung der Entstérung
erreicht. Die Signalleitung wird dabei mehrfach um den Ferritkern gewickelt. Der Ferritkern wird mog-
lichst nahe am Servoverstarker installiert.

Motorkabel sollten so kurz wie moglich ausgefiihrt werden. Lange Leitungen kdnnen eine Erd-
schlussiiberwachung auslésen. Vermeiden Sie unnétige Leitungslangen und suchen Sie bei der Ver-
legung der Motorkabel in der Anlage Uber Kabeltrassen den kiirzest moglichen Weg.

Der Motor muss selbstverstandlich ebenfalls ordnungsgemall geerdet sein.
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4.11.3

Optionale Funkentstorfilter (Netzfilter)

Durch Funkentstorfilter (auch Netzfilter genannt) werden Stérungen wirkungsvoll reduziert. Netzfil-
ter werden zwischen der Netzspannungsversorgung und den Servoverstarker der Serie MR-J4

geschaltet.

Verdrahtung 1-phasig

Eingangsklemmen Ausgangsklemmen

Leistungsanschluss

des Filters des Filters des Servoverstarkers
L N PE PE L1 L2 L11 L21 L1 L2 L3 Li1L21 U V W PE

mjmjm[n]n
|

|I|—

Netzanschluss
(1-phasig)

EMC-Filteranschluss_1-Phase.eps

Abb. 4-32: Verdrahtung von Funkentstorfilter (Netzfilter) und Servoverstdrker bei einphasiger

Spannungsversorgung

Verdrahtung 3-phasig

Eingangsklemmen Ausgangsklemmen

Leistungsanschluss

des Filters des Filters des Servoverstarkers

L1 L2 L3 PE PE L1 L2 L3 L1 L2 L3 L11L22 U V W PE

00| |00 0|00 [0 000 O
|
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|||-/

Netzanschluss
(3-phasig)

EMC-Filteranschluss_3-Phase.eps

Abb. 4-33: Verdrahtung von Funkentstérfilter (Netzfilter) und Servoverstérker bei dreiphasiger

Spannungsversorgung
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ACHTUNG:

@ DieFiltersind NICHT fiir den Betrieb IT-Netzen ausgelegt. Durch den Einsatz der Funkentstor-
filter werden betriebsmdiBlig Ableitstrome nach Erde erzeugt. Daher kann es zum Anspre-
chen vorgeschalteter Schutzorgane kommen, insbesondere bei unsymmetrischen Netz-
spannungen, Netzphasenausfall oder Schalthandlungen vor dem Filter.

Weiterfiihrende Hinweise entnehmen Sie bitte der Bedienungsanleitung fiir Servoverstdrker
sowie der Anleitung ,,EMC Installation Guidelines” (IB(NA)67310), die detaillierte Angaben
zur EMV-gerechten Installation enthalten.

® Die 1-phasige Spannungsversorgung des Servoverstirkers MR-J4 mit 200-240 V AC muss
immer an die Klemmen L1 und L3 angeschlossen werden. Dies ist ein wichtiger Unterschied
zum MR-J3-Servoverstdrker. Wenn Sie den Servoverstdrkers MR-J3 durch den Servoverstdr-
ker MR-J4 ersetzen wollen, achten Sie unbedingt darauf, dass Sie die 1-phasige Spannungs-
versorgung NICHT an die Klemmen L1 und L2 anschlie3en.
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Inbetriebnahme

5

5.1

Inbetriebnahme

Vorbereitungen

Vor dem ersten Einschalten des Servoverstarkers
Priifen Sie bitte vor dem ersten Einschalten eines Servoverstarkers die folgenden Punkte:

@ IstdieVerdrahtung korrektausgefiihrt? Achten Sie besonders auf den Anschluss der Versorgungs-
spannung: 1-phasig an L1und L3 oder 3-phasig an L1, L2 und L3.

@ Sind Kurzschliisse aufgrund defekter Kabel oder unzureichend isolierter Kabelschuhe auszu-
schlieBen?

@ st der Servoverstarker vorschriftsmaBig geerdet und kdnnen Erdschliisse oder Kurzschlisse im
Ausgangskreis ausgeschlossen werden?

@ Sind alle Schrauben, Anschlussklemmen und Kabelanschliisse korrekt angeschlossen und fest
angeschraubt?
Kabelverlegung

@ Die Anschlusskabel stehen unter keiner mechanischen Belastung (Zug oder iberméBige Biegung
usw.).

@® Das Encoder-Kabel sollte in einer Weise betrieben werden, dass die maximale Anzahl der erlaub-
ten Verbiegungen nicht Gberschritten wird.

@ Der Steckerbereich des Servomotors sollte nicht mechanisch belastet sein.

Umgebung

Priifen Sie vor der ersten Inbetriebnahme den folgenden Punkt:

@ Die Signal- und Versorgungsleitungen sind nicht durch Kabelreste, Metallspine oder Ahnliches
kurzgeschlossen.

Parameter

Priifen Sie die Einstellung der Parameter liber die Anzeige der Steuerung oder die Setup-Software.

GEFAHR:

@ Priifen Sie vor der Inbetriebnahme die Einstellung der Parameter. Eine falsche Parameterein-
stellung kann dazu fiihren, dass sich die Maschine anders verhidilt, als erwartet.

@ Wihrend des Betriebs und auch einige Zeit danach kénnen der Kiihlkérper des Servoverstir-
kers, der Bremswiderstand, der Servomotor usw. heil8 sein. Sehen Sie entsprechende Schutz-
maBnahmen, wie Abdeckungen usw. vor, um ein versehentliches Beriihren mit den Hidnden
oder mit anderen Teilen (Kabel usw.) zu verhindern.

@ Beriihren Sie die Motorwelle niemals wéihrend des Betriebs. Dies kann zu Verletzungen fiihren.

ACHTUNG:

Fehleinstellungen der Parameter kénnen zu einer Beschddigung und im Extremfall zu einer
Zerstorung des Motors fiihren. Stellen Sie die Parameter sorgfiltig ein und beriicksichtigen Sie
dabei die elektrischen und mechanischen Gegebenheiten von Antrieb und Maschine.
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Inbetriebnahme der Servoverstarkerserie MR-J4-A(-RJ)

5.2

5.2.1

HINWEISE

Inbetriebnahme der Servoverstarkerserie MR-J4-A(-RJ)

Einschalten und Ausschalten des Servoverstarkers

Vorgehensweise zum Ein- und Ausschalten des Servoverstérkers bei Lageregelung

Einschalten

Schalten Sie den Servoverstarker in der folgenden Abfolge ein. Diese Abfolge sollte immer eingehal-
ten werden.

(@ Schalten Sie das Signal SON (Servo EIN) aus.
(@ Priifen Sie, dass kein Impulskettensignal am Eingang anliegt.

® Schalten Sie die Spannungsversorgung von Leistungskreis und Steuerkreis ein.
Nach dem Einschalten erscheint die Anzeige ,C* (Rlickmeldeimpulse) und zwei Sekunden spater
werden Daten angezeigt.

Ausschalten
@ Prifen Sie, dass kein Impulskettensignal am Eingang anliegt.
(@ Schalten Sie das Signal SON (Servo EIN) aus.

® Schalten Sie die Spannungsversorgung von Leistungskreis und Steuerkreis aus.

Die Vorgehensweise zum Ein- und Ausschalten bei der Drehzahl- und der Drehmomentregelung
werden hier nicht beschrieben. Informationen dazu finden Sie in den Bedienungsanleitungen der
jeweiligen Servoverstarkerserie.

Im System der Absolutwertpositionserkennung erscheint beim ersten Einschalten die Fehlermel-
dung ,AL. 25" (Verlust der Absolutwertposition). Durch ein erneutes Aus- und Wiedereinschalten
wird die Fehlermeldung geldscht.

Wenn die Spannungsversorgung bei einer Motordrehzahl von 3000 1/min oder hoher eingeschal-
tet wird, kann durch eine externe Krafteinwirkung o. A. ein Positionsfehler auftreten. Die Span-
nungsversorgung darf nur eingeschaltet werden, wenn der Servomotor still steht.
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Inbetriebnahme der Servoverstarkerserie MR-J4-A(-RJ) Inbetriebnahme

5.2.2 Abbruch des Betriebs

Beijedem derfolgendenden Ereignisse bricht der Servoverstarker den Betrieb ab und stoppt den Ser-
vomotor. Informationen zum Abbruch des Betriebs bei Servomotoren mit elektromagnetischer Hal-
tebremse finden Sie in der Bedienungsanleitung.

Betrieb/Vorgabe Bedingung zum Stoppen

Der Leistungskreis wird abgeschaltet und der Servomotor dreht im

Signal SON (Servo EIN) aus Leerlauf.

Tritt ein Alarm auf, bremst der Motor bis zum Stillstand ab. Bei einigen
Auftreten eines Alarms Alarmen wird der Servomotor mit der dynamischen Motorbremse zum
Stillstand gebracht (siehe Hinweis).

Der Motor bremst bis zum Stillstand ab. Die Warnung AL. E6 (Servo-
Sofort-Stopp) wird ausgegeben. Das Signal EM2 hat die gleiche Funk-
tion wie EM1 bei der Drehmomentregelung. Informationen zum Signal
EM1 finden Sie in der Bedienungsanleitung.

Signal EM2 (Sofort-Stopp 2) aus

Der Leistungskreis schaltet ab und der Motor wird von der dynami-

STO (STOT, 5TO2) aus schen Bremse bis zum Stillstand abgebremst.

LSP (Endschalter Vorwartsdrehung) aus Der Servomotor wird schnell gestoppt und verriegelt. Der Betrieb kann
LSN (Endschalter Ruckwartsdrehung) aus nur in entgegengesetzter Drehrichtung fortgesetzt werden.

Tab. 5-1: Abbruch des Betriebs vom Seroverstéirker

HINWEIS Weitere Informationen zu den Alarm- und Warnmeldungen finden Sie in der Bedienungsanleitung
zur ,Fehlererkennung und Behebung” fiir MELSERVO J4 Servoverstarker.
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Inbetriebnahme Inbetriebnahme der Servoverstarkerserie MR-J4-A(-RJ)

5.2.3 Testbetrieb

Fihren Sie einen Testbetrieb aus, bevor Sie mit dem normalen Betrieb beginnen. Das dient dazu,
sicher zu stellen, dass die Maschine normal funktioniert. Beachten Sie auch die Angaben in Abschnitt
5.2.1 bzgl. der Inbetriebnahmemethoden des Servoverstarkers.

Hier wird gepriift, ob der Servoverstéarker und der Servomotor ord-
Testbetrieb des nungsgemaf arbeiten.

Servomo.tqrs allein. Der Servomotor ist mechanisch von der Maschine abgekoppelt. In

Testmodus: Tipp-Betrieb diesem Test wird mit der kleinsten Drehzahl tiberpriift, ob der Ser-
vomotor richtig dreht.

v Hier wird gepriift, ob der Servomotor richtig auf die Anweisungen

des Steuermoduls reagiert und mit der kleinsten Drehzahl richtig

dreht.

Priifen Sie, ob der Servoverstarker und der Servomotor auf die fol-

genden Ereignisse richtig reagiert.

® Schalten Sie die Signale EM2 (Sofort-Stopp 2) und SON (Servo
EIN) ein. In diesem Zustand sollte der Servoverstarker betriebs-
bereit sein und das Signal RD (Bereit) einschalten.

Testbetrieb des Servomotors nur
durch Anweisungen

® Schalten Sie die Signale LSP (Endschalter Vorwartsdrehung) und
LSN (Endschalter Riickwértsdrehung) ein.

® Der Motor sollte mit der Drehung beginnen, sobald eine Impuls-
kette vom Steuermodul (z.B. Positioniermodul) eingespeist wird.
Stellen Sie zuerst eine kleine Drehzahl ein und prifen Sie die
Drehung und die Drehrichtung des Motors. Uberpriifen Sie das
Eingangssignal, wenn der Motor nicht in der erwarteten Dreh-
richtung lauft.

v Koppeln Sie hier den Servomotor wieder mechanisch an die
Testbetrieb des Servomotors mit Maschine an. Priifen Sie, ob die Maschine entsprechend den einge-
angekoppelter Maschine gebenen Anweisungen normal funktioniert..

Prufen Sie, ob der Servoverstarker und Servomotor auf die folgen-
den Ereignisse richtig reagiert.

® Schalten Sie die Signale EM2 (Sofort-Stopp 2) und SON (Servo
EIN) ein. In diesem Zustand sollte der Servoverstarker betriebs-
bereit sein und das Signal RD (Bereit) einschalten.

® Schalten Sie die Signale LSP (Endschalter Vorwartsdrehung) und
LSN (Endschalter Riickwértsdrehung) ein.

® Der Motor sollte mit der Drehung beginnen, sobald eine Impuls-
kette vom Steuermodul (z.B. Positioniermodul) eingespeist wird.
Stellen Sie zuerst eine kleine Drehzahl ein und priifen Sie die
Bewegung und die Bewegungsrichtung der Maschine. Uberprii-
fen Sie das Eingangssignal, wenn der Motor nicht in der erwarte-
ten Drehrichtung lauft. Priifen Sie die Informationen der Status-
anzeige auf Probleme mit der Drehzahl des Servomotors, der
Befehlsimpulsfrequenz, dem Lastverhaltnis usw.

® Priifen Sie mit dem Programm der Steuerung den Automatik-
betrieb.

Tab. 5-2:  Testbetrieb beim Servoverstdrker MR-J4-A in Lageregelung
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Inbetriebnahme der Servoverstarkerserie MR-J4-A(-RJ)

Inbetriebnahme

5.2.4 Parametereinstellung

ACHTUNG:
Verdndern Sie Einstellungen und Parameter nur in kleinen Schritten und vergewissern Sie sich
danach zuerst, ob die gewiinschte Wirkung eintritt, bevor Sie weitere Anderungen vornehmen.

Extreme Anderungen von Einstellungen und Parametern kénnen zu einem instabilen Verhalten

des Servosystems fiihren.

In der Funktion Lageregelung kann der Servoverstarker lediglich durch die Einstellung der Grundpa-
rameter (PACJO) betrieben werden.

Stellen Sie bei Bedarf weitere Parameter ein:

Kalibrierparameter (PBC10)

Zusatzparameter (PCCI0O)

E/A-Parameter (PDCI)

Zusatzparameter 2 (PECIC])

Zusatzparameter 3 (PFOI0)
Linear-/Direct-Drive-Motorparameter (PLCI)
Optionsparameter (PoJJ) @
Positionierungsparameter (PTLIC) ®

® nur MR-J4-A-R)

5.2.5 Starten des Betriebs

Starten Sie nach Uberpriifung der Grundeinstellung mit Hilfe des Testbetriebs und nach Einstellung
der entsprechenden Parameter den Betrieb. Fiihren Sie ggf. eine Referenzpunktfahrt durch.

HINWEIS Sollten bei der Inbetriebnahme Probleme auftreten, finden Sie Hinweise zu Fehlererkennung und
-behebung in Abschnitt 8.1 und in der Bedienungsanleitung des betreffenden Servoverstérkers.
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Inbetriebnahme der Servoverstarkerserie MR-J4-B(-RJ) und MR-J4W-B

5.3

5.3.1

HINWEISE

Inbetriebnahme der Servoverstarkerserie MR-J4-B(-RJ) und
MR-J4W-B

Einschalten und Ausschalten des Servoverstarkers

Einschalten

Nach Anlegen derVersorgungsspannung an Leistungskreis und Steuerkreis erscheint auf der Anzeige
des Servoverstarkers ,b01“ (bei Einstellung auf Stationsnr. 1).

Parametereinstellung

Nehmen Sie die Parametereinstellungen entsprechend der Anwendung und den technischen Daten
der Maschine vor. Detaillierte Informationen dazu finden Sie in Kapitel 7 der Bedienungsanleitung.

Schalten Sie nach Einstellung der Parameter die Spannungsversorgung aus und wieder ein, um die
neuen Parameterwerte zu aktivieren.

Status Servo EIN

Der Status Servo EIN wird mit der folgenden Abfolge aktiviert.

@ Schalten Sie die Spannungsversorgung fir Leistungs- und Steuerkreis ein.

@ Ubertragen Sie die Anweisung ,Servo EIN“ von der Steuerung.

Im Status ,Servo EIN” ist der Servoverstarker betriebsbereit und der Servomotor ist verriegelt.

Referenzpunkt einstellen

Stellen Sie vor Ausfiihrung eines Positioniervorgangs den Referenzpunkt ein.

Im System der Absolutwertpositionserkennung erscheint beim ersten Einschalten bei Einsatz
eines rotatorischen Servomotors die Fehlermeldung ,AL. 25" (Verlust der Absolutwertposition)
und das Servosystem kann nicht eingeschaltet werden. Durch ein erneutes Aus- und Wiederein-
schalten wird die Fehlermeldung gel6scht.

Wenn die Spannungsversorgung bei einer Motordrehzahl von 3000 1/min oder hoher eingeschal-
tet wird, kann durch eine externe Krafteinwirkung o. A. ein Positionsfehler auftreten. Die Span-

nungsversorgung darf nur eingeschaltet werden, wenn der Servomotor still steht.
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Inbetriebnahme der Servoverstarkerserie MR-J4-B(-RJ) und MR-J4W-B

Inbetriebnahme

5.3.2 Abbruch des Betriebs

Bei jedem der folgendenden Ereignisse bricht der Servoverstarker den Betrieb ab und stoppt den

Servomotor.

Informationen zum Abbruch des Betriebs bei Servomotoren mit elektromagnetischer Haltebremse
finden Sie in der Bedienungsanleitung.

Ausgelost von

Betrieb/Vorgabe

Bedingung zum Stoppen

Servo-Systemsteuerung

Befehl ,Servo AUS”

Der Leistungskreis wird abgeschaltet und der Servo-
motor dreht im Leerlauf.

Befehl ,Bereit AUS”

Der Leistungskreis schaltet ab und der Motor wird
von der dynamischen Bremse bis zum Stillstand abge-
bremst.

Befehl ,Sofort-Stopp”

Mit diesem Befehl wird der Servomotor bis zum Still-
stand abgebremst. Die Warnung AL. E7 (Steuerung
Sofort-Stopp) wird ausgegeben.

Servoverstarker

Auftreten eines Alarms

Tritt ein Alarm auf, bremst der Motor bis zum Still-
stand ab. Bei einigen Alarmen wird der Servomotor
mit der dynamischen Motorbremse zum Stillstand
gebracht (siehe Hinweis).

Signal EM2 (Sofort-Stopp 2) aus

Der Motor bremst bis zum Stillstand ab. Die Warnung
AL. E6 (Servo-Sofort-Stopp) tritt auf. Das Signal EM2
hat die gleiche Funktion wie EM1 bei der Drehmo-
mentregelung. Informationen zum Signal EM1 finden
Sie in der Bedienungsanleitung.

STO (STO1, STO2) aus

Der Leistungskreis schaltet ab und der Motor wird
von der dynamischen Bremse bis zum Stillstand abge-
bremst.

Tab. 5-3:  Abbruch des Betriebs von der Servo-Systemsteuerung oder vom Servoverstdrker

HINWEIS Weitere Informationen zu den Alarm- und Warnmeldungen finden Sie in der Bedienungsanleitung
zur ,Fehlererkennung und Behebung” fiir MELSERVO J4 Servoverstérker.
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Inbetriebnahme der Servoverstarkerserie MR-J4-B(-RJ) und MR-J4W-B

5.3.3

HINWEIS

HINWEIS

Testbetrieb

Fihren Sie einen Testbetrieb aus, bevor Sie mit dem normalen Betrieb beginnen. Das dient dazu,
sicher zu stellen, dass die Maschine normal funktioniert. Beachten Sie auch die Angaben in Abschnitt
5.3.1 bzgl. der Inbetriebnahmemethoden des Servoverstarkers.

Uberpriifen und korrigieren sie ggf. das Steuerungsprogramm im Modus ,Betrieb ohne Servomo-
tor”. Beachten Sie den Abschnitt 6.2.5 zum ,Betrieb ohne Servomotor”.

Testbetrieb des
Servomotors allein.
Testmodus: Tipp-Betrieb

A 4

Hier wird gepriift, ob der Servoverstéarker und der Servomotor ord-
nungsgemalf arbeiten.
Der Servomotor ist mechanisch von der Maschine abgekoppelt. In
diesem Test wird mit der kleinsten Drehzahl tiberprift, ob der Ser-
vomotor richtig dreht.

Testbetrieb des Servomotors nur
durch Anweisungen

v

Hier wird gepriift, ob der Servomotor richtig auf die Anweisungen
des Steuermodauls reagiert und mit der kleinsten Drehzahl richtig
dreht.

Geben Sie zuerst den Befehl fiir langsame Drehzahl aus, und pri-
fen Sie, ob der Servomotor in der richtigen Richtung usw. dreht.
Priifen Sie das Eingangssignal, falls der Servomotor in der falschen
Richtung dreht.

Testbetrieb des Servomotors mit
angekoppelter Maschine

Koppeln Sie hier den Servomotor wieder mechanisch an die
Maschine an. Priifen Sie, ob die Maschine entsprechend den einge-
gebenen Anweisungen normal funktioniert.

Prufen Sie, dass der Servomotor entsprechend der folgenden Pro-
zedur dreht:

Geben Sie zuerst den Befehl fiir langsame Drehzahl aus, und pri-
fen Sie, ob der Servomotor in der richtigen Richtung usw. dreht.
Prufen Sie das Eingangssignal, falls der Servomotor in der falschen
Richtung dreht.

Setzen Sie die Software MR Configurator2 zur Fehlersuche ein,
wenn Probleme mit der Drehzahl des Servomotors, der Befehlsim-
pulsfrequenz, dem Lastverhaltnis usw. auftreten.

Priifen Sie mit dem Programm der Steuerung den Automatikbetrieb.

Tab. 5-4: Testbetrieb beim Servoverstérker MR-J4-B

Treten wahrend der Inbetriebnahme des Servoverstarkers Probleme auf, beachten Sie im Kapitel
.Fehlererkennung und -behebung” die Abschnitte 8.2 und 8.3 sowie die Bedienungsanleitung des

betreffenden Servoverstarkers.
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Bedientasten und Anzeige der Serie MR-J4-A

Bedienung und Einstellungen

6 Bedienung und Einstellungen

6.1 Bedientasten und Anzeige der Serie MR-J4-A

Die Bedienelemente des Servoverstarkers MR-J4-[JA(-RJ) bestehen aus einer 7-Segement-LED-
Anzeige mit 5 Stellen sowie vier Bedientasten zur Statusanzeige des Servoverstarkers, Fehlerausgabe,
Parametereinstellung usw. Durch gleichzeitige Betdtigung der Tasten ,MODE" und ,SET" fiir einen
Zeitraum von mindestens 3 Sekunden wird das One-Touch-Tuning aufgerufen.

6.1.1 Ubersicht

Nachfolgend werden die Bedientasten und die Anzeige beschrieben.

T
= =

pamagl |

S

Slolorel |
2= &

I

T

== | |

5-stellige 7-Segment-LED
Anzeige von Daten

MODE Wechsel der Funktion
Umschaltung der Anzeige fiir
héher-/niederwertige Stellen
Aufruf des One-Touch-
Tunings bei gleichzeitiger
Betdtigung mit der Taste
,SET” fir mindestens 3 s

upP Anzeige-/Datenlauf aufwérts

DOWN Anzeige-/Datenlauf abwarts

SET Anzeige/Daten bestatigen
Daten léschen
Aufruf des One-Touch-
Tunings bei gleichzeitiger
Betdtigung mit der Taste
,MODE” fir mindestens 3 s

Anzeigefunktionen der Dezimalpunkte, Alarmsignalisierung usw.
CC 00 Angei .

' = 'a= Leuchtet bei Anzeige des Dezimalpunkts
C O

L Dezimalpunkt

( ( T T() ( leuchtenbeiAnzeige eines negativen
q ( '- -' -' Werts Das ,-"-Zeichen kann nicht dar-
. o - e gestellt werden.
( ( -‘ -‘ .-‘ Blinkt bei einem Alarm
C WD T
« ( -‘ -‘ .-‘ Blinkt bei Testbetrieb
' ' 'A " '51

MR-J4-A Anzeige_Bedienelemente.eps

Abb. 6-1: Anzeige und Bedientasten des MR-J4-A
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Bedientasten und Anzeige der Serie MR-J4-A

6.1.2 Anzeigeabfolge beim MR-J4-A
Durch Betdtigung der Taste ,MODE" kann die Funktion der Anzeige gedndert werden. Ab Abschnitt
6.1.3 werden die einzelnen Anzeigefunktionen beschrieben.
Um die Einstellung der Zusatzparameter, der Kalibrierparameter und der E/A-Parameter zu ermogli-
chen, muss der Parameter PA19 gedndert werden (Loschen des Schreibschutzes).
Funktionsabfolge der Anzeige O DEE N L Funktion Siehe
Umschalten
Anzeige des Servostatus
i = erscheint bei .
' - Einschalten der Abschnitt 6.1.3
. A
Statusanzeige Spannungsversorgung o,
One-Touch-Tuni
." . ‘ .' ne-louc unln? Bedienungs—
- '—' ' q ' '—' Auswahl zur Ausfiihrung des anleitung
( One-Touch-Tuning ) . . One-Touch-Tunings
Mehrfach-Anzeige fiir:
externes E/A-Signal, Ausgangssig-
| nal (DO), erzwungenes Ausgangs-
] \udl signal, Testbetrieb, Software-Ver- Bedi ~
( Diagnose -— -‘ -— - .- sion, VC-Automatik-Offset, el enungs
' ' ' ' ' ' i anleitung
N N\ Motorserie und Motortyp, Servo-
motor-Encoder-Typ, Aktivie-
rung/Deaktivierung der Datenauf-
. zeichnung
Alarme
.-‘ ) Anzeige fir:
S— = w= w= | |aktuellen Alarm, Alarmliste, Feh- | Abschnitt 6.1.8
3 ' { " . lernummer des Parameters
Grund-
T: parameter
aste I" I" I" ' Anzeige und Einstellung der
MODE '- '-| U Grundparameter
Kaan
arameter - -
b ) ( ) ) ( ( | | Anzeige und Einstellung der
N " Kalibrierparameter
) U .
Zusatz-
@meter N ( - N ( (| |Anzeige und Einstellung der
'- ' ' | | Zusatzparameter
AR A
E/A-
Parameter ot/ et/ . .
j I-‘ -1 b ( ( | | Anzeige und Einstellung der Abschnitt 6.1.9
' ) 1 ' { ( E/A-Parameter
N A
Zusatz-
( parameter 2 ) r‘ \at I-‘ ( | | Anzeige und Einstellung der
'- '- ' { | Zusatzparameter 2
AR AR
Zusatz-
( parameter 3 I:‘ I: b ( ( | | Anzeige und Einstellung der
' ' ' { | Zusatzparameter 3
AR
Linear-/Direct-Drive- ." ) ." ( Anzeige und Einstellung der
Motorparameter '- ) o ‘ Linear-/Direct-Drive-Motorpara-
e e meter
Tab. 6-1: MR-J4-A - Anzeigeabfolge durch Betdtigung der Taste,,MODE”
® wurde mit der Setup-Software MR Configurator2 ein Achsenname eingestellt, wird erst der
Achsenname und dann der Servo-Status angezeigt.
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Bedientasten und Anzeige der Serie MR-J4-A Bedienung und Einstellungen

6.1.3

Statusanzeige beim MR-J4-A

Wahrend des Betriebs wird der Status des Servoverstarkers Gber die 5-stellige 7-Segment-LED ange-
zeigt. Mit den Tasten ,UP” oder ,DOWN" kann die Anzeige auf die gewlinschten Daten umgeschaltet
werden. Die Anzeige der ausgewahlte Funktion erfolgt mit einem festgelegten Symbol. Durch Beta-
tigen der Taste ,SET” wird der zugehorige Wert angezeigt. Nach dem Einschalten erscheint zundchst
fuir 2 s das Symbol der Anzeigefunktion (bei Werkseinstellung: ,C" (Rlickmeldeimpulse)), die mit PC36
eingestellt wurde und danach die zugehérigen Daten.

Flussdiagramm der Statusanzeige

Nach Anwahl des Statusanzeige mit der Taste ,MODE" kann die angezeigte Funktion mit den Tasten
+.UP”und ,DOWN" umgeschaltet werden.

Gesamtleistungsaufnahme 2
(Schrittweite 100 kWh)
4 i Tt 3
1 | 1
.' Riickmeldeimpulse : .' ) ' " Position innerhalb einer
| - - Umdrehung
L I L " L Einheit 1000 Impulse
I
H ! ! H !
Servomotordrehzahl/ | ) .'
- Linearmotorgeschwin- | - Absolut-Zahler
) digkeit ! .
i I I— I
.' | ‘ .'
— Schleppfehler ! — Verhaltnis der Tragheits-
L I "' L momente
I
H } ! H ]
\_/ | \_/
:-‘ Sollwertimpulse : :-' '-' Zwischenkreisspannung
I
I
| A
i I | . I
- Sollwertimpulsfrequenz : .: .' .-‘ Interne
! Ei
' ' : " ' ' | ncodertemperatur
* ! ! ! !
.' Spannungdes/ranalogen ﬁ | .- .-
Drehzahlsollwerts/ ! X . .
'- Drehzahlbegrenzung ® | -l ' Einschwingzeit
up N
H ! ® H !
Spannungdes/ranalogen | pOWN -
) ‘ Drehmomentsollwerts/ I - .- Erfasste
' { Drehmoment- | ' { ' Schwingungsfrequenz
- begrenzung |
! ! 1 ! !
I -
) Auslastung Bremskreis : ) —' Anzahl der Tough-Drive-
' I ) (| Durchlaufe
A | _—
I
H v = T' !
‘ Effektivwert : .-' . ' Leistungsaufnahme 1
' ' Drehmoment : ' ' ' (Schrittweite 1 W)
AR | _—
H ! 1 H !
| - N -
.- Spitzenwert | .-' ) -' Leistungsaufnahme 2
"[ Drehmoment ! ) " j- (Schrittweite 1 kW)
! ! | ! '
|
.' Momentanes ! .' .' ." ' Gesamtleistungsauf-
Drehmoment ! e nahme 1
' | ' " ' ( (Schrittweite 1 Wh)
i I | i I
.' ) ‘ ‘ Position innerhalb einer i Nl ." " Gesamtleistungsauf-
- Umdrehung ! -— - nahme 2
o U Einheit 1 Impuls i | I TR I I (Schrittweite 100 kWh)
x L
| 1 | ‘ !
et Riickmeldeimpulse
MR-J4-A_Flussdiagramm Statusanzeige.eps

Abb. 6-2: MR-J4-A - Flussdiagramm der Statusanzeige (Standardregelung)
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Bedientasten und Anzeige der Serie MR-J4-A

Lastseitige Encoderinformation 2

,,,,% ,,,,,,,, i,,,,

-
I

e

I

IS

[ | T
/I |
[ |
/I |
T 1
|| A
! - -,
g
A
| - 7N
I

*"- gl ""**"-‘** "'-'
'-

Gesamtleistungsauf-
nahme 2
(Schrittweite 100 kWh)

Riickmeldeimpulse lastseitiger
Encoder

Schleppfehler lastseitiger Encoder

Lastseitige Encoderinformation 1
(Einheit 1 Impuls)

Lastseitige Encoderinformation 1
(Einheit 100 Impulse)

Lastseitige Encoderinformation 2

I
Ruckmeldeimpulse

MR-J4-A_Flussdiagramm Statusanzeige doppelte Riickfiihrung.eps

Abb. 6-3: MR-J4-A-Flussdiagramm der Statusanzeige (Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder)

O Diese Anzeigeabfolge entspricht der Standardregelung fiir einen Zyklus, wobei einige Statusan-

zeigen weggelassen wurden.
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Bedienung und Einstellungen

Lastseitige Encoderinformation 2

Ruckmeldeimpulse

Gesamtleistungsauf-
nahme 2
(Schrittweite 100 kWh)

Z-Phasenimpulszéhler
niederwertiger Anteil

Z-Phasenimpulszéhler
hoéherwertiger Anteil

Elektrischer Winkel
niederwertiger Anteil

Elektrischer Winkel

héherwertiger Anteil

|
Ruckmeldeimpulse

.

MR-J4-A_Flussdiagramm Statusanzeige linear direct-drive.eps

Abb. 6-4: MR-J4-A - Flussdiagramm der Statusanzeige
(Linearmotorregelung/Direct-Drive-Motorregelung)

O Diese Anzeigeabfolge entspricht der Standardregelung fir einen Zyklus, wobei einige Statusan-

zeigen weggelassen wurden.
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6.1.4 Anzeigeabfolge beim MR-J4-A-RJ
Durch Betatigung der Taste ,MODE" kann die Funktion der Anzeige gedndert werden. Ab Abschnitt
6.1.5 werden die einzelnen Anzeigefunktionen beschrieben.
Funktionsabfolge der Anzeige Sl::c::;:lnge HEEE Funktion Siehe
Anzeige des Servostatus
Bei Positionstabelle und beim
Programm erscheint
Statusanzeige .-' — .- - D .:l beimEinschalten | Apschnitt 6.1.5
) '-' g der Spannungsversorgung.
Beim Indexer erscheint
3 @
(' oOne-Touch-Tuning ." b ( \t One-Touch-Tuning Bedienungs-
— — Auswabhl zur Ausfiihrung des anleitung
' { "' ' L' One-Touch-Tunings
Mehrfach-Anzeige fiir:
Aktivierung/Deaktivierung der
. Datenaufzeichnung, externes E/A-
( Diagnose ' .' Signal, Ausgangssignal (QO), Bedienungs-
- '- - '- '- erzwungenes Ausgangssignal, Test- anleitung
' " " betrieb, Software-Version, VC-Auto-
matik-Offset, Motorserie und
Motortyp, Servomotor-Encoder-
Typ, Teaching-Funktion
( Alarme ) .-‘ ) Anzeige fur:
— = e= e= | |aktuellen Alarm, Alarmliste, Feh- | Abschnitt 6.1.8
' { '- . lernummer des Parameters
3 Anzeige und Einstellung der
- Daten fiir die Positionstabelle.
Positionstabell
( osttionstanete > b ( b ( ) ( (| |Diese Anzeige erscheint nur bei | Bedienungs-
'- '-| ) U ) U | |derPositionierung iiber die anleitung
- -—- Positionstabelle, nicht bei ande-
3 ren Positionierungsarten.
@ Taste Grund- )
parameter
MODE b ( I ( D ( (| |Anzeige und Einstellung der
'- '-| ) (| | Grundparameter
X AR
Kalibrier- )
parameter
N ( b N ( (| |Anzeige undEinstellung der
N N
' I ' ( ( Kalibrierparameter
( Zusatz-
arameter - N Nl
P I-‘ ) ) ‘ ' Anzeige und Einstellung der
' ' ' { | Zusatzparameter
A ¢ N AR
E/A-
Parameter - N . .
b_( V(| |AnzeigeundEinstellung der Abschnitt 6.1.9
' ' { ' | | E/A-Parameter
A A AR
Zusatz-
parameter 2 — - e
I )_ ) ( (] |Anzeige undEinstellung der
' ' ' | | Zusatzparameter 2
A AR A
Zusatz-
parameter 3 — - -
I-‘ I- b ( ( | | Anzeige und Einstellung der
' ' ' { | Zusatzparameter 3
A
Liﬁg{ggarfac;gge' .-‘ ) .-‘ ( Anzeige und Einstellung der
\ —" Linear-/Direct-Drive-Motorpara-
von/zur néchsten Tabelle ' " '.' U] [ meter
Tab. 6-2: MR-J4-A-RJ - Anzeigeabfolge durch Betdtigung der Taste ,MODE" (1)
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6.1.5

Funktionsabfolge der Anzeige L8 b A e Gl Funktion Siehe
Umschalten
zur/von vorheriger Tabelle
1 .- .- Anzeige und Einstellung der
Options- -‘ -— ' ' Optionsparameter
parameter ' "' L' {
Abschnitt 6.1.9
A 4 N SN N
Positionierungs - I-' ) ) ( ( | | Anzeige und Einstellung der
parameter ) ' [T | Positionierungsparameter
N\

Tab. 6-2: MR-J4-A-RJ - Anzeigeabfolge durch Betdtigung der Taste ,MODE" (2)

O Ist fiir den Servoverstarker mit dem MR Configurator eine Achsenbezeichnung festgelegt wor-
den, wird die Achsenbezeichnung und der Servostatus angezeigt.

Statusanzeige beim MR-J4-A-RJ

Wahrend des Betriebs wird der Status des Servoverstarkers tiber die 5-stellige 7-Segment-LED ange-
zeigt. Mit den Tasten ,UP” oder ,DOWN” kann die Anzeige auf die gewilinschten Daten umgeschaltet
werden. Die Anzeige der ausgewahlte Funktion erfolgt mit einem festgelegten Symbol. Durch Beta-
tigen der Taste ,SET” wird der zugehdorige Wert angezeigt. Nach dem Einschalten erscheint zunachst
fiir 2 s das Symbol der Anzeigefunktion (bei Werkseinstellung: ,C" (Rlickmeldeimpulse)), die mit PC36
eingestellt wurde und danach die zugehérigen Daten.
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Flussdiagramm der Statusanzeige

Nach Anwahl des Statusanzeige mit der Taste ,MODE" kann die angezeigte Funktion mit den Tasten
+,UP”und ,DOWN" umgeschaltet werden.

Ubersteuerungswert
H { o !
N\Noudl 1 \_4 N4
) Riickmeldeimpulse ! |- ) l-' Interne
' 1 ) ) ) Encodertemperatur
- Il -
H ! i * !
! N N
- Servomotordrehzahl/ i .- ) Einschwingzeit
) Linearmotordrehzahl ! )
|
H ! ! H !
g Schleppfehler I Erfasste
" PP ! "' ' Schwingungsfrequenz
¥ ! ¥
! ! J— ]
) Sollwertimpulse | ) ' Anzahl der Tough-Drive-
- -—
' ! ) I Durchlaufe
! -
i I | i I
| -
Sollwertimpulsfrequenz ! ) ' ) ‘ Leistungsaufnahme 1
| A l (Schrittweite 1 W)
: _—
¥ L)
p— : l Spannungdes/ranalogen | - = <= l
) Drehzahlsollwerts/ X () ( Leistungsaufnahme 2
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' . V.
L3 | ¥
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l Drehmomentsollwerts/ ! ) ) ' ) ‘
Dreh th - | - nahme 1
U z[:ﬁgmomen egren i ' ' " { (Schrittweite 1 Wh)
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[ @ |V )V a (Schrittweite 100 kWh)
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* ' é H I
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U Drehmoment . ) U _(
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I 4 \_7/ \od
.- Spitzenwert 1 ) ._' - ._ Sollposition
D] Drehmoment I I R B N
¥ ! ¥
_ ! i . I ‘
) Momentanes | - - Verbleibender Abstand
) Drehmoment ! ) b zur Sollposition
1
F I ! ' !
H H H
\udl Position innerhalb einer ! \o/ Positionstabelle/Pro-
[ | roe
- Umdrehung | -— e . grammnr./Sollposition
" -' ' Einheit 1 Impuls i ' ' | "' Station
[ Y | Y
- i ! . I
\ufl -— Position innerhalb einer : \mdf
[ | )
-— - Umdrehung 1 e e Schrittnr.
e Einheit 1000 Impulse) P b UL
H Il | H +
N\l ]
) .- Absolut-Zahler : - Analoge Ubersteuerung
o A R
|
T I ; i I
\audl - . . . !
-‘ A Verhiltnis der Tragheits- i - e Ubersteuerungswert
b () momente 1 )
-/ "am | —_—
' I | i .
." i . 1 Riickmeldeimpulse
'- '-' Zwischenkreisspannung !
1
T i
1 1
MR-J4-A/RJ_Flussdiagramm Statusanzeige.eps

Abb. 6-5: MR-J4-A-RJ - Flussdiagramm der Statusanzeige (Positionierfunktion/Direct-Drive-Motorregelung)
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Ubersteuerungswert
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Gesamtleistungsauf-
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Ruckmeldeimpulse lastseitige
Encoder

Schleppfehler lastseitiger Encoder

Lastseitige Encoderinformation 1
(Einheit 1 Impuls)

Lastseitige Encoderinformation 1
(Einheit 100000 Impulse)

Lastseitige Encoderinformation 2
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Ubersteuerungswert

MR-J4-A-RJ_Flussdiagramm Statusanzeige doppelte Riickfiihrung.eps

Abb. 6-6: MR-J4-A-RJ - Flussdiagramm der Statusanzeige (Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder)

® Dpie Anzeigeabfolge im gestrichelten Rahmen von ,Riickmeledeimpulse” bis ,Gesamtleistungs-
aufnahme 2 (Schrittweite 100 kWh)" entspricht der Positionierfunktion/Direct-Drive-Motorrege-
lung, aber es wurden einige Statusanzeigen weggelassen.

@ Die Anzeigeabfolge im gestrichelten Rahmen von ,Istposition” bis ,Ubersteuerungswert” ent-
spricht der Positionierfunktion/Direct-Drive-Motorregelung, aber es wurden einige Statusanzei-

gen weggelassen.
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Ubersteuerungswert
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MR-J4-A_RJ_Flussdiagramm Statusanzeige linear direct-drive.eps

Abb. 6-7: MR-J4-A-RJ - Flussdiagramm der Statusanzeige (Linearmotorregelung)

@ Die Anzeigeabfolge im gestrichelten Rahmen von ,Riickmeledeimpulse” bis ,Gesamtleistungs-
aufnahme 2 (Schrittweite 100 kWh)” entspricht der Positionierfunktion/Direct-Drive-Motorrege-
lung, aber es wurden einige Statusanzeigen weggelassen.

@ Dpie Anzeigeabfolge im gestrichelten Rahmen von ,lIstposition” bis ,Ubersteuerungswert” ent-
spricht der Positionierfunktion/Direct-Drive-Motorregelung, aber es wurden einige Statusanzei-

gen weggelassen.
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6.1.6 Anzeigebeispiele
Angezeigte Daten
Regelmodus Zustand
Anzeige des Servoverstarkers
Vorwirtsdrehung mit 2500 min™ —' .— ) ' ) '
Servomotordrehzahl — [ - -
Ruckwértsdrehung mit 3000 min~! _l '_l '_l '_l

Q.

Die Ruckwartsdrehung wird durch ein Minus-

zeichen (-) gekennzeichnet.

Verhaltnis der

Tragheitsmomente Faktor 7.00

11252 Umdrehungen

Absolut-Zahler '

—ple
Ll
Ll

-12566 Umdrehungen '

i Leuchtende
Dezimalpunkte

Tab. 6-3: Anzeigebeispiele der Statusanzeige MR-J4-A(-RJ)

6.1.7 Andern der Statusanzeige

Welcher Status des Servoverstarkers nach dem Einschalten angezeigt wird, hangt von der Einstellung
des Parameters PC36 ab. In der Werkseinstellung hangt die angezeigte Funktion vom ausgewdahlten
Regelmodus ab.

Regelmodus Statusanzeige

Position Riickmeldeimpulse

Position/Drehzahl Rickmeldeimpulse/Servomotordrehzahl

Drehzahl Servomotordrehzahl

Drehzahl/Drehmoment Servomotordrehzahl/Analogspannung Drehmomentsollwert
Drehmoment Analogspannung Drehmomentsollwert
Drehmoment/Position Analogspannung Drehmomentsollwert/Riickmeldeimpulse
Positionierfunktion .

(Positionstabelle/Programm) ® Istposition

Positionierfunktion (Indexer)® Riickmeldeimpulse

Tab. 6-4: Anzeige bei Werkseinstellung MR-J4-A(-RJ)

® nur MR-J4-A-R)
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6.1.8 Anzeige der Alarmfunktion

In dieser Anzeigefunktion kann ein aktueller Alarm, sowie gespeicherte Alarme und Parameterfehler
angezeigt werden. Die letzten zwei Stellen geben die Alarmnummer oder die Parameternummer an.

Bezeichnung Anzeige ® Bedeutung
:_: : - == = ||Zeigtan, dass kein Alarm aufgetreten ist
Aktueller Alarm -
I:' I :' :' Zeigt Alarm 33.1 (Fehler Leistungskreisspannung) an. Die
' l ' °: l B l Anzeige blinkt bei Auftreten des Alarms.
N e L ey
l-' l- l- -' ' Zeigt an, dass der zuletzt aufgetretene Alarm der Alarm
'-l )1 -| ) ( 50.1 (Thermische Uberlastung 1 wihrend Betrieb) war
|-| ' -' -' ' Zeigt an, dass der vorletzte aufgetretene Alarm der Alarm
'-l ( -| -l ( 33.1(Fehler Leistungskreisspannung) war
b ' () ' ' Zeigtan, dass der drittletzte aufgetretene Alarm der Alarm
'-l '- U)o { || 101 (Unterspannung Steuerkreis) war
Alarmliste :—: .-: - = = ||Zeigtan,dass kein zehntletzter Alarm gespeichert ist
.—' .—' - e = ||Zeigtan, dass kein elftletzter Alarm gespeichert ist
R ,
'-' .- - e= = ||Zeigtan, dass kein zwolftletzter Alarm gespeichert ist
X :
:_: :_ - w= == ||Zeigtan,dasskein sechszehntletzter Alarm gespeichert ist
:- - | | Zeigt an, dass kein Parameterfehler (AL. 37) aufgetreten ist
Fehlernr. Parameter @
I- I-' ' -| Zeigt an, dass die Einstellung von Parameter PA12 fehler-
'- '-l [ '- haft ist (Drehmomentbegrenzung Riickwértsdrehung)
Der Wert in der Positionstabelle liegt oberhalb des Ein-
stellbereichs. Die fehlerhafte Positionsnr. der Tabelle (zwi-
- schenliegende Stelle ,2“) und die Funktion (niederwer-
tigste Stelle ,d”) werden angezeigt:
onsabete ®|[ 1 T UL 20
Fehlernr. Positionstabelle. ' ' | ' l ' ' | Zuordnung der Buchstaben zu den Funktionen:

P: Positionsdaten, d: Motordrehzahl, A: Beschleunigungs-
zeit, b: Bremszeit, n: Wartezeit, H: Unterfunktion, M: M-
Code

Tab. 6-5:  Beispiele fiir Alarmanzeigen

O Treten ein Parameterfehler und ein Fehler der Positionstabelle gleichzeitig auf, wird der Parame-
terfehler angezeigt (nur MR-J4-A-RJ).

@ Dpie Anzeige erscheint nur, wenn aktuell ein Parameterfehler (AL. 37) vorliegt.
® nur MR-J4-A-RJ
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HINWEISE Ein auftretender Alarm wird bei jeder eingestellten Anzeigefunktion angezeigt.

Trotz einer Alarmanzeige kdnnen Sie auf die vorherige Anzeige zuriickschalten. In dieser Anzeige
blinkt dann zur Anzeige des Alarms der vierte Dezimalpunkt.

Zum Zuriicksetzen eines Alarms muss zuerst die Alarmursache beseitigt werden. Danach muss
eine der folgenden Aktionen ausgefiihrt werden.

- Schalten Sie die Spannungsversorgung aus und wieder ein.

- Betatigen Sie wahrend der Alarmanzeige die Taste ,SET"

— Schalten Sie das Signal RES (Reset) ein.

I Die in der Alarmliste gespeicherten Alarme kdénnen lber Parameter PC18 geldscht werden.

I Betatigen Sie die Tasten ,UP” oder ,DOWN*, um anderen Alarme in der Alarmliste anzuzeigen.

Einsteigerhandbuch Servoverstarker MELSERVO J4 6-13
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Bedientasten und Anzeige der Serie MR-J4-A

6.1.9

Anzeige und Einstellung der Parameter

Parameteranzeige

Die Taste ,MODE" muss so oft betétigt werden, bis man zur Parametereinstellung gelangt. Uber die
Tasten ,UP” oder ,DOWN" kdnnen Sie zum nachsten Parameter einer Gruppe wechseln, wie die nach-
folgende Abbildung zeigt.

Zur Statusanzeige ®
MODE
Grund- Kalibrier- Zusatz- E/A- Zusatz- Zusatz- Linear-/Direct-Drive-
AIarmmodus arameter arameter arameter Parameter arameter2 arameter 3 Motorparameter
11 f
N :| (= o o s (=T =S| o o o PR
Parameter PAO1 Parameter PBO1 Parameter PCO1 Parameter PDO1 Parameter PEO1 Parameter PFO1 Parameter PLO1
ST | = | = | e e 1 o = 1 O = | A ]
Parameter PA02 Parameter PB02 Parameter PC02 Parameter PD02 Parameter PE02 Parameter PF02 Parameter PLO2
: : : : : : o
i i i i i i i ®
i i i i i : A
i i i i i i , ®
| | | | | | | DOWN
i i i i i i i
1 1 1 1 1 1 1
|:_| e :l |:_| - |:_| [ 1 r| |:_| TN || | il ::l |:_| i || |:_| T :l
Parameter PA31 Parameter PB63 Parameter PC79 Parameter PD47 Parameter PE63 Parameter PF47 Parameter PL47
||:| P :rl ||:| i ] |'|| 1 i o |_|| |:| | | ||_|| ||:| o
| [ | —uzi T | _ 11l | (I | 1Z 1z | _ TuZ
Parameter PA32 Parameter PB64 Parameter PC80 Parameter PD48 Parameter PE64 Parameter PF48 Parameter PL48
i i i i
MR-J4-A_Ablaufdiagramm Parameteranzeige.eps
Abb. 6-8: MR-J4-A - Parameterauswahl
Alarmmodus anzeige MODE
Grund- Kalibrier- Zusatz- E/A- Zusat Zusatz- Linear-/Direct-Drive- Options- Positionierungs-
parameter parameter parameter Parameter parameter 2 parameter 3 Motorparameter parameter parameter
If I If
||:| I o ||:| T ] || R || ] | o ||:| | |'| || | 1 || ||:| I ||
| Th | [y | [ | ot V Iz V [ v [ [N | [
Parameter PAO1 Parameter PBO1 Parameter PCO1 Parameter PDO1 Parameter PEO1 Parameter PFO1 Parameter PLO1 Parameter PoO1 Parameter PTO1
T 1 e | o = | o = | o = | e = 1 o | o = | e R
Parameter PAO2 Parameter PB02 Parameter PC02 Parameter PD02 P: PE02 P: PF02 Parameter PL02 Parameter Po02 Parameter PT02
: : : : : : : : )
i i i i i i i i i O]
; ; ; ; ; : ; ; b
] ] ] ] ] ] ] ] ]
1 1 1 1 1 1 1 1 1 ®
1 1 1 1 1 i 1 1 i DOWN
i i i i i 1 i i 1
- S — = L — — - L = —t
|:_| :_: :: :l |:_| :':: - : |:_| |_| ) || |:_| _n n || |:_| :: ::: _:l |:_1 |_| n || |:_| :_ |_:| :l | - _ | |:_| | I_ n ||
Parameter PA31 Parameter PB63 Parameter PC79 Parameter PD47 Parameter PE63 Parameter PF47 Parameter PL47 Pararneter P031 Parameter PT47
T T | T e = | = = | e = e = e T
Parameter PA32 Parameter PB64 Parameter PC80 Parameter PD48 Parameter PE64 Parameter PF48 Parameter PL48 Parameter Po32 Parameter PT48
Jt HI‘ l!‘ l? + H{ HI‘ Jt HI‘
MR-J4-A-RJ_Ablaufdiagramm Parameteranzeige.eps
Abb. 6-9: MR-J4-A-RJ - Parameterauswahl

Einstellbeispiel

@® Parameter mit flinf oder weniger Stellen

Das folgende Beispiel zeigt die Vorgehensweise nach dem Einschalten, um die Regelung mit
Parameter PAO1 (Auswahl Regelfunktion) auf Drehzahlregelung zu andern. Betatigen Sie die Taste
+MODE", um zur Anzeige der Grundparameter zu wechseln.
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N/

I ' ‘ Die Parameternummer erscheint.

'- R Betatigen Sie die Taste ,UP” oder ,DOWN" um zur gewiinschten
Parameternumnmer zu gelangen.

Betatigen Sie zweimal die Taste ,SET".

------ Der eingestellte Parameterwert blinkt.

Vi
AT S

Betatigen Sie zweimal die Taste ,UP".

Wahrend die Anzeige blinkt, kdnnen Sie den Parameter-
B ) R wert Uber die Tasten ,UP” oder ,DOWN" einstellen.
- (dO0O2: Drehzahlregelung)

IRERRERRY)
RN

Betatigen Sie die Taste ,SET” zur Eingabebestatigung.

MR-J4-A_Parametereinstellung 5 Stellen.eps

Abb. 6-10: Andern von PAOT von ,Lageregelung” auf ,Drehzahlregelung”

Uber die Tasten ,UP” oder ,DOWN" kénnen Sie zum néachsten Parameter wechseln.
Wenn Sie die Einstellung des Parameters PAQ1 verandert haben, missen Sie die Spannungsver-
sorgung einmal aus- und wieder einschalten, um die Anderung wirksam werden zu lassen.

@® Parameter mit sechs oder mehr Stellen

Das folgende Beispiel zeigt die Vorgehensweise um Parameter PA06 (Elektronisches Getriebe
(Zahler)) auf den Wert ,123456" zu andern.

Betatigen Sie die Taste ,MODE’, um zur Anzeige der Grundparame-
ter zu wechseln.
Betdtigen Sie die Taste ,UP” oder ,DOWN" um PA06 aufzurufen.

|—‘ ,SET” einmal betdtigen

Einstellung der unteren
vier Stellen

,MODE" einmal betatigen

d ) ( < (
)L - (

@ ,SET” einmal betatigen
R
8 o (
' ' ------ Die Anzeige blinkt. - ;';
- - e

,UP“ oder ,DOWN" zum Andern

der Einstellung betatigen
z :- -

@ ,SET” einmal betdtigen
- - Nd N
' -' Eingabe der .- .-
[ " Einstellung - ‘| "'

’_‘ ,MODE" einmal betdtigen

MR-J4-A_Parametereinstellung 6 Stellen.eps

Abb. 6-11: Andern der Einstellung von PA06 auf, 123456"
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6.1.10

Testbetrieb

ACHTUNG:

@ Der Testbetrieb dient zum Testen des Servomotors und nicht zum Testen der Maschine. Im
Testbetrieb darf nur der Servomotor ohne die Maschine betrieben werden.

@ Sollte irgendein Fehler im Betrieb auftreten, stoppen Sie den Betrieb durch Betdtigung des
externen Signals EM2 (Sofort-Stopp 2).

HINWEISE

Der Testbetrieb kann nicht bei der Absolutwert-Positionserkennung ulber digitale E/As (DIO) ver-
wendet werden.

| Zur Ausfiihrung der Positionierung ist die Software MR Configurator2 nétig.
| Fir den Testbetrieb muss das Signal SON (Servo EIN) eingeschaltet sein.

Umschaltung auf Testbetrieb

Rufen Sie die Anzeige nach dem Einschalten auf. Wahlen mit der Taste ,MODE" die Diagnose-Anzeige
aus und hier den Tipp-Betrieb oder den Testbetrieb ohne Motor.

) A DI
@ Betdtigen Sie die Taste ,UP" viermal.
S S Sd S
A A M (
N -
) . ) (
@ Betitigen Sie die Taste ,SET” langer als 2 s.
N
_' - . ' ' ...... Wenn diese Anzeigeﬂerscheint, kann der
Ll Ll | Tipp-Betrieb ausgefiihrt werden.

R
T— Blinkt im Testbetrieb

MR-J4-A_Mode switching Test operation.eps

Abb. 6-12: Umschaltung auf Tipp-Betrieb oder Testbetrieb ohne Motor
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Tipp-Betrieb

HINWEIS Schalten Sie die Signale EM2, LSP und LSN zum Tipp-Betrieb ein. Durch Einstellung des Parameters
PDO1 auf ,00 C " schalten die Signale LSP und LSN automatisch ein.

Der Tippbetrieb kann ohne Sollwertvorgabe von der Steuerung ausgefiihrt werden.

@ Betrieb

Der Servomotor dreht, solange die Taste ,UP” oder ,DOWN" betatigt wird. Nach Loslassen der
Taste stoppt der Motor. Die Bedingungen fiir den Tippbetrieb kénnen mit der Software
MR Configurator2 geandert werden. Die Werkseinstellungen und Einstellbereiche sind nachfol-

gend aufgefiihrt.
Funktion Werkseinstellung Einstellbereich
Drehzahl [1/min] 200 0 bis zur kurzzeitig erlaubten Drehzahl

Beschleunigung-/Bremszeit

1000 0 bis 50000
[ms]

Tab. 6-6: Werkseinstellung fiir den Tipp-Betrieb

Die folgende Tabelle zeigt die Bedienung der Tasten.

Taste Beschreibung Tab. 6-7: Tastenbedienung

Betdtigung startet die Drehung
LUP” entgegen dem Uhrzeigersinn

Loslassen stoppt den Motor.

Betatigung startet die Drehung
,DOWN" im Uhrzeigersinn

Loslassen stoppt den Motor.

Wird das USB-Kabel wahrend des Tipp-Betriebs mit MR Configurator2 entfernt, wird der Motor bis
zum Stillstand abgebremst.

@ Statusanzeige

Betdtigen Sie bei der Bereitschaft zum Tipp-Betrieb die Taste ,MODE’, um die Statusanzeige
aufzurufen. Wahrend des Tipp-Betriebs liber die Taste ,UP” oder ,DOWN” wird der Servostatus
angezeigt. Bei jeder Betatigung der Taste ,UP” oder ,DOWN” erscheint die nachste Statusanzeige.
Ist ein Anzeigezyklus durchlaufen, erscheint die Statusanzeige, welche die Bereitschaft zum Tipp-
Betrieb anzeigt. Weitere Informationen zur Statusanzeige finden Sie in Abschnitt 6.1.3. Beachten
Sie, dass die Statusanzeige durch Betatigung der Taste ,UP” oder ,DOWN" wahrend des Tipp-
Betriebs nicht geandert werden kann.

@® Beenden des Tipp-Betriebs

Schalten Sie zum Beenden des Tipp-Betriebs die Spannungsversorgung aus oder betatigen Sie
die Taste ,MODE", um zur nachsten Anzeige zu wechseln. Betdtigen Sie dann die Taste ,SET”
mindestens 2 s.
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Positionierbetrieb

HINWEISE | Zur Ausfiihrung des Positionierbetriebs ist die Software MR Configurator2 notig.
| Schalten Sie das Signal EM2 (Sofort-Stopp 2) fiir den Positionierbetrieb ein.

Beachten Sie die Bedienungsanleitung, wenn Sie mit dem Servoverstarker MR-J4-A-RJ die Positio-
nierfunktion mit der Positionstabelle, dem Programm oder dem Indexer durchfiihren wollen.

Der Positionierbetrieb ist nur moglich, wenn keine Sollwertvorgabe von der Steuerung vorhandenist.

® Ablauf
Motor speed 200 55ifmn 0
o ? o Repeat pattern | Fwd. rot. (CCW)->Rev. rot. (CW) w
(1-6500)
AcceLidecel. ti 1000 (35 ms
Q coelidecel. time constant ) Dwied s 20 o
(0-50000) TS
9 Move distance P (0.1-50.0)
(Encoder puise unit) - x) P Operation count 1) times
(0-2147483647) {1-9999)
(4] "] LSP, LS auto ON 0
Make the aging function valid
e - ——[]Z-phase signal mavement 903 H
—Move distance unit selection [ e - |
o (O Command pulse unit (Electronic gear valid) Operatiag sintus ! o @
(}} Encoder pulse unit (Electronic gear invalid) | Operation count: 0 times |
e [®) Forward cew ' { [@] Reverse CW il |
The SHIFT key can be used for forced stop
Einstellmenti Positionierung.tif

Abb. 6-13: Einstellmenii der Setup-Software zur Positionierung

@ Motordrehzahl [1/min]
Geben Sie hier die Motordrehzahl ein.

@ Beschleunigungs-/Bremszeit [ms]
Geben Sie hier die Zeit fiir Beschleunigung und Bremsung ein.

© Verfahrweg [Impulse]
Geben Sie hier den Verfahrweg ein.

@ Automatisches Einschalten von LSP und LSN
Aktivieren Sie die Anklickbox, um die Endschaltereingdnge erzwungen zu aktiviert. Ist die
Anklickbox nicht aktiviert, missen beide externe Endschalter manuell eingeschaltet werden.

@ Bis zum Einschalten des Z-Phasensignal verfahren
Bei Aktivierung dieser Anklickbox wird solange in Verfahrrichtung verfahren, bis das Verfahr-
wegende erreicht ist und das erste mal das Z-Phasensignal aktiviert wurde.

O Einheitenauswahl fur die Verfahrwegimpulse
Hier wird zwischen der Angabe des Verfahrwegs unter @ in Befehlsimpulseinheiten (obere
Auswahl) oder Encoder-Impulseinheiten (untere Auswahl) ausgewahlt.
Bei der Auswahl von Befehlsimpulseinheiten wird der angegebene Verfahrweg mit dem Faktor
des elektronischen Getriebes (CMX/CDV) multipliziert. Bei der Auswahl von Encoder- Impuls-
einheiten entféllt die Multiplikation des Verfahrwegs mit diesem Faktor.
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@ Freigabe von Wiederholungen
Zur wiederholten Ausfiihrung des Betriebs muss diese Anklickbox aktiviert werden. Die
Werkseinstellungen und die Einstellbereiche fiir den wiederholten Betrieb entnehmen Sie die
folgenden Tabelle.

Funktion Werkseinstellung Einstellbereich

Vorwarts- (CCW) bis Riickwartsdrehung (CW)
Vorwarts- (CCW) bis Vorwartsdrehung (CCW)
) )
) )

Wiederholschema | Vorwarts- (CCW) bis Riickwértsdrehung (CW) Riickwiirts- (CW) bis Vorwartsdrehung (CCW

Ruckwarts- (CW) bis Ruckwartsdrehung (CW

Wartezeit [s] 2,0 0,1 bis 50,0
Durchladufe .
[Anzahl] 1 1 bis 9999

Tab. 6-8:Werkseinstellung flir wiederholten Betrieb

CCW: Entgegen dem Uhrzeigersinn (vorwarts)
CW:  Im Uhrzeigesinn (rlickwarts)

Um mit den Einstellungen der vorstehenden Tabelle fiir Wiederholschema und Wartezeit
einen Dauerbetrieb zu realisieren, muss mit der Anklickbox ,Make the aging function enabled”
die Alterungsfunktion aktiviert werden.

©® Vorwarts/Ruickwarts
Bei Betdtigung der Schaltflache ,Forward CCW* dreht der Servomotor vorwarts (entgegen
dem Uhrzeigersinn). Bei Betatigung der Schaltflache ,Reverse (CW)” dreht der Servomotor
riickwarts (im Uhrzeigersinn).

© Pause
Mit diesem Schaltfeld kann der Motor zeitweise gestoppt werden. Die Schaltflache ist nur aktiv,
solange der Motor dreht.

@ Stoppen des Servomotors
Betatigen Sie die Schaltflache ,Stop” zum Anhalten des Motors, wenn dieser dreht.

@ Schnellstopp
Durch Betatigung der Schaltflache ,Forced stop” wird der drehende Servomotor unverziiglich
gestoppt. Die Schaltfache ist nur aktiv, solange der Motor dreht.

@ Betriebsstatus
Der Status wahrend der Wiederholungsausfilihrung sowie die bisherige Anzahl an Wiederho-
lungen wird angezeigt.

® Stationsnr.
Die Nummer der Station wird angezeigt, die in Betrieb ist.

@ SchlieBen des Menis
Betdtigen Sie die Schaltflaiche zum Beenden des Positionierbetriebs und schlieBen des
Mentfensters.

@ Statusanzeige

Wahrend des Positionierbetriebs ldsst sich der Status anzeigen.
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Betrieb ohne Servomotor

Ohne angeschlossenen Servomotor besteht die Mdglichkeit, dass der Servoverstarker — in Abhadn-
gigkeit von den externen Eingangssignalen - Signale und Anzeigewerte ausgibt, die den Betrieb mit
Servomotor simulieren. Diese Funktion kann zum Beispiel zur Prifung des Programms des ange-
schlossenen Positioniermoduls dienen.

@ Betrieb ohne Servomotor starten
Andern Sie Parameter PC60 auf ,[JCJ001* und schalten die Spannungsversorgung aus und wieder
ein. Fihren Sie dann den externen Betrieb, wie beim Normalbetrieb aus.

@ Betrieb ohne Servomotor beenden
Zum Beenden des Betriebs ohne Servomotor stellen Sie Parameter PC60 auf ,[1CJ0" ein und
schalten die Spannungsversorgung aus und wieder ein.

Programmbetrieb

Der Programmbetrieb kann in zwei oder mehr Ablaufschemen in Kombination ausgefiihrt werden,
ohne dass eine Steuerung notwendig ist. Nutzen Sie den Programmbetrieb auch zum Riicksetzen
nach dem Sofort-Stopp. Der Betrieb ist weder abhédngig davon, ob das Signal ,Servo Ein” aktiviert
oder deaktiviert ist noch ob eine Steuerung angeschlossen ist.

Die Steuerung erfolgt iber den Menibildschirm fiir den Programmbetrieb vom MR Configurator2.
Weitere Informationen dazu finden Sie in der Installationsanleitung fiir den MR Configurator2.

Funktion Meniibildschirm Tab. 6-9:
Start Schaltflache ,Operation start” betatigen Schaltflachen fir den Programmbetrieb
Stopp Schaltflache ,Stop” betatigen

Sofort-Stopp | Schaltflache ,Forced stop” betatigen

Erzwungenes Schalten von Ausgangssignalen (DO)

Unabhdngig vom Status des Servoverstarkers kdnnen Ausganssignale erzwungen ein- und ausge-
schaltet werden. Diese Funktion dient zur Uberpriifung der Verdrahtung von Ausgangssignalen usw.
Die Steuerung erfolgt Giber den MenUbildschirm flir erzwungene Ausgabe von Ausgangssignalen DO
vom MR Configurator2.
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6.2 Bedientasten und Anzeige der Serie MR-J4-B(-R)J)

Uber das Anzeigefeld an der Frontseite des Servoverstarkers (3-stellige 7-Segment-LED) Isst sich der
Kommunikationsstatus mit der Servo-Systemsteuerung beim Einschalten, die Stationsnummer und
der Fehler bei Auftreten eines Alarms priifen.

Uber die Schalter lasst sich der Testbetrieb aufrufen, Achsen kdnnen deaktiviert und Stationsnum-
mern festgelegt werden.

6.2.1 Ubersicht

5
r
e

[
A
<]

MR-J4-B Anzeige_Bedienelemente.eps

Abb. 6-14: Anzeige und Schalter des MR-J4-B(-RJ)

Nr. |Bezeichnung Beschreibung Siehe
. Dreistellige 7-Segment-LED zur Anzeige des Servostatus | Abschnitt 6.2.2
O | Anzeigefeld und des Alarmcodes. Abschnitt 6.2.3
SW1:
Stations-
nummer Codierschalter zur Einstellung der Stationsnummer des
(2] Servoverstarkers. Seite 4-26
(Station 1-16)
SW2: Schalter zur Achsenauswahl
Mit SW2-1 wird der Testbetrieb ausgewdhlt.
Py ON Mit SW2-2 kann die Achse deaktiviert werden. Seite 6-26
! ! ! ! SW2-3 und 2-4 sind Zusatzschalter zur Einstellung der Seite 4-26
12 34 Stationsnummern 17-64.

Tab. 6-10: Beschreibung von Anzeige und Schaltern

Schalter zur Deaktivierung der Achse (SW2-2)

Bei eingeschaltetem Schalter SW2-2 (obere Schalterposition auf ON) ist der Servomotor am zugeh6-
rigen Servoverstarker deaktiviert. Der Servomotor hat dann des Achsenstatus ,deaktiviert” und wird
von der Steuerung ignoriert.

on Abb. 6-15:

SW2-2 auf Position ON
AgAR
1234

L Schalterfiir Achsendeaktivierung

MR-J4-B DIP 0100.eps
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6.2.2 Anzeigeabfolge

Normalanzeige

Tritt kein Alarm auf, wird abwechselt die Stationsnummer und nichts angezeigt.

Nach 1,6 s

I (
Status Leer
7\/Nach 02s

(]
U €
%%

Status  Stationsnr.
(1 Stelle) (2 Stellen)

,b": bedeutet keine Bereitschaft und Servo AUS
,C": bedeutet Bereitschaft und Servo AUS
,d": bedeutet Bereitschaft und Servo EIN

MR-J4-B Anzeigewechsel Normalbetrieb.eps

Abb. 6-16: Wechselnde Anzeige im Normalbetrieb

Alarmanzeige

Tritt ein Alarm auf, wird zuerst der Status und danach die Nummer des Alarms (zwei Stellen) und ein
Alarmdetail (eine Stelle) angezeigt. Da folgende Beispiel zeigt die Anzeige beim Alarm AL. 32 (Uber-
strom).

Nach 0,8 s Nach0,8s

Status /“Alarmnr. ) Leer
/ Nach 0,2 s l
N - - -

_ [V
LRI R I R R
e ~ ~ N
Status  Stationsnr. Alarmnr.  Alarmdetail
(1 Stelle) (2 Stellen) (2 Stellen) (1 Stelle)

v

,N": zeigt, dass ein Alarm aufgetreten ist

MR-J4-B Anzeigewechsel Alarm.eps

Abb. 6-17: Wechselnde Anzeige bei Auftreten eines Alarms
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Bedienung und Einstellungen

6.2.3 Flussdiagramm der Anzeige

Spannungsversorgung des Servoverstarkers EIN

Systemprifung lauft

(SSCNET Ill-Kkommunikation)

Servo-Systemsteuerung ist eingeschaltet
(SSCNET lll/H-Kommunikation startet)

n
L

a
<

zur Initialisierung

Wartestatus bis zum Einschalten der Spannungsversorgung der Systemsteuerung

| Datenaustausch mit der Servo-Systemsteuerung

Keine Betriebsbereitschaft und
Servo AUS

Betriebsbereitschaft EIN

® Em Betriebsbereitschaft und Servo
Bei Auftreten eines AUS

Alarms erfolgt eine <
Alarmmeldung.

Servo EIN

Betriebsbereitschaft und Servo
o [ T &

Normalbetrieb

L

Spannungsversorgung der Steuerung AUS

Spannungsversorgung der Steuerung EIN

v
Anzeige von Alarm- oder Warnungsnr.

Beispiel: ~ Bei Station 1 tritt AL. 50
(Uberlast 1) auf

Beispiel:  Bei Station 1 tritt AL. E1
(Uberlastwarnung 1) auf.

Nach0,8s

... keine Anzeige (leer)

= Wahrend einer Warnung zeigt der Dezimal-
punkt an der dritten Anzeigestelle den Sta- 1
tus Servo EIN an, falls dieser Status, bedingt !
durch die Warnung, nicht deaktiviert wurde. !

i
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
l
... keine Anzeige (leer) :
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
I
|
|
|
I
|
|
|

Riicksetzen von Alarm oder Warnung
J

MR-J4-B Flussdiagramm Anzeige.eps

Abb. 6-18: Statusanzeigen einer Station

O [TAT [ T3E] -+ [ 5[4 Die rechten beiden Stellen der Anzeige die Nummer der Station an.

Station 1 Station 2 Station 64
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6.2.4

Testbetrieb

ACHTUNG:

@ Der Testbetrieb dient zum Testen des Servomotors und nicht zum Testen der Maschine. Im
Testbetrieb darf nur der Servomotor ohne die Maschine betrieben werden.

@ Sollte irgendein Fehler im Betrieb auftreten, stoppen Sie den Betrieb durch Betdtigung des
externen Signals EM2 (Sofort-Stopp 2).

HINWEISE

HINWEIS

Mit Hilfe eines Personalcomputers und der Software MR Configurator2 kénnen Funktionen wie Tipp-
Betrieb, Positionierung, Betrieb ohne Servomotor und erzwungenes Ausgangssignal (DO) ausgefiihrt
werden, ohne eine Systemsteuerung anzuschlieB3en.

Die nachfolgenden Beschreibungen setzen voraus, dass der Servoverstarker mit einem Personal
Computer verbunden ist.

| Weitere Informationen dazu finden Sie in der Installationsanleitung fir den MR Configurator2.

Testbetrieb mit MR Configurator2

Ist mit dem Schalter SW2-1 der Testbetrieb angewahlt, ist die Kommunikation tGber SSCNET Ill/H
zwischen dem Servoverstarker im Testbetrieb und den folgenden Servoverstarkern nicht maoglich.

@® Tipp-Betrieb

Der Tipp-Betrieb kann ohne Sollwertvorgabe von der Steuerung ausgefiihrt werden. Nutzen Sie
den Tipp-Betrieb auch zum Ricksetzen nach dem Sofort-Stopp. Der Tipp-Betrieb ist weder
abhdngig davon, ob das Signal ,Servo Ein” aktiviert oder deaktiviert ist, noch ob eine Steuerung
angeschlossen ist.

Die Steuerung erfolgt Giber den Meniibildschirm fiir den Tipp-Betrieb vom MR Configurator2.

Funktion Werkseinstellung Einstellbereich

Drehzahl [1/min] 200 0 bis maximale Drehzahl

Beschleunigung-/

Bremszeit [ms] 1000 0 bis 50000

Tab. 6-11: Werkseinstellung fiir den Tipp-Betrieb

Funktionen beim Testbetrieb

Funktion Meniibildschirm Tab. 6-12:

Start Vorwartsdrehung Schaltflache ,Forward” halten Fu'nktlonen bei akt1v1erter

Start Risckwartsdreh chantiache R P Klickbox ,,Drehung bei andau-
tart Rlickwartsdrehung chaltflache ,Reverse” halten erndem Halten der Schaltfldi-

Stopp Schaltflache ,Forward” oder ,Reverse” | he CCW oder CW”

nicht betatigen

Sofort-Stopp Schaltflache ,Forced stop” betatigen
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Tab. 6-13:

Funktionen bei deaktivierter
Klickbox ,Drehung bei andau-
erndem Halten der Schaltfld-
che CCW oder CW”

Funktion Meniibildschirm

Start Vorwartsdrehung Schaltflache ,Forward” betatigen

Start Riickwartsdrehung Schaltflache ,Reverse” betatigen

Stopp Schaltflache ,Stop” betatigen

Sofort-Stopp Schaltflache ,Forced stop” betatigen

@® Positionierbetrieb

Der Positionierbetrieb kann ohne Sollwertvorgabe von der Steuerung ausgefiihrt werden. Nutzen
Sie den Positionierbetrieb auch zum Riicksetzen nach dem Sofort-Stopp. Der Positionierbetrieb
ist weder abhangig davon, ob das Signal ,Servo Ein” aktiviert oder deaktiviert ist, noch ob eine
Steuerung angeschlossen ist.

Die Steuerung erfolgt Uber den Menubildschirm fir den Positionierbetrieb vom
MR Configurator2.

EinstellgroBe Werkseinstellung Einstellbereich

Verfahrweg [Impulse] | 4000 0 bis 99999999
Drehzahl [1/min] 200 0 bis maximale Drehzahl
Beschleunigungs/ 1000 0 bis 50000

Bremszeit [ms]

Vorwarts- (CCW) bis Riickwartsdrehung (CW)
Vorwarts- (CCW) bis Vorwartsdrehung (CCW)
Rickwarts- (CW) bis Vorwértsdrehung (CCW)
Rickwarts- (CW) bis Riickwartsdrehung (CW)

Wiederholschema Vorwarts- (CCW) bis Riickwartsdrehung (CW)

Wartezeit [s] 2,0 0,1 bis 50,0
Durchldufe [Anzahl] 1 1 bis 9999
Tab. 6-14: Einstellungen fiir den Positionierbetrieb
Funktion Meniibildschirm Tab. 6-15:
Start Vorwartsdrehung Schaltflache ,Forward” betatigen Betriebsfunktionen fir den

Positionierbetrieb

Start Ruckwartsdrehung Schaltflache ,Reverse” betdtigen

Stopp Schaltflache ,Stop” betatigen

Sofort-Stopp Schaltflache ,Forced stop” betdtigen

@® Programmbetrieb

Der Programmbetrieb kann in zwei oder mehr Ablaufschemen in Kombination ausgefiihrt wer-
den, ohne dass eine Steuerung notwendig ist. Nutzen Sie den Programmbetrieb auch zum
Riicksetzen nach dem Sofort-Stopp. Der Betrieb ist weder abhéngig davon, ob das Signal ,Servo
Ein“ aktiviert oder deaktiviert ist noch ob eine Steuerung angeschlossen ist.

Die Steuerung erfolgt liber den Menibildschirm fiir den Programmbetrieb vom MR

Configurator2.
Funktion Meniibildschirm Tab. 6-16:
Start Schaltflache ,Start” betatigen Betr’ebeunknolnen fur den
Programmbetrieb
Pause Schaltflache ,Pause” betatigen
Stopp Schaltflache ,Stop” betatigen
Sofort-Stopp Schaltflache ,Forced stop” betdtigen
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@® Erzwungenes Schalten von Ausgangssignalen (DO)

Unabhadngig vom Status des Servoverstdrkers konnen Ausganssignale erzwungen ein- und aus-
geschaltet werden. Diese Funktion dient zur Uberpriifung der Verdrahtung von Ausgangssigna-
len usw. Die Steuerung erfolgt tiber den Men(bildschirm fir erzwungene Ausgabe von Ausgangs-
signalen DO vom MR Configurator2.

Vorgehensweise
@ Schalten Sie die Spannungsversorgung aus.
(@ Schalten Sie SW2-1 auf ON (obere Schalterposition).

= T/
[T1 L)

ON
ﬁ SW2-1 auf ,ON” (oben) ——»p i !
12

L
34

MR-J4-B SW2-Einstellung.eps/MR-J4-B DIP 1000.eps

Abb. 6-19: Einstellung von SW2-1 fiir den Testbetrieb

Der Testbetrieb startet nicht, wenn SW2-1 bei eingeschaltetem Servoverstarker auf die Position
~ON” (obere Schalterposition) gestellt wird.

® Schalten Sie den Servoverstarker ein.
Ist die Initialisierung beendet, blinkt der Dezimalpunkt.

Nach 1,6 s

(
U
\ blinkt

Nach 0,2 s

Tritt wahrend des Testbetriebs ein Alarm oder eine Warnung auf, blinkt der Dezimalpunkt an der
ersten Stelle wie folgt:
’—' L

@ Starten Sie den Testbetrieb mit dem Personal Computer.

Nach 0,8 s Nach 0,8 s

( (=]
Iyl
blinkt blinkt

Nach 0,2 s
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6.2.5

HINWEISE

Betrieb ohne Servomotor iiber die Steuerung

Der Betrieb ohne Servomotor ist auch durch Parametereinstellungen der Steuerung des Servosys-
tems moglich.

SchlieBen Sie zuerst den Servoverstarker an die Steuerung des Servosystems an, bevor Sie den
Betrieb ohne Servomotor starten.

Der Betrieb ohne Servomotor liber die Steuerung steht zurzeit nur fiir rotatorische Motoren zur

Verfligung. Fir lineare Servomotoren und Direct-Drive-Motoren ist diese Funktion in Planung.

Betrieb ohne Servomotor

Ohne einen an den Servoverstarker angeschlossenen Servomotor besteht die Méglichkeit, als Ant-
wort auf Kommandos der Steuerung, Ausgangssignale zu schalten oder Anzeigewerte auszugeben,
die den Betrieb mit Servomotor simulieren. Mit dieser Funktion lasst sich auch das Ablaufprogramm
von der Steuerung des Servosystems Uberpriifen.

Stellen Sie die Auswabhl fiir den Betrieb ohne Servomotor in den Parametereinstellungen fiir die Steu-
erung des Servosystems auf ,deaktivieren, um den Betrieb ohne Servomotor zu beenden. Nachdem
die Versorgungsspannung aus- und wieder eingeschaltet wurde, ist der Betrieb ohne Servomotor
beendet.

Lastdaten Bedingung Tab. 6-17:
Lastdrehmoment o Bedingungen fiir die Last beim Betrieb ohne
Servomotor

Massentragheitsverhalt-
nis der Last

Gleich dem Massentragheitsver-
haltnis des Servomotors

Die folgenden Alarme und Warnungen treten nicht auf. Die anderen Alarme und Warnungen treten
genauso auf, als ob ein Servomotor angeschlossen ware.

Rotatorischer
Servomotor
Rotatorischer Linearer Direct-Drive- | bei Regelung
Alarm und Warnung X o,
Servomotor Servomotor Servomotor mit lastseitig
angebrachtem
Encoder
AL. 16 (Encoder-Kommunikationsfehler 1 nach v v v v
Einschalten)
AL. 1E (Encoder-Kommunikationsfehler 2 nach v v v v
Einschalten)
AL. 1F (Encoder-Kommunikationsfehler 3 nach v v v v
Einschalten)
AL. %0 (Encoder-Kommunikationsfehler 1 beim v v v v
Betrieb)
AL. 21 (Encoder-Kommunikationsfehler 2 beim
B v v
Betrieb)
AL. 25 (Verlust der Absolutwertposition) (%4 — 4
AL. 28 (Linear-Encoder-Fehler 2) — v — v
AL. 2A (Linear-Encoder-Fehler 1) — v — 4
AL. 2B (Encoder-Zahlfehler) — — 4 —
AL. 92 (Kontakt zur Batterie unterbrochen) v — v v
AL. 9F (Batteriewarnung) v — 4 4
AL. 70 (Lastseitiger Encoder-Fehler 1) — — — 4
AL. 71 (Lastseitiger Encoder-Fehler 1) — — — v

Tab. 6-18: Alarme und Warnungen wdhrend des Betriebs ohne Servomotor

@ pie Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder steht fiir die Servoverstarker MR-J4-C1BI(-RJ)
ab Software-Version A3 zur Verfiigung. Die aktuelle Software-Version kann mit dem
MR Configurator2 abgefragt werden.
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Vorgehensweise
@ Schalten Sie die Spannungsversorgung aus.

@ Stellen Sie Parameter PCO5 auf ,(dC1C11“ ein. Schalten Sie SW2-1 auf die untere Schalterposition
(AUS: Normalbetrieb). Schalten Sie die Spannungsversorgung wieder ein.

= T/
[T1 L)

ON
ﬁ SW2-1 auf untere Position —p ! !
12

(AUS)

L]
3 4

MR-J4-B SW2-Einstellung.eps/MR-J4-B DIP 0000.eps

Abb. 6-20: Einstellung von SW2-1 fiir Betrieb ohne Servomotor (iber die Steuerung

(® Starten Sie den Betrieb ohne Servomotor liber die Steuerung des Servosystems.

Es erscheint folgende Anzeige:

E Der Dezimalpunkt blinkt.
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6.3 Bedientasten und Anzeige der Serie MR-J4W-B

Uber das Anzeigefeld an der Frontseite des Servoverstarkers (3-stellige 7-Segment-LED) Isst sich der
Kommunikationsstatus mit der Servo-Systemsteuerung beim Einschalten, die Stationsnummer und
der Fehler bei Auftreten eines Alarms priifen.

Uber die Schalter lasst sich der Testbetrieb aufrufen, Achsen kdnnen deaktiviert und Stationsnum-
mern festgelegt werden.

6.3.1 Ubersicht

«——O

123456

o

(|

o
™

MR-J4W-B Anzeige_Bedienelemente.eps

Abb. 6-21: Anzeige und Schalter des MR-J4-B

Nr. |Bezeichnung Beschreibung Siehe
© |Displa Dreistellige 7-Segment-LED zur Anzeige des Servostatus | Abschnitt 6.2.2
play und des Alarmcodes Abschnitt 6.2.3
SW1:
Stations-
nummer . . .
Codierschalter zur Einstellung der Stationsnummer des :
2] Servoverstarkers. (Station 1-16) Seite 4-27
-Anschluss ommunikationsanschluss zum schnitt 4.4.
USB-Anschluss (CN5) K ikati hl PC Abschnitt 4.4.2

SW2: Schalter zur Achsenauswahl | Mit SW2-1 wird der Testbetrieb ausgewdhlt.
Mit SW2-2, 2-3, 2-4 @ kénnen die Achsen A/B/C deakti- .
Seite 6-34

ON
(3] ! ! ! ! ! ! viert werden @, Seite 4-27

12325 6 SW2-5 und 2-6 sind Zusatzschalter zur Einstellung der Sta-
tionsnummern 17-64.

Tab. 6-19: Beschreibung von Anzeige und Schaltern

O Die Deaktivierung der Achse C mit SW2-4 ist nur an den Modellen MR-J4W3-B fiir 3 Achsen mdg-
lich. Bei den Modellen MR-J4W2-B fiir 2 Achsen wird SW2-4 fiir Werkseinstellungen verwendet.

Schalter zur Deaktivierung von Achsen (SW2-2, SW2-3 und SW2-4)

Die Beschreibung zum Deaktivierung von Achsen in Abschnitt 4.7.
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6.3.2 Anzeigeabfolge
Durch einen umlaufenden Wechsel der Anzeige kann der Status jeder Achse Uberpriift werden.
Normalanzeige
Tritt kein Alarm auf, wird der Status jeder Achse abwechselt angezeigt.
Nach 1,6 s Nach 0,2 s Nach 1,6 s Nach 0,2 s Nach 1,6 s Nach 0,2 s Nach 1,6 s
MRJ4Ser [T (]| RN IR TN s 2
voverstar- DR L | DR R DRPRgDs
ker fiir 2
Achsen Status Achse A Leer Status Achse B Leer Status Achse A Leer Status Achse B Leer
Nach 0,2 s
Nach
65 Nach 0,2 s Nach 1,6 s Nach0,2s Nach 1,6 s Nach 0,2s Nach 1,65
MR-Ja-Ser /Ty ]« [ = ] 4
e (] ) | | Pl | [ eEEH ] pel=l-e
Achsen Status Achsey Leer Status Achse B Leer Status Achse C Leer Leer

\g‘/ Nach 0,2 s

(]
DR R
=

Status  Stationsnr.
(1 Stelle) (2 Stellen)

“b": bedeutet keine Bereitschaft und Servo AUS
“C": bedeutet Bereitschaft und Servo AUS
“d": bedeutet Bereitschaft und Servo EIN

MR-J4W-B Anzeigewechsel Normalbetrieb.eps

Abb. 6-22: Wechselnde Anzeige im Normalbetrieb

Alarmanzeige

Tritt ein Alarm auf, wird zuerst der Status und danach die Nummer des Alarms (zwei Stellen) und ein
Alarmdetail (eine Stelle) angezeigt. Da folgende Beispiel zeigt die Anzeige, wenn gleichzeitig bei
Achse A der Alarm AL. 16 (Encoder-Kommunikationsfehler 1 nach Einschalten) und bei Achse B der
Alarm AL. 32 (Uberstrom) auftreten.

Nach Nach Nach
U385 Nach 0,8 s Nach 0,2 s 08s
MR-J4-Servover- \ s </ =T N
starker fiir 2 =y N ‘ : ] :
Achsen i KA & 2
Status Achse A/ Alarmnr. Leer Status Alarmnr. Leer
Achse A Achse A Achse B
\, Nach 0,2's /
(] =
N - Nl -
LR |
H_J%—J %(—H_J
Status  Stationsnr. Alarmnr.  Alarmdetail
(1 Stelle) (2 Stellen) (2 Stellen) (1 Stelle)
“n": zeigt, dass ein Alarm aufgetreten ist
MR-J4W-B Anzeigewechsel Alarm.eps

Abb. 6-23: Wechselnde Anzeige bei Auftreten eines Alarms

S MITSUBISHI ELECTRIC



Bedientasten und Anzeige der Serie MR-J4W-B

Bedienung und Einstellungen

6.3.3

Flussdiagramm der Anzeige

Spannungsversorgung des Servoverstarkers EIN

Systemprifung lauft

Servo-Systemsteuerung ist eingeschaltet
(SSCNET lll/H-Kommunikation startet)

n

(SSCNET lIl-kommunikation)

0]
Bei Auftreten eines Em AUS

Alarms erfolgt eine <
Alarmmeldung.

L

a
<

zur Initialisierung

Wartestatus bis zum Einschalten der Spannungsversorgung der Systemsteuerung

| Datenaustausch mit der Servo-Systemsteuerung

Keine Betriebsbereitschaft und
Servo AUS

Betriebsbereitschaft EIN

Betriebsbereitschaft und Servo

Servo EIN

® Hm Betriebsbereitschaft und Servo
EIN

Normalbetrieb

L

Spannungsversorgung der Steuerung AUS

Spannungsversorgung der Steuerung EIN

v
Anzeige von Alarm- oder Warnungsnr.

Beispiel: ~ Bei Station 1 tritt AL. 50
(Uberlast 1) auf

! |
! |
| |
| |
! |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
! |
| |
l :
| Beispiel:  Bei Station 1 tritt AL. E1 |
| (Uberlastwarnung 1) auf. |
| |
! |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
| |
! |
| |
! |
! |
! |
! |
| |
! |
! |

... keine Anzeige (leer)

= Waéhrend einer Warnung zeigt der Dezimal-
punkt an der dritten Anzeigestelle den Sta-
tus Servo EIN an, falls dieser Status, bedingt
durch die Warnung, nicht deaktiviert wurde.

Riicksetzen von Alarm oder Warnung
J

MR-J4-B Flussdiagramm Anzeige.eps

Abb. 6-24: Statusanzeigen einer Station

® | “:: :|| |:::|E'| | |EI|":| Die rechten beiden Stellen der Anzeige die Nummer der Station an.

Station 1

Station 2 Station 64
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6.3.4

Testbetrieb

ACHTUNG:

@ Der Testbetrieb dient zum Testen des Servomotors und nicht zum Testen der Maschine. Im
Testbetrieb darf nur der Servomotor ohne die Maschine betrieben werden.

@ Sollte irgendein Fehler im Betrieb auftreten, stoppen Sie den Betrieb durch Betdtigung des
externen Signals EM2 (Sofort-Stopp 2).

HINWEISE

HINWEISE

Mit Hilfe eines Personalcomputers und der Software MR Configurator2 kénnen Funktionen wie Tipp-
Betrieb, Positionierung, Betrieb ohne Servomotor und erzwungenes Ausgangssignal (DO) ausgefiihrt
werden, ohne eine Systemsteuerung anzuschlieB3en.

Die nachfolgenden Beschreibungen setzen voraus, dass der Servoverstarker mit einem Personal
Computer verbunden ist.

| Weitere Informationen dazu finden Sie in der Installationsanleitung fir den MR Configurator2.

Testbetrieb mit MR Configurator2

Beim Servoverstarker flir zwei oder drei Achsen gilt der Testbetrieb fiir alle Achsen. Allerdings
arbeitet nur eine Achse im Testbetrieb.

Ist mit dem Schalter SW2-1 der Testbetrieb angewahlt, ist die Kommunikation tGber SSCNET llI/H
zwischen dem Servoverstarker im Testbetrieb und den folgenden Servoverstarkern nicht moglich.

@ Tipp-Betrieb

Der Tipp-Betrieb kann ohne Sollwertvorgabe von der Steuerung ausgefiihrt werden. Nutzen Sie
den Tipp-Betrieb auch zum Ricksetzen nach dem Sofort-Stopp. Der Tipp-Betrieb ist weder
abhangig davon, ob das Signal ,Servo Ein” aktiviert oder deaktiviert ist, noch ob eine Steuerung
angeschlossen ist.

Die Steuerung erfolgt Gber den Menibildschirm fur den Tipp-Betrieb vom MR Configurator2.

Funktion Werkseinstellung Einstellbereich

Drehzahl [1/min] 200 0 bis maximale Drehzahl

Beschleunigung-/

Bremszeitt [ms] 1000 0 bis 50000

Tab. 6-20: Werkseinstellung fiir den Tipp-Betrieb

Funktionen beim Testbetrieb

Funktion Meniibildschirm Tab. 6-21:

Start Vorwartsdrehung Schaltflache ,Forward” halten FL{nktlonen bei ak“we_rter

P e o Klickbox ,Drehung bei andau-
tart Riickwértsdrehung chaltflache ,Reverse” halten erndem Halten der Schaltflé-

Stopp Schaltfliche ,Forward” oder ,Reverse” | chen CCW oder CW*

nicht betatigen

Sofort-Stopp Schaltflache ,Forced stop” betdtigen
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Funktion

Meniibildschirm

Tab. 6-22:

Start Vorwartsdrehung

Schaltflache ,Forward” betatigen

Funktionen bei deaktivierter

Start Riickwartsdrehung

Schaltflache ,Reverse” betatigen

Klickbox ,Drehung bei andau-
erndem Halten der Schaltfld-

Stopp

Schaltflache ,Stop” betatigen

chen CCW oder CW”

Sofort-Stopp

Schaltflache ,Forced stop” betatigen

@® Positionierbetrieb

Der Positionierbetrieb kann ohne Sollwertvorgabe von der Steuerung ausgefiihrt werden. Nutzen
Sie den Positionierbetrieb auch zum Riicksetzen nach dem Sofort-Stopp. Der Positionierbetrieb
ist weder abhangig davon, ob das Signal ,Servo Ein” aktiviert oder deaktiviert ist, noch ob eine
Steuerung angeschlossen ist.

Die Steuerung erfolgt Gber den Menubildschirm

MR Configurator2.

fir den Positionierbetrieb vom

EinstellgroBe

Werkseinstellung

Einstellbereich

Bremszeit [ms]

Verfahrweg [Impulse] | 4000 0 bis 99999999
Drehzahl [1/min] 200 0 bis maximale Drehzahl
Beschleunigungs/ 1000 0 bis 50000

Wiederholschema

Vorwarts- (CCW) bis Riickwartsdrehung (CW)

Vorwarts- (CCW) bis Riickwartsdrehung (CW)
Vorwarts- (CCW) bis Vorwartsdrehung (CCW)
Rickwarts- (CW) bis Vorwartsdrehung (CCW)
Rickwarts- (CW) bis Riickwartsdrehung (CW)

Wartezeit [s] 2,0 0,1 bis 50,0
Durchldufe [Anzahl] 1 1 bis 9999
Tab. 6-23: Einstellungen fiir den Positionierbetrieb
Funktion Meniibildschirm Tab. 6-24:
Start Vorwartsdrehung Schaltflache ,Forward” betatigen Betriebsfunktionen fir den

Start Ruckwartsdrehung

Schaltflache ,Reverse” betdtigen

Positionierbetrieb

Stopp

Schaltflache ,Stop” betétigen

Sofort-Stopp

Schaltflache ,Forced stop” betdtigen

@® Programmbetrieb

Der Programmbetrieb kann in zwei oder mehr Ablaufschemen in Kombination ausgefiihrt wer-
den, ohne dass eine Steuerung notwendig ist. Nutzen Sie den Programmbetrieb auch zum
Riicksetzen nach dem Sofort-Stopp. Der Betrieb ist weder abhéngig davon, ob das Signal ,Servo
Ein“ aktiviert oder deaktiviert ist noch ob eine Steuerung angeschlossen ist.

Die Steuerung erfolgt tGber den Menibildschirm fiir den Programmbetrieb vom

MR Configurator?2.
Funktion Meniibildschirm Tab. 6-25:
Start Schaltflache ,Start” betatigen Betr’ebeunknolnen fur den
Programmbetrieb
Pause Schaltflache ,Pause” betatigen
Stopp Schaltflache ,Stop” betatigen
Sofort-Stopp Schaltflache ,Forced stop” betdtigen
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@® Erzwungenes Schalten von Ausgangssignalen (DO)

Unabhadngig vom Status des Servoverstdrkers konnen Ausganssignale erzwungen ein- und aus-
geschaltet werden. Diese Funktion dient zur Uberpriifung der Verdrahtung von Ausgangssigna-
len usw. Die Steuerung erfolgt tiber den Men(bildschirm fir erzwungene Ausgabe von Ausgangs-
signalen DO vom MR Configurator2.

Vorgehensweise
@ Schalten Sie die Spannungsversorgung aus.
(@ Schalten Sie SW2-1 auf ON (obere Schalterposition).

SW2-1 auf ,ON” (oben) ——» Cﬁ\‘! ! ! ! !
123456

MR-J4W-B SW2-Einstellung.eps/MR-J4W-B DIP 100000.eps

Abb. 6-25: Einstellung von SW2-1 fiir den Testbetrieb
Der Testbetrieb startet nicht, wenn SW2-1 bei eingeschaltetem Servoverstarker auf die Position
+ON” (obere Schalterposition) gestellt wird.

® Schalten Sie den Servoverstarker ein.
Ist die Initialisierung beendet, blinkt der Dezimalpunkt der ersten Stelle.

Nach 1,6 s Nach 0,2 s Nach 1,6 s

L T
Do DR Y <R D
N blinkt \ blinkt
Nach 0,2 s

Tritt wahrend des Testbetriebs ein Alarm oder eine Warnung auf, blinkt der Dezimalpunkt an der
ersten Stelle wie folgt:
’—' (]

@ Starten Sie den Testbetrieb mit dem Personal Computer.

Nach 0,8 s Nach 0,8 s

( (|
(I L
blinkt blinkt

Nach 0,2 s
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6.3.5

HINWEISE

Betrieb ohne Servomotor iiber die Steuerung

Der Betrieb ohne Servomotor ist auch durch Parametereinstellungen der Steuerung des Servosys-
tems moglich.

SchlieBen Sie zuerst den Servoverstarker an die Steuerung des Servosystems an, bevor Sie den
Betrieb ohne Servomotor starten.

Der Betrieb ohne Servomotor liber die Steuerung steht zurzeit nur fiir rotatorische Motoren zur

Verfligung. Fir lineare Servomotoren und Direct-Drive-Motoren ist diese Funktion in Planung.

Betrieb ohne Servomotor

Ohne einen an den Servoverstarker angeschlossenen Servomotor besteht die Méglichkeit, als Ant-
wort auf Kommandos der Steuerung, Ausgangssignale zu schalten oder Anzeigewerte auszugeben,
die den Betrieb mit Servomotor simulieren. Mit dieser Funktion lasst sich auch das Ablaufprogramm
von der Steuerung des Servosystems Uberpriifen.

Stellen Sie die Auswabhl fiir den Betrieb ohne Servomotor in den Parametereinstellungen fiir die Steu-
erung des Servosystems auf ,deaktivieren, um den Betrieb ohne Servomotor zu beenden. Nachdem
die Versorgungsspannung aus- und wieder eingeschaltet wurde, ist der Betrieb ohne Servomotor
beendet.

Lastdaten Bedingung Tab. 6-26:
Lastdrehmoment o Bedingungen fiir die Last beim Betrieb ohne
Servomotor

Massentragheitsverhalt-
nis der Last

Gleich dem Massentragheitsver-
haltnis des Servomotors

Die folgenden Alarme und Warnungen treten nicht auf. Die anderen Alarme und Warnungen treten
genauso auf, als ob ein Servomotor angeschlossen ware.

Rotatorischer
Servomotor
Rotatorischer Linearer Direct-Drive- | bei Regelung
Alarm und Warnung X o,
Servomotor Servomotor Servomotor mit lastseitig
angebrachtem
Encoder
AL. 16 (Encoder-Kommunikationsfehler 1 nach v v v v
Einschalten)
AL. 1E (Encoder-Kommunikationsfehler 2 nach v v v v
Einschalten)
AL. 1F (Encoder-Kommunikationsfehler 3 nach v v v v
Einschalten)
AL. %0 (Encoder-Kommunikationsfehler 1 beim v v v v
Betrieb)
AL. 21 (Encoder-Kommunikationsfehler 2 beim
B v v
Betrieb)
AL. 25 (Verlust der Absolutwertposition) (%4 — 4
AL. 28 (Linear-Encoder-Fehler 2) — v — v
AL. 2A (Linear-Encoder-Fehler 1) — v — 4
AL. 2B (Encoder-Zahlfehler) — — 4 —
AL. 92 (Kontakt zur Batterie unterbrochen) v — v v
AL. 9F (Batteriewarnung) v — 4 4
AL. 70 (Lastseitiger Encoder-Fehler 1) — — — 4
AL. 71 (Lastseitiger Encoder-Fehler 1) — — — v

Tab. 6-27: Alarme und Warnungen wdhrend des Betriebs ohne Servomotor

@ pie Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder steht fiir die Servoverstarker MR-J4W2-C1B ab
Software-Version A3 zur Verfligung. Die aktuelle Software-Version kann mit dem MR
Configurator2 abgefragt werden.

Einsteigerhandbuch Servoverstarker MELSERVO J4



Bedienung und Einstellungen Bedientasten und Anzeige der Serie MR-J4W-B

Vorgehensweise
@ Schalten Sie die Spannungsversorgung aus.

@ Stellen Sie Parameter PCO5 auf ,[IC1C11% ein. Schalten Sie SW2-1 auf die untere Schalterposition
(AUS: Normalbetrieb). Schalten Sie die Spannungsversorgung wieder ein.

ON
SW2-1 auf untere Position —p
LI

MR-J4W-B SW2-Einstellung.eps/MR-J4W-B DIP 000000.eps

Abb. 6-26: Einstellung von SW2-1 fiir Betrieb ohne Servomotor (iber die Steuerung

® Starten Sie den Betrieb ohne Servomotor liber die Steuerung des Servosystems.

Es erscheint folgende Anzeige:

E Der Dezimalpunkt blinkt.
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MR-J4-A

Parameter

Parameter

ACHTUNG:

Verdndern Sie Einstellungen und Parameter nur in kleinen Schritten und vergewissern Sie
sich danach zuerst, ob die gewiinschte Wirkung eintritt, bevor Sie weitere Anderungen
vornehmen. Extreme Anderungen von Einstellungen und Parametern kénnen zu einem
instabilen Verhalten des Servosystems fiihren.

Ist fiir einen Parameter ein fester Wert vorgegeben, dar dieser nicht verdndert werden.
Herstellereinstellungen von Parametern diirfen nicht verdindert werden.

Stellen Sie die Parameter nur auf die vorgegebenen Einstellwerte oder in den vorgegebenen
Einstellbereichen ein.

7.1

7.1.1

HINWEISE

MR-J4-A

Grundparameter

Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern die mit * gekennzeichneten Parameter nach der Ein-
stellung ein Aus- und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung.

Die Abkirzungen fiir die Betriebsarten sind wie folgt:

Standard:  Standardeinsatz eines rotatorischen Servomotors (Regelung mit Motor-Encoder)

Full.: Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder am rotatorischen Servomotor
Lin.: Einsatz eines linearen Servomotors
DD: Einsatz eines Direct-Drive-Servomotors (DD)

Die Symbole in der Spalte ,Regelungsart” verweisen auf den Einsatz des Parameters in der ent-
sprechenden Regelfunktion:

P: Lageregelung
S: Drehzahlregelung

T Drehmomentregelung
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Parameter MR-J4-A

Parameter PAI]
Betriebsart Rege-

Werks - lungsart
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit T

lung g 3|£(8]a|w |-

]

PAOT | *STY Einstellung Betriebsart 1000H |— ViV iV iV iV V|V
PAO2 | *REG Auswahl optionaler Bremswiderstand 0000H |— ViV iV iV iV iV Vv
PAO3 | *ABS Auswahl Absolutwertsystem 0000+ — vViv| V| V| iV|—|—
PA04 | *AOP1 | Funktionsauswahl A-1 20000 | — ViV iV V|V V| I —
PAO5 | *FBP Anzahl Sollwertimpulse pro Umdrehung 10000 |— vViv| iV iV V| —|—
PAO6 | CMX Elektronisches Getriebe (Zdhler des Multiplikationsfaktors) 1 — vV iV iV iV iV |—|—
PAO7 | CDV Elektronisches Getriebe (Nenner des Multiplikationsfaktors) 1 — vV iv| iV iV iV |—|—
PAO8 | ATU Auto-Tuning 0001H — vViv| iV iV iV|V | —
PA09 | RSP Ansprechverhalten des Auto-Tunings 16 — ViV iV iV V| iV]|—
PA10 |INP Schaltschwelle ,In Position” 100 Impulse vV iv| iV iV iV |—|—
w1 [mp | Srmomentbeg enang orwatrhuno) wo [x |v|v]v]vlv]v]v
P2 (TN | ahbegrensung Negativiichtung 1000 % viviviviviv]v
PA13 | *PLSS Impulsformat Sollwertvorgabe 0100H |— ViV iV iV V| —|—
PA14 | *POL Drehrichtung/Fahrwegrichtung 0 — ViV iV V| V| —|—
PA15 | *ENR Auflésung Encodersimulation 4000 mﬂ:ﬁ{mg ViV iV iV iV V|V
PA16 | *ENR2 | Auflésung Encodersimulation 2 1 — ViV iV iV iV iV Vv
PA17 | *MSR Einstellung Servomotorserie 0000H |— —|— |V |—|V|V| |V
PA18 | *MTY Einstellung Servomotortyp 0000H |— —|— |V |—|V|V|V
PA19 | *BLK Parameter-Schreibschutz 00AAH | — ViV iV iV VI V| v
PA20 | *TDS Einstellung Tough-Drive 0000H |— ViV iV iV iV V|V
PA21 | *AOP3 | Funktionsauswahl A-3 000TH | — ViV iV iV V| iV]|—
PA22 | — Herstellereinstellung 0000H — —————]|—|—
PA23 | DRAT Alarmauswahl zum Start der Servostatus-Protokollierung 0000H |— ViV iV iV iV V|V
PA24 | AOP4 Funktionsauswahl A-4 0000H |— ViV iV iV V| iV]|—
PA25 | OTHOV | One-Touch-Tuning - zuldssige Positionsiiberschreitung 0 % vViv| iV V| V|V | —
PA26 | *AOP5 | Funktionsauswahl A-5 0000H |— ViV iV V| VI V| —
PA27 | — 00004 |— — === —|—|—
PA28 |— 0000H |— — === —|—|—
PA29 | — 0000+ — — === ===
az0 1 Herstellereinstellung oooon 1= 1
PA31 | — 0000+ — — === ===
PA32 | — 0000+ — — === |—]|—|—
Tab. 7-1: Parameterliste Grundparameter fiir MR-J4-A
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MR-J4-A Parameter
Beschreibung der Grundparameter
Nummer Symbol L Einheit Einstellbereich | Re9e"
einstellung lungsart
PAO1 *STY 10004 S PST
Beschreibung

Einstellung Betriebsart

1o |
L Regelungsart

Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder
Regelung mit linearem Servomotor
Regelung mit Direct-Drive-Servomotor (ausgenommen 400-V-Servoverstarker)

0: Lageregelung

1: Lage- und Drehzahlregelung

2: Drehzahlregelung

3:  Drehzahl- und Drehmomentregelung
4: Drehmomentregelung

5: Drehmoment- und Lageregelung
Betriebsart

0: Standardbetrieb

1:

4:

6:

Andere, als die oben aufgefiihrten Einstellwert verursachen einen Parameterfehler (AL. 37). Die
Regelungen mit lastseitig angebrachtem Encoder, mit linearem Servomotor und mit Direct-Drive-
Servomotor stehen fir die Servoverstarker MR-J4-CJACI(-RJ) ab Software-Version A5 zur Verfigung.

Herstellereinstellung
10: Reserviert

Siehe
Beschreibung

PA02 *REG 0000H PST

Auswabhl optionaler Bremswiderstand

_|_— Auswahl des optionalen Bremswiderstandes

00: keiner
- Beim Servoverstdrker mit 100 W wird kein Bremswiderstand verwendet.
- Bei den Servoverstédrkern von 0,2 bis 7 kW wird der eingebaute Bremswiderstand verwendet.
- Bei den Servoverstarkern von 11 bis 22 kW wird der mitgelieferte Bremswiderstand bzw. die

mitgelieferte Bremseinheit verwendet.

01: FR-RC-(H)/FR-CV-(H)/FR-BU2-(H)
Bei Verwendung von FR-RC-(H), FR-CV-(H) oder FR-BU2-(H), muss in Parameter PC27 ,Modus 2"
(OO0O1) eingestellt werden.
(Modusauswahl Alarmerkennung bei Unterspannung)

02: MR-RB032

03: MR-RB12

04: MR-RB32

05: MR-RB30

06: MR-RB50 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

08: MR-RB31

09: MR-RB51 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

0B: MR-RB3N

0C: MR-RB5N (Ventilator zur Kithlung erforderlich)

80: MR-RB1H-4

81: MR-RB3M-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

82: MR-RB3G-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

83: MR-RB5G-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

84: MR-RB34-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

85: MR-RB54-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

91: MR-RB3U-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

92: MR-RB5U-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

FA: Wenn bei den Servoverstarkern von 11 bis 22 kW der mitgelieferte Bremswiderstand oder die
mitgelieferte Bremseinheit mit einem Ventilator gekiihlt wird, kann das Bremsvermdgen erhéht
werden.

Herstellereinstellung
00: Reserviert

Eine falsche Einstellung kann zur Uberhitzung des Bremswiderstandes fiihren. Brandgefahr!
Wenn der eingestellte Bremswiderstand nicht zum Servoverstarker passt, wird der Parameterfehler (AL. 37) angezeigt.

Tab. 7-2:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-A (1)
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Parameter MR-J4-A
Nummer Symbol LA Einheit Einstellbereich | Re9¢-
einstellung lungsart
PAO3 *ABS 0000+ Siehe P
Beschreibung

Auswahl Absolutwertsystem

ojojol
T

Positionierung
0: Standard (inkremental)
1:  Absolutwertsystem, Ubertragung der Absolutwertdaten iiber die digitale E/A-Schnittstelle (DIO)
2:  Absolutwertsystem, Ubertragung der Absolutwertdaten (iber Kommunikation
(steht ab Software-Version A3 zur Verfiigung)

Herstellereinstellung
000: Reserviert

Stellen Sie diesen Parameter bei Verwendung des Absolutwertsystems bei Lageregelung ein.

Siehe

PAO4 *AOP1 2000H

Beschreibung

Funktionswahl A-1

_lofo]o
y

Herstellereinstellung
000: Reserviert

Auswahl Sofort-Stopp-Bremsfunktion
0: Sofort-Stopp-Bremsfunktion deaktiviert (mit EM1)
2: Sofort-Stopp-Bremsfunktion aktiviert (mit EM2)

Weitere Informationen finden Sie in der folgenden Tabelle.

Bremsmethode
Einstellung | EM2/EM1
EM2 oder EM1 ist aus Alarm ist aufgetreten

Signal MBR (Automatisches Signal MBR (Automatisches
o000 EM1 Schalten einer Haltebremse) Schalten einer Haltebremse)
schaltet ohne Sofort-Stopp- schaltet ohne Sofort-Stopp-

Bremsung aus Bremsung aus
Signal MBR (Automatisches Signal MBR (Automatisches
>Oo00 EM2 Schalten einer Haltebremse) Schalten einer Haltebremse)
schaltet nach Sofort-Stopp- schaltet nach Sofort-Stopp-

Bremsung aus Bremsung aus

PAO5 *FBP 10000 1000-1000000 (P

Anzahl Sollwertimpulse pro Umdrehung
Der Servomotor dreht in Abhangigkeit von den Sollwertimpulsen am Eingang.

Zur Aktivierung des Parameterwerts stellen Sie die ,Auswahl elektronisches Getriebe” in Parameter PA21 auf ,Anzahl Soll-
wertimpulse pro Umdrehung” (10000) ein. Bei der Regelung fiir lineare Servomotoren ist diese Einstellung nicht méglich.

Tab. 7-2:
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S MITSUBISHI ELECTRIC



MR-J4-A

Parameter

Nummer Symbol ey Einheit Einstellbereich |Re9%-
einstellung lungsart
PAO6 CMX 1 1-16777215 P

Elektronisches Getriebe (Zdhler des Multiplikationsfaktors)
Stellen Sie den Zahler flr das elektronische Getriebe ein.

Zur Aktivierung des Parameterwerts stellen Sie die ,Auswahl elektronisches Getriebe” in Parameter PA21 auf ,Elektroni-
sches Getriebe” (0JOJ0) oder ,Kompatibilitdt zum J3A-Einstellwert des elektronischen Getriebes” (20100) ein.

Der Standardeinstellbereich des elektronischen Getriebes ist:

1 CMX

—— < ————— < 4000
10 cbv

Bei einer Einstellung auBerhalb des Einstellbereichs konnen wéhrend der Beschleunigung/Bremsung Gerdusche auftreten
oder der Betrieb mit der vorgegebenen Drehzahl und/oder der Beschleunigung/Bremsung ist nicht méglich.

Anzahl Sollwertimpulse pro Umdrehung (Parameter PA05: ,,1000” bis , 1000000“)

Auswahl elektronisches Getriebe Elektronisches Getriebe
(xOOO) (Parameter PA21) (Parameter PA06/PA07)
: “0" (Werkseinstellung) : : CMX :
I t | T
| | \ 1 [CDV | 1| [Impulse/Umdrehung]
: : : " Servomotor
Sollwert- ! “” ! Pt !
Impulskette 5 | FBP | |
I I
| | | i
, e H 1 \
. X16 [ ] X
1 : I |CDV :
I
T s ———— N Encoder

Pt (Servomotorauflésung): 4194304 Impulse/Umdrehung

Nehmen Sie die Einstellung des elektronischen Getriebes niemals im Status ,Servo EIN” vor, um ein unerwartetes Motorver-
halten aufgrund falscher Einstellwerte zu vermeiden.

PAO7 cbv 1 1-16777215 P

Elektronisches Getriebe (Nenner des Multiplikationsfaktors)
Stellen Sie den Nenner fiir das elektronische Getriebe ein.

Zur Aktivierung des Parameterwerts stellen Sie die ,Auswahl elektronisches Getriebe” in Parameter PA21 auf ,Elektroni-
sches Getriebe” (0JOJ0) oder ,Kompatibilitdt zum J3A-Einstellwert des elektronischen Getriebes” (20300) ein.

Tab. 7-2:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-A (3)
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Parameter MR-J4-A

Nummer Symbol LA Einheit Einstellbereich | Re9¢-
einstellung lungsart
PAO8 ATU 00014 Siehe PS
Beschreibung
Auto-Tuning

Auswahl der Verstarkungseinstellmethode

ojolo]
T

erstarkungseinstellmethode

. Zweifache Verstarkungseinstellung 1 (Interpolation)
Auto-Tuning 1

Auto-Tuning 2

Manuell

Zweifache Verstarkungseinstellung 2

Weitere Informationen finden Sie in der folgenden Tabelle.

N oO<

Herstellereinstellung
000: Reserviert

Einstellwert |Verstarkungseinstellung Automatisch eingestellte Parameter

PB06 (Massentragheitsverhdltnis)
Zweifache Verstarkungs- PB08 (Verstarkungsfaktor Lageregelkreis)
einstellung 1 (Interpolation) PB09 (Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis)
PB10 (I-Anteil Drehzahlregelkreis)

PB06 (Massentragheitsverhaltnis)

PBO7 (Verstarkungsfaktor Lageregelung virtueller
Regelkreis)

PB08 (Verstarkungsfaktor Lageregelkreis)

PB09 (Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis)

PB10 (I-Anteil Drehzahlregelkreis)

PB07 (VerstarkungsfaktorLageregelung virtueller
Regelkreis)

0ad2 Auto-Tuning 2 PB08 (Verstarkungsfaktor Lageregelkreisn)

PB09 (Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis)

PB10 (I-Anteil Drehzahlregelkreis)

0ods Manuell —

0onoo

Oom Auto-Tuning 1

PB08 (Verstarkungsfaktor Lageregelkreis)
PB09 (Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis)
PB10 (I-Anteil Drehzahlregelkreis)

Zweifache Verstarkungs-

e einstellung 2

Tab. 7-2:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-A (4)

7-6 S MITSUBISHI ELECTRIC



MR-J4-A

Parameter

Nummer Symbol et Einheit Einstellbereich | Re9¢
einstellung lungsart
PA09 RSP 16 1-40 PS
Ansprechverhalten des Auto-Tunings
Einstellung des Ansprechverhaltens des Auto-Tunings
Maschinenverhalten Maschinenverhalten
Wert R Resonanzfre- Wert et Resonanzfre-
verhalten quenz Cas verhalten quenz e
Maschine [Hz] Maschine [Hz]
1 langsam 2,7 21 mittel 67,1
2 A 3,6 22 A 75,6
3 4,9 23 85,2
4 6,6 24 95,9
5 10,0 25 108,0
6 11,3 26 121,7
7 12,7 27 1371
8 14,3 28 154,4
9 16,1 29 173,9
10 18,1 30 195,9
11 204 31 220,6
12 23,0 32 248,5
13 25,9 33 279,9
14 29,2 34 3153
15 329 35 355,1
16 37,0 36 400,0
17 41,7 37 446,6
18 47,0 38 501,2
19 v 52,9 39 v 571,5
20 mittel 59,6 40 schnell 642,7
PA10 INP 100 Impuls 0-65535 P

Schaltschwelle ,In Position”

Einstellung eines Bereiches in Sollwertimpulsen, in dem das Signal ,In Position” an die Steuerung ausgegeben wird.

Mit Parameter PC24 kann die Einheit von ,Sollwertimpulsen am Eingang” auf ,Encoder-Impulse am Servomotors” geandert
werden.

PA11 TLP 100,0 % 0,0-100,0 PST

Drehmomentbegrenzung Vorwartsdrehung/Dauerkraftbegrenzung Positivrichtung

Mit diesem Parameter kann das Drehmoment oder die Dauerkraft des Servomotors begrenzt werden. Weitere Hinweise zur
Einstellung dieses Parameters finden Sie in der Bedienungsanleitung.

Beim analogen Ausgangssignal fiir Drehmoment oder Dauerkraft entspricht der gré3ere Einstellwert von Parameter PA11
oder PA12 der Spannung von 8 V.

Die Einstellung des Parameters erfolgt unter der Annahme, dass das maximale Drehmoment oder die maximale Dauerkraft
100,0 [%] entspricht.

Dieser Parameter dient zur Begrenzung des Drehmoments beim motorischen Betrieb des Servomotors entgegen dem Uhr-
zeigersinn (CCW) bzw. des Linarmotors in positiver Richtung oder im generatorischen Betrieb des Servomotors im Uhrzei-
gersinn (CW) bzw. des Linarmotors in negativer Richtung. Setzen Sie den Wert auf 0", wird kein Drehmoment bzw. keine
Dauerkraft erzeugt.

PA12 TLN 100,0 % 0,0-100,0 PST

Drehmomentbegrenzung Riickwartsdrehung/Dauerkraftbegrenzung Negativrichtung

Mit diesem Parameter kann das Drehmoment oder die Dauerkraft des Servomotors begrenzt werden. Weitere Hinweise zur
Einstellung dieses Parameters finden Sie in der Bedienungsanleitung.

Beim analogen Ausgangssignal fiir Drehmoment oder Dauerkraft entspricht der gré3ere Einstellwert von Parameter PA11
oder PA12 der Spannung von 8 V.

Die Einstellung des Parameters erfolgt unter der Annahme, dass das maximale Drehmoment oder die maximale Dauerkraft
100,0 [%] entspricht.

Dieser Parameter dient zur Begrenzung des Drehmoments beim motorischen Betrieb des Servomotors im Uhrzeigersinn
(CW) bzw. des Linarmotors in negativer Richtung oder im generatorischen Betrieb des Servomotors entgegen dem Uhrzei-
gersinn (CCW) bzw. des Linarmotors in positiver Richtung. Setzen Sie den Wert auf 0", wird kein Drehmoment bzw. keine
Dauerkraft erzeugt.

Tab. 7-2:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-A (5)
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Parameter MR-J4-A
Nummer Symbol LA Einheit Einstellbereich | Re9¢-
einstellung lungsart
Siehe
*
PA13 PLSS 0100H Beschreibung P

Impulsformat Sollwertvorgabe

" Impulskettenformat Sollwertimpulse

0: Impulskette Vorwarts-/Riickwartsdrehung

1:  Impulskette mit Vorzeichen

2: A-Phasen/B-Phasen-Impulskette (A- und B-Phasen-Impulsketten werden erst verarbeitet,
nachdem sie mit dem Faktor vier multipliziert wurden.)

Informationen zu den Einstellungen finden Sie in der folgenden Tabelle.

Logik der Impulskette
0: Positive Logik
1: Negative Logik

Informationen zu den Einstellungen finden Sie in der folgenden Tabelle.

Eingangsfilter fir Sollwertimpulse
Durch Auswahl eines geeigneten Filters kann der Storabstand verbessert werden.
0: Eingangssollwertimpulse mit maximal 4 Mimpulse/s
1:  Eingangssollwertimpulse mit maximal 1 Mimpulse/s
2: Eingangssollwertimpulse mit maximal 500 kimpulse/s
3: Eingangssollwertimpulse mit maximal 200 kimpulse/s

(verfligbar ab Software-Version A5)

In der Einstellung , 1” werden Sollwertimpulse von bis zu 1 Mimpulse/s verarbeitet. Bei Sollwertim-
pulsen ab 1 Mimpulse/s bis maximal 4 Mimpulse/s stellen Sie ,0” ein.

Eine falsche Einstellung kann folgende Fehlfunktionen verursachen:
- Die Filtereinstellung einer hheren Impulsrate als das Sollwertsignal reduziert den Stérabstand.
- DieFiltereinstellung einer niedrigeren Impulsrate als das Sollwertsignal fiihrt zu Positionsversatz.

Herstellereinstellung
0: Reserviert

Vorgabe Vorgabe
Einstellwert |Impulskettenformat Vorwirtsdrehung Riickwartsdrehung
(positive Richtung) (negative Richtung)
Impulskette Vorwarts-
drehung (Impulskette PP LT
00104 positive Rlchtqng) )
Impulskette Riickwarts- NP
drehung (Impulskette I ARARIREN
x |negative Richtung)
{2
% PP nnr
Z |Impulskette plus
Cow S, |Vorzeichen
(7]
z NP — L H
I 2 S B A
A-Phasen-Impulskette | PP
OO124
B-Phasen-Impulskette Tl FL T
NP
Impulskette Vorwarts-
drehung (Impulskette | pp £ Lf LF L1
O000m positive R|chtL.1.ng) )
Impulskette Riickwarts- FLFLFLFL
drehung (Impulskette NP
X |negative Richtung)
g
< i N N . R N
: Impulskette plus PP
O0O01H = .
2 Vorzeichen NP
< E R O S
PPLF L L ff
A-Phasen-Impulskette
0002+
B-Phasen-Impulskette NP IR e BE S S e Y

Die Pfeile an den Signalflanken geben an, ob die Ansteuerung auf die ansteigende oder abfallende Flanke erfolgt.
A- und B-Phasen-Impulsketten werden erst verarbeitet, nachdem sie mit dem Faktor vier multipliziert wurden.

Tab. 7-2:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-A (6)
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MR-J4-A Parameter
Nummer Symbol ey Einheit Einstellbereich |Re9%-
einstellung lungsart
PA14 *POL 0 0,1 P

Drehrichtung/Fahrwegrichtung

tensignals fest.

Drehrichtung des Servomotors:

Vorwértsdrehung
(CCW - links)

A/

/' (CW - rechts)
Ruckwartsdrehung

Legen Sie die Drehrichtung des Servomotors bzw. die Fahrwegrichtung des Linearmotors bei Einspeisung des Impulsket-

Drehrichtung Servomo tor/

1

Einstell- Fahrwegrichtung Linearmotor
wert Impulseingabe Impulseingabe
Vorwirtsdrehung Riickwartsdrehung
0 Links (CCW) oder Rechts (CW) oder
positive Richtung negative Richtung
Rechts (CW) oder Links (CCW) oder

negative Richtung

positive Richtung

Die positiven/negativen Richtungen des linearen Servomotors sind wie folgt festgelegt:.

Negative Richtung  Sekundarteil

Positive Richtung

Primarteil

Serie LM-H3/LM-F

Sekundarteil

Serie LM-U2

Negative Richtung

Primarteil

<

Positive Richtung

Negative Richtung

Serie LM-K2

PA15 *ENR

Impulse/
Umdrehung

1-4194304 PST

Auflésung Encodersimulation

(nach Multiplikation mit 4).

Stellen Sie die Anzahl der Impulse ein, die bei einer vollen Umdrehung des Motors am simulierten Encoderausgang ausge-
geben wird, unter Beriicksichtigung des Teilerfaktors oder des Ubersetzungsverhaltnisses des elektronischen Getriebes

Zur Zéhlereinstellung des elektronischen Getriebes stellen Sie den Parameter PC19 (Auswahl Encodersimulation) auf
,0030" (Elektronische Getriebeeinstellung fiir A-/B-Phasenimpulse) ein.

Die maximale Ausgangsfrequenz betrégt 4,6 Mimpulse/s. Stellen Sie den Parameter innerhalb des Einstellbereichs ein.

PA16 *ENR2

1-4194304 PST

Auflésung Encodersimulation 2

Stellen Sie den Nenner des elektronischen Getriebes fiir die Ausgabe der A-/B-Phasen-Impulse ein.

Zur Nennereinstellung des elektronischen Getriebes stellen Sie den Parameter PC19 (Auswahl Encodersimulation) auf
,0030" (Elektronische Getriebeeinstellung fiir A-/B-Phasenimpulse) ein.

Tab. 7-2;
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Parameter MR-J4-A
Nummer Symbol LA Einheit Einstellbereich | Re9¢-
einstellung lungsart
]
PA17 *MSR 0000+ ;':s'lf‘reibung PST
Einstellung Servomotorserie
Wahlen Sie bei Einsatz eines linearen Servomotors das entsprechende Modell aus der folgenden Tabelle aus und stellen Sie
die Parameter PA17 und PA18 entsprechend ein.
Linearmotor Servomotormodell Parametereinstellung
Servomotorserie (Primarteil) PA17 PA18
LM-H3P2A-07P-BSSO 2101H
LM-H3P3A-12P-CSSO 310TH
LM-H3P3B-24P-CSSO 3201H
LM-H3P3C-36P-CSSO 3301H
LM-H3 LM-H3P3D-48P-CSSO 00BBH 3401H
LM-H3P7A-24P-ASSO 7101H
LM-H3P7B-48P-ASSO 7201H
LM-H3P7C-72P-ASSO 730TH
LM-H3P7D-96P-ASSO 740TH
LM-U2PAB-05M-0SS0 A201H
LM-U2PAD-10M-0SS0 A401H
LM-U2PAF-15M-0SS0 A601H
LM-U2PBB-07M-1SS0 B201H
LM-U2 LM-U2PBD-15M-1SS0 00B4H B40TH
LM-U2PBF-22M-1SS0 2601H
LM-U2P2B-40M-2S50 2201H
LM-U2P2C-60M-2550 2301H
LM-U2P2D-80M-2550 2401H
LM-FP2B-06M-1550 © 2201H
LM-FP2D-12M-1550 @ 2401H
LM-FP2F-18M-1550 © 2601H
LM-FP4B-12M-1550 © 4201H
LM-FP4D-24M-1550 © 4401H
LM-FP4F-36M-1550 © 4601H
LM-FP4H-48M-1550 © 4801H
we  [immensel |, [
- -06M- H
LM-FP2D-12M-1550 @ 24024
LM-FP2F-18M-1550 @ 2602+
LM-FP4B-12M-1SS0 o 4202H
LM-FP4D-24M-1550 @ 44021
LM-FP4F-36M-1550 @ 4602H
LM-FP4H-48M-1550 @ 48021
LM-FP5H-60M-1550 @ 58021
LM-K2P1A-01M-25S1 1101H
LM-K2P1C-03M-2SS1 1301H
LM-K2P2A-02M-1SS1 2101H
LM-K2 LM-K2P2C-07M-1551 00B8H 2301H
LM-K2P2E-12M-1S51 2501H
LM-K2P3C-14M-1SS1 3301H
LM-K2P3E-24M-1SS51 3501H
PA18 *MTY 0000+ Siehe PST
Beschreibung
Einstellung Servomotortyp
Wahlen Sie bei Einsatz eines linearen Servomotors das entsprechende Modell aus der vorstehenden Tabelle von Parameter
PA17 aus und stellen Sie die Parameter PA17 und PA18 entsprechend ein.

Tab. 7-2:
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MR-J4-A Parameter

Nummer Symbol ey Einheit Einstellbereich |Re9%-
einstellung lungsart
e |
PA19 *BLK 00AAH SIS PST
Beschreibung

Parameter-Schreibschutz

Wahlen Sie eine Einstellung, die lhrem gew{inschten Umfang fiir das Schreiben und das Lesen von Parametern entspricht,
aus der folgenden Tabelle aus.

PA19 Funktion | PA | PB | PC | PD | PE | PF | PL
Keiner der Lesen v — | - = | = | = | —
folgend
o\?vi_?teen Schreiben | ¢V | — | — | — | — | — | —

Lesen n1ugr — — — — _ —
000AH -~
Schreiben I e e B B B
Lesen v v v — — _ _
0008 Schreiben | v v v — | = = | =
000CH Lesen v v v v — — —
Schreiben | ¢/ 4 (4 4 — — —
00AAH Lesen v v v v v v —
Werksein-
(St:{.j,?;? Schreben | v | v | v | v | v | v | —
Lesen v v v v v v v
AB|
00ABY IS hreiben | v | v | v | v | v | v | v
Lesen v — | - = = = =
1008 Schreiben r}ugr — — _ _ _ _
Lesen v v v v — | = | =
100CH Schreiben r}ugr — — _ _ _ _
Lesen v v v (%4 v v —
T0AA
OAAH Schreiben r}ugr | = = = = | —
Lesen v v v v v v v
10AB
" Schreiben r}ugr _ | - - | = | = | —

PA20 *TDS 0000+ Siehe PST
Beschreibung

Einstellung Tough-Drive

In Abhdngigkeit vom Zustand der Spannungsversorgung und der Schwankung der Last kdnnen Alarme mit der Tough-
Drive-Funktion unterdriickt werden.

Wahrend der Tough-Drive-Funktion kann den Pins CN1-22 bis CN1-25 und CN1-49 mit den Parametern PD23 bis PD26 und
PD28 die Funktion MTTR zugewiesen werden.

o [ lo]
T L

Herstellereinstellung
00: Reserviert

Vibrationsunterdriickung der Tough-Drive-Funktion
0: Deaktiviert
1:  Aktiviert

Die Einstellung ,1“ bewirkt eine Unterdriickung von Vibrationen durch automatische Einstellung der
Parameter PB13 und PB15 (1. und 2. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen), wenn
die Vibration der in Parameter PF23 eingestellte Wert fir Resonanzschwingungen tberschreitet.
Stellen Sie Parameter PF24 (Vibration Tough-Drive-Funktion — Alarmauswahl) ein, um bei Uberschrei-
tung des Werts flr Resonanzschwingungen einen Alarm oder eine Warnung auszugeben. Weitere
Informationen finden Sie in der Bedienungsanleitung.

SEMI-F47-Funktion
0: Deaktiviert
1: Aktiviert

Die Einstellung , 1" unterdriickt das Auftreten von Alarm AL. 10 (Unterspannung), da die im Konden-
sator gespeicherte Energie wahrend eines kurzzeitigen Netzausfalls fiir den Betrieb genutzt wird. Mit
Parameter PF25 (SEMI-F47-Funktion - Zeitverzogerung Netzausfallerfassung) lasst sich die Zeit-
spanne einstellen, bis der Alarm AL 10.1 (Unterspannung Steuerkreis) auftritt.

Tab. 7-2:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-A (9)
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Parameter

MR-J4-A
Nummer Symbol LA Einheit Einstellbereich | Re9¢-
einstellung lungsart
Siehe
*
PA21 AOP3 0001H Beschreibung P (S)

Funktionsauswahl A-3

—r—One—Touch—Tuning—Funktion
0: Deaktiviert
1:  Aktiviert

Beim Einstellwert ,0” steht das One-Touch-Tuning nicht zur Verfiigung.

Herstellereinstellung
00: Reserviert

Auswahl elektronisches Getriebe (nur bei Lageregelung)

0: Elektronisches Getriebe (Parameter PAO6 und PA07)

1:  Anzahl Sollwertimpulse pro Umdrehung (Parameter PAQO5)

2:  Kompatibilitdt zum J3A-Einstellwert des elektronischen Getriebes (Elektronisches Getriebe
(PA06 und PAO7 x 16))
Die elektronische Getriebeeinstellung vom MR-J3-A kann verwendet werden.

PA23 DRAT 0000k R PST
Beschreibung

Alarmauswahl zum Start der Servostatus-Protokollierung

_I_—Auswahl Alarmdetail

Stellen Sie die Nummer des Alarmdetails zum Start der Servostatus-Protokollierung ein.
Sind diese beide Stellen ,0 0” ist nur die Einstellung der Alarm-Nr. aktiviert.

Auswahl Alarm
Stellen Sie die Nummer des Alarms zum Start der Servostatus-Protokollierung ein.
Sind diese beide Stellen ,0 0” ist die Servostatus-Protokollierung deaktiviert.

Einstellbeispiel:
Stellen Sie ,5 0 0 0 ein, damit die Servostatus-Protokollierung startet, wenn AL. 50 (Uberlast 1) auftritt.

Stellen Sie ,5 00 3" ein, damit die Servostatus-Protokollierung startet, wenn AL. 50.3 (Thermischer Uberlastfehler 4 wahrend
Betrieb) auftritt.

PA24 AOP4 0000+ L PS
Beschreibung

Funktionsauswahl A-4

—r— Methode der Vibrationsunterdriickung
0: Standard
1:  Drei Massentragheiten
2: Geringes Ansprechverhalten

Bei Auswahl der Methode ,Standard” oder ,Geringes Ansprechverhalten” steht die ,Vibrationsunter-
driickung 2" nicht zur Verfiigung.

Bei der Methode ,Drei Massentragheiten” steht Parameter PB04 (Vorsteuerung Lageregelung) nicht
zur Verfligung.

Stoppen Sie wahrend der Methode , Drei Massentragheiten” oder ,Geringes Ansprechverhalten” den
Motor, bevor Sie die Betriebsart wechseln.

Herstellereinstellung
000: Reserviert

PA25 OTHOV 0 % S0m PS
Beschreibung

One-Touch-Tuning - zuldssige Positionsiiberschreitung

Stellen den Wert fiir eine zuldssigen Uberschreitung der Position beim One-Touch-Tuning als Prozentwert der Schalt-
schwelle ,In Position” ein.

Der Einstellwert ,0” entspricht 50 %.

Tab. 7-2:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-A (10)
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MR-J4-A Parameter
Nummer Symbol ey Einheit Einstellbereich |Re9%-
einstellung lungsart
PA26 *AOP5 0000k Siehe Ps
Beschreibung

Funktionsauswahl A-5

ojojof |
T

Drehmomentbegrenzung bei kurzzeitigem Netzausfall (kurzzeitiger Netzausfall bei Tough-Drive-
Funktion)

0: Deaktiviert

1:  Aktiviert

Bei Auftreten eines kurzzeitigen Netzausfalls wahrend des Betriebs und aktivierter Tough-Drive-
Funktion wird das Drehmoment wéhrend der Beschleunigung begrenzt, um die Entnahme der
elektrische Energie zu vermindern, die im Ladekondensator des Servoverstarkers gespeichert ist.
AuBerdem wird dadurch die Zeit verlangert, bis der Alarm AL. 10.2 (Unterspannung Leistungskreis)
auftritt. Demzufolge kann in Parameter PF25 (SEMI-F47-Funktion - Zeitverzégerung Netzausfaller-
fassung) eine langere Zeit eingestellt werden. Die Drehmomentbegrenzung bei kurzzeitigem Netz-
ausfall ist nur aktivierbar, wenn auch die SEMI-F47-Funktion in Parameter PA20 aktiviert ist ((C]10100).

Diese Parametereinstellung steht flr Servoverstarker ab der Software-Version A6 zur Verfligung.

Herstellereinstellung
000: Reserviert

Tab. 7-2:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-A (11)
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Parameter MR-J4-A-RJ

7.2 MR-J4-A-RJ

7.2.1 Grundparameter

HINWEISE Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern die mit * gekennzeichneten Parameter nach der Ein-
stellung ein Aus- und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung.

Die Abkiirzungen fiir die Betriebsarten sind wie folgt:

Standard: Standardeinsatz eines rotatorischen Servomotors (Regelung mit Motor-Encoder)

- Full.: Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder am rotatorischen Servomotor
- Lin. Einsatz eines linearen Servomotors
- DD: Einsatz eines Direct-Drive-Servomotors (DD)

Die Symbole in der Spalte ,Regelungsart” verweisen auf den Einsatz des Parameters in der ent-
sprechenden Regelfunktion:

- CP: Positionierfunktion (Positionstabelle)
- CL: Positionierfunktion (Programm)
- PS: Positionierfunktion (Indexer)
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MR-J4-A-RJ Parameter
Parameter PALI]
Betriebsart | | Rege-
ungsart
Werks -
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit °
| [} = .
"9 HHEEEEEE
]
PAOT | *STY Einstellung Betriebsart 1000H |— vViv| V| iV iV iV Vv
PA02 | *REG Auswabhl optionaler Bremswiderstand 0000H | — vViv| iV VI iV Vv Vv
PAO3 | *ABS Auswahl Absolutwertsystem 0000H |— ViV VI iV iV iV v
PA04 | *AOP1 | Funktionsauswahl A-1 2000H |— ViV V| iV iV iV Vv
PAO5 | *FBP Anzahl Sollwertimpulse pro Umdrehung 10000 |— — = === ==
Elektronisches Getriebe (Zdhler des Multiplikationsfaktors) 1 — vV iv| iV iV iV |V |—
PAO6 | *CMX
Anzahl der Z&hne des maschinenseitigen Zahnrads 1 — vV|i—|—|V|—|— |V
Elektronisches Getriebe (Nenner des Multiplikationsfaktors) 1 — vV iV iV iV V|V |—
PAO7 |*CDV
Anzahl der Zahne des motorseitigen Zahnrads 1 — vV|i—|—|V|—|— |V
PA0O8 | ATU Auto-Tuning 0001H | — vViv|iVv| Vi iV V| Vv
PA09 | RSP Ansprechverhalten des Auto-Tunings 16 — ViV VI iV iV iV Vv
pm
N 107 Zoll
PA10 |INP Schaltschwelle ,In Position 100 3 ViV iV iV iV |V Vv
107 Grad
Impuls
PA11 | TLP Drehmomentbegrenzung\{qr\A{artsdrehung/ 100,0 % vivivivivivlie
Dauerkraftbegrenzung Positivrichtung
PAT2 | TLN Drehmomentbegrenzung Ruc.kvyértsdrehung/ 100,0 % vivivivivivlie
Dauerkraftbegrenzung Negativrichtung
PA13 | *PLSS Impulsformat Sollwertvorgabe 0100H |— ViV VI iV iV iV Vv
PA14 | *POL Drehrichtung/Fahrwegrichtung 0 — ViV iV v iV iV v
PA15 | *ENR Auflésung Encodersimulation 4000 Impulse/ ViV VI iV iV V|V
Umdrehung
PA16 | *ENR2 | Aufldsung Encodersimulation 2 1 — ViV VI iV iV iV v
PA17 | *MSR Einstellung Servomotorserie 0000H |— —|—=|V|—|V V|V
PA18 | *MTY Einstellung Servomotortyp 0000H |— —|—=|V|—|V|IV |V
PA19 | *BLK Parameter-Schreibschutz 00AAH |— ViV VI iV iV iV v
PA20 | *TDS Einstellung Tough-Drive 0000H |— vViv| V| iV iV iV Vv
PA21 | *AOP3 | Funktionsauswahl A-3 000TH |— ViV VI iV IV iV|—
PA22 | — Herstellereinstellung 0000H |— — = === |—|—
PA23 | DRAT Alarmauswahl zum Start der Servostatus-Protokollierung 0000H | — vViv| V| VI iV V| Vv
PA24 | AOP4 Funktionsauswahl A-4 0000H |— ViV V| iV iV iV Vv
PA25 | OTHOV | One-Touch-Tuning - zuldssige Positionsiiberschreitung 0 % ViV VI iV iV iV v
PA26 | *AOP5 | Funktionsauswahl A-5 0000H |— vViv| VI iV iV iV Vv
PA27 | — 0000+ — — === ===
PA28 | — 0000H —_ — === |—|—|—
PA29 |— 0000H |— — === |=|—]—
Herstellereinstellung
PA30 |— 00001 | — — =] === |=-
PA31 |— 0000H |— — === =]=]=
PA32 |— 0000H |— — === |=|—]—
Tab. 7-3: Parameterliste Grundparameter fiir MR-J4-A-RJ
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Parameter MR-J4-A-RJ
Beschreibung der Grundparameter
Nummer Symbol R Einheit Einstellbereich | e9%"
stellung lungsart
PAO1 *STY 10004 L CPCLPS
Beschreibung

Einstellung Betriebsart

1[o] | |
—[_— Regelungsart

0 bis

5: Nicht beider Positionierfunktion verwendet.
6: Positionierfunktion (Positionstabelle)

7: Positionierfunktion (Programm)

8: Positionierfunktion (Indexer)

Betriebsart

0: Standardbetrieb

1:  Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder

4: Regelung mit linearem Servomotor

6: Regelung mit Direct-Drive-Servomotor (ausgenommen 400-V-Servoverstarker)

Die folgenden Einstellungen verursachen einen Parameterfehler (AL. 37).
- Ein anderer, als der Wert ,0% ,17 ,4" oder ,6" wurde an dieser Stelle eingestellt.
- Bei der Positionierung mit Indexer wurde an dieser Stelle ,1” oder ,4" eingestellt.

- Als Einheit fur die Positionsdaten ist in Parameter PTO1 ,Grad” ausgewdhlt und an dieser Stelle
wurde ,1” oder ,4” eingestellt.

Herstellereinstellung
10: Reserviert

Siehe
Beschreibung

PA02 *REG 0000H CP CLPS

Auswahl optionaler Bremswiderstand

_I_— Auswabhl des optionalen Bremswiderstandes

00: keiner
- Beim Servoverstarker mit 100 W wird kein Bremswiderstand verwendet.
- Bei den Servoverstarkern von 0,2 bis 7 kW wird der eingebaute Bremswiderstand verwendet.
- Bei den Servoverstarkern von 11 bis 22 kW wird der mitgelieferte Bremswiderstand bzw. die

mitgelieferte Bremseinheit verwendet.

01: FR-RC-(H)/FR-CV-(H)/FR-BU2-(H)
Bei Verwendung von FR-RC-(H), FR-CV-(H) oder FR-BU2-(H), muss in Parameter PC27 ,Modus 2
(0O0d1) eingestellt werden.
(Modusauswahl Alarmerkennung bei Unterspannung)

02: MR-RB032

03: MR-RB12

04: MR-RB32

05: MR-RB30

06: MR-RB50 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

08: MR-RB31

09: MR-RB51 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

0B: MR-RB3N

0C: MR-RB5N (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

80: MR-RB1H-4

81: MR-RB3M-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

82: MR-RB3G-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

83: MR-RB5G-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

84: MR-RB34-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

85: MR-RB54-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

91: MR-RB3U-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

92: MR-RB5U-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

FA: Wenn bei den Servoverstarkern von 11 bis 22 kW der mitgelieferte Bremswiderstand oder die
mitgelieferte Bremseinheit mit einem Ventilator gekuhlt wird, kann das Bremsvermdgen erhoht
werden.

Herstellereinstellung
00: Reserviert

Eine falsche Einstellung kann zur Uberhitzung des Bremswiderstandes fiihren. Brandgefahr!
Wenn der eingestellte Bremswiderstand nicht zum Servoverstarker passt, wird der Parameterfehler (AL. 37) angezeigt.

Tab. 7-4:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-A-RJ (1)
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MR-J4-A-RJ Parameter
Nummer Symbol S Einheit Einstellbereich | Re9¢"
stellung lungsart
PA03 *ABS 0000k Siehe CPCLPS
Beschreibung

Auswahl Absolutwertsystem

ojojol |
T

Positionierung

Herstellereinstellung
000: Reserviert

0: Deaktiviert (Inkrementalsystem)
1:  Aktiviert (Absolutwertsystem)
2: Fur die Positionierfunktion nicht verwendet)

Eine andere Einstellung, als ,0" oder , 1" verursacht einen Parameterfehler (AL. 37).

PAO4 *AOP1 2000+ Siehe CPCLPS
Beschreibung
Funktionswahl A-1
—LHerstellereinstellung
000: Reserviert
Auswabhl Sofort-Stopp-Bremsfunktion
0: Sofort-Stopp-Bremsfunktion deaktiviert (mit EM1)
2:  Sofort-Stopp-Bremsfunktion aktiviert (mit EM2)
Weitere Informationen finden Sie in der folgenden Tabelle.
Bremsmethode
Einstellung | EM2/EM1
EM2 oder EM1 ist aus Alarm ist aufgetreten
Signal MBR (Automatisches Signal MBR (Automatisches
o000 EMT Schalten einer Haltebremse) Schalten einer Haltebremse)
schaltet ohne Sofort-Stopp- schaltet ohne Sofort-Stopp-
Bremsung aus Bremsung aus
Signal MBR (Automatisches Signal MBR (Automatisches
000 EM2 Schalten einer Haltebremse) Schalten einer Haltebremse)
schaltet nach Sofort-Stopp- schaltet nach Sofort-Stopp-
Bremsung aus Bremsung aus
PAO5 *FBP 10000 1000-1000000 |P

Anzahl Sollwertimpulse pro Umdrehung

Der Servomotor dreht in Abhdngigkeit von den Sollwertimpulsen am Eingang.
Zur Aktivierung des Parameterwerts stellen Sie die ,Auswahl elektronisches Getriebe” in Parameter PA21 auf ,Anzahl Soll-
wertimpulse pro Umdrehung” (10000) ein. Bei der Regelung fiir lineare Servomotoren ist diese Einstellung nicht méglich.

Tab. 7-4:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-A-RJ (2)
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Parameter

MR-J4-A-RJ

Nummer Symbol LIALE Einheit Einstellbereich | Re9¢-
stellung lungsart
PA06 *CMX 1 1-16777215 CPCL

Elektronisches Getriebe (Zahler des Multiplikationsfaktors fiir Sollwertimpulse)

Stellen Sie den Zahler fir das elektronische Getriebe ein (siehe Bedienungsanleitung).

Schalten Sie nach der Einstellung die Spannungsversorgung aus und wieder ein, um den Parameterwert fiir die Positionier-
funktion zu aktivieren.

Zur Aktivierung des Parameters stellen Sie die ,Auswahl elektronisches Getriebe” in Parameter PA21 auf ,Elektronisches
Getriebe” (00JO0), ,Kompatibilitdt zum J3-Einstellwert des elektronischen Getriebes” (2000) oder ,Kompatibilitat zum
J2S-Einstellwert des elektronischen Getriebes” (30000) ein.

Stellen Sie das elektronische Getriebe innerhalb des vorgegebenen Einstellbereichs ein. Bei einer Einstellung au3erhalb des
Einstellbereichs tritt der Parameterfehler (AL. 37) auf.

Parameter PA21 Einstellbereich elektronisches Getriebe
oo (1/865) < (CMX/CDV) < 271471
2000 (1/13825) < (CMX/CDV) < 16967
3000 (1/27649) < (CMX/CDV) < 8484
PAO6 *CMX 1 1-16777215 PS

Anzahl der Zdhne des maschinenseitigen Zahnrads
Stellen Sie die Anzahl der Zdhne des Zahnrads auf Maschinenseite ein (siehe Bedienungsanleitung).

Schalten Sie nach der Einstellung die Spannungsversorgung aus und wieder ein, um den Parameterwert fiir die Positionier-
funktion zu aktivieren.

Stellen Sie das elektronische Getriebe innerhalb des vorgegebenen Einstellbereichs ein.
@M 1=CMX =16384,1<CDV =< 16384

1 CMX
<

= = 9999
9999 cbv

©)

® CDV x STN = 32767 (STN: Anzahl Stationen pro Umdrehung (Parameter PT28))
@ CMX x CDV = 100000
Bei einer Einstellung auBerhalb des Einstellbereichs tritt der Parameterfehler (AL. 37) auf.
Wenn das Ubersetzungsverhiltnisses fiir das elektronische Getriebe zum manuellen Betrieb zu klein ist, kann es sein, dass
der Motor nicht mit der Solldrehzahl lauft.
1 CMX

Verfahrweg einer Station = Pt (Servomotor-Auflésung) x <N X v

PAO7 *CDV 1 1-16777215 CPCL

Elektronisches Getriebe (Nenner des Multiplikationsfaktors fur Sollwertimpulse)
Stellen Sie den Nenner fir das elektronische Getriebe ein (siehe Bedienungsanleitung).

Schalten Sie nach der Einstellung die Spannungsversorgung aus und wieder ein, um den Parameterwert fiir die Positionier-
funktion zu aktivieren.

Zur Aktivierung des Parameters stellen Sie die ,Auswahl elektronisches Getriebe” in Parameter PA21 auf ,Elektronisches
Getriebe” (00J00), ,Kompatibilitdt zum J3-Einstellwert des elektronischen Getriebes” (200JJ) oder ,Kompatibilitdt zum
J2S-Einstellwert des elektronischen Getriebes” (30300) ein.

Stellen Sie das elektronische Getriebe innerhalb des vorgegebenen Einstellbereichs von Parameter 06 ein. Bei einer Einstel-
lung auBerhalb des Einstellbereichs tritt der Parameterfehler (AL. 37) auf.

PAO7 *CDV 1 1-16777215 PS

Anzahl der Zéhne des motorseitigen Zahnrads

Stellen Sie die Anzahl der Zéhne des Zahnrads auf Motorseite ein (siehe Bedienungsanleitung).

Schalten Sie nach der Einstellung die Spannungsversorgung aus und wieder ein, um den Parameterwert fiir die Positionier-
funktion zu aktivieren.

Stellen Sie das elektronische Getriebe innerhalb des vorgegebenen Einstellbereichs von Parameter 06 ein. Bei einer Einstel-
lung auBerhalb des Einstellbereichs tritt der Parameterfehler (AL. 37) auf.

Tab. 7-4:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-A-RJ (3)
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MR-J4-A-RJ Parameter
Nummer Symbol Werkselns Einheit Einstellbereich | €98
stellung lungsart
Siehe
PAO8 ATU 0001H . CPCLPS
Beschreibung
Auto-Tuning

Auswabhl der Verstarkungseinstellmethode

ojojol |
T

erstarkungseinstellmethode

Auto-Tuning 1
Auto-Tuning 2
Manuell

AN O<

Herstellereinstellung
000: Reserviert

Zweifache Verstarkungseinstellung 2
Weitere Informationen finden Sie in der folgenden Tabelle.

Zweifache Verstarkungseinstellung (Interpolation)

Einstellwert |Verstarkungseinstellung

Automatisch eingestellte Parameter

Zweifache Verstarkungsein-

Liocio stellung 1 (Interpolation)

PB0O6
PBO8
PB09
PB10

(Massentragheitsverhaltnis))
(Verstarkungsfaktor Lageregelkreis)
(Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis)
(I-Anteil Drehzahlregelkreis)

0om Auto-Tuning 1

PB06
PBO7

PB08
PB09
PB10

(Massentragheitsverhaltnis))
(Verstarkungsfaktor Lageregelung virtueller
Regelkreis)

(Verstarkungsfaktor Lageregelkreis)
(Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis)
(I-Anteil Drehzahlregelkreis)

0oo2 Auto-Tuning 2

PBO7

PB08
PB09
PB10

(Verstarkungsfaktor Lageregelung virtueller
Regelkreis))

(Verstarkungsfaktor Lageregelkreis)
(Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis)
(I-Anteil Drehzahlregelkreis)

0ods Manuell

Zweifache Verstarkungsein-

o4 stellung 2

PB08
PB09
PB10

(Verstarkungsfaktor Lageregelkreis)
(Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis)
(I-Anteil Drehzahlregelkreis)

Tab. 7-4:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-A-RJ (4)
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Parameter MR-J4-A-RJ
Nummer Symbol LIALE Einheit Einstellbereich | Re9¢-
stellung lungsart
PA09 RSP 16 1-40 CPCLPS
Ansprechverhalten des Auto-Tunings
Einstellung des Ansprechverhaltens des Auto-Tunings.
Maschinenverhalten Maschinenverhalten
were | mprec | Pt wert [ ansprecr- | Resmarafe
verhalten Maschine [Hz] verhalten Maschine [Hz]
1 langsam 2,7 21 mittel 67,1
2 A 3,6 22 A 75,6
3 4,9 23 85,2
4 6,6 24 95,9
5 10,0 25 108,0
6 11,3 26 121,7
7 12,7 27 1371
8 14,3 28 154,4
9 16,1 29 173,9
10 18,1 30 195,9
11 204 31 220,6
12 23,0 32 248,5
13 259 33 2799
14 29,2 34 3153
15 32,9 35 355,1
16 37,0 36 400,0
17 41,7 37 446,6
18 47,0 38 501,2
19 v 529 39 v 571,5
20 mittel 59,6 40 schnell 642,7
PA10 INP 100 Impuls 0-65535 CPCLPS
Schaltschwelle ,In Position”
Einstellung eines Bereiches in Sollwertimpulsen, in dem das Signal ,In Position” an die Steuerung ausgegeben wird.
Stellen Sie zur Anderung der Einheit in Servomotor-Encoder-Impulsen Parameter PC24 ein.
Parameter PAO1 Einstellbereich ,In Position”
0006 (Positionierfunktion (Positionstabelle)) Der Bereich, bei dem die Signale
MEND (Verfahrweg beendet), PED
. X (Endposition) und INP (In Position)
0JO0O7 (Positionierfunktion (Programm)) eingegeben werden.
Der Bereich, bei dem die Signale
0008 (Positionierfunktion (Indexer)) MEND (Verfahrweg beendet) und INP
(In Position) eingegeben werden.
In Abhangigkeit von der Positionierfunktion ist die Einheit wie folgt:
® Positionstabelle oder Programm
Auswahl mit Parameter PTO1 zwischen [um], 10" [inch], 1073 [Grad] oder [Impulse]
® Indexer
Sollwertimpulse [Impuls] (eine lastseitige Drehung, dargestellt durch die Impulsanzahl der Encoder-Auflésung)
Beispiel:
Um fiir den Bereich ,In Position” auf der Lastseite einen Drehwinkel von ,+ 1 Grad” zu realisieren, stellen Sie
4194304 x (1/360) = 11650 Impulse ein.

Tab. 7-4:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-A-RJ (5)
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MR-J4-A-RJ Parameter

Nummer Symbol S Einheit Einstellbereich | Re9¢"
stellung lungsart
PA11 TLP 100,0 % 0,0-100,0 CPCLPS

Drehmomentbegrenzung Vorwartsdrehung/Dauerkraftbegrenzung Positivrichtung

Mit diesem Parameter kann das Drehmoment oder die Dauerkraft des Servomotors begrenzt werden. Weitere Hinweise zur
Einstellung dieses Parameters finden Sie in der Bedienungsanleitung.

Beim analogen Ausgangssignal fiir Drehmoment oder Dauerkraft entspricht der grof3ere Einstellwert von Parameter PA11
oder PA12 der Spannung von 8 V.

Die Einstellung des Parameters erfolgt unter der Annahme, dass das maximale Drehmoment oder die maximale Dauerkraft
100,0 [%] entspricht.

Dieser Parameter dient zur Begrenzung des Drehmoments beim motorischen Betrieb des Servomotors entgegen dem Uhr-
zeigersinn (CCW) bzw. des Linarmotors in positiver Richtung oder im generatorischen Betrieb des Servomotors im Uhrzei-
gersinn (CW) bzw. des Linarmotors in negativer Richtung. Setzen Sie den Wert auf 0%, wird kein Drehmoment bzw. keine
Dauerkraft erzeugt.

PA12 TLN 100,0 % 0,0-100,0 CP CLPS

Drehmomentbegrenzung Riickwartsdrehung/Dauerkraftbegrenzung Negativrichtung
Mit diesem Parameter kann das Drehmoment oder die Dauerkraft des Servomotors begrenzt werden. Weitere Hinweise zur
Einstellung dieses Parameters finden Sie in der Bedienungsanleitung.

Beim analogen Ausgangssignal fiir Drehmoment oder Dauerkraft entspricht der grof3ere Einstellwert von Parameter PA11
oder PA12 der Spannung von 8 V.

Die Einstellung des Parameters erfolgt unter der Annahme, dass das maximale Drehmoment oder die maximale Dauerkraft
100,0 [%] entspricht.

Dieser Parameter dient zur Begrenzung des Drehmoments beim motorischen Betrieb des Servomotors im Uhrzeigersinn
(CW) bzw. des Linarmotors in negativer Richtung oder im generatorischen Betrieb des Servomotors entgegen dem Uhrzei-
gersinn (CCW) bzw. des Linarmotors in positiver Richtung. Setzen Sie den Wert auf 0% wird kein Drehmoment bzw. keine
Dauerkraft erzeugt.

PA13 *PLSS 01004 e cPCL
Beschreibung

Impulsformat Sollwertvorgabe

—r— Impulskettenformat Sollwertimpulse
0: Impulskette Vorwarts-/Riickwértsdrehung
1:  Impulskette mit Vorzeichen
2:  A-Phasen/B-Phasen-Impulskette (A- und B-Phasen-Impulsketten werden erst verarbeitet,
nachdem sie mit dem Faktor vier multipliziert wurden.)
Wenn Sie bei der Positionierfunktion das Handrad MR-HDPO1 anschlieen, stellen Sie hier ,2" ein.

Informationen zu den Einstellungen finden Sie in der Tabelle auf der folgenden Seite.

Logik der Impulskette

0: Positive Logik

1:  Negative Logik

Stellen Sie die Logik so ein, dass diese mit der Steuerung identisch ist, welche die Sollwertimpulse

einspeist. Informationen zur Logik der Steuerung finden Sie in den Bedienungsanleitungen der Q-/L-
und F-Serie

Wenn Sie bei der Positionierfunktion das Handrad MR-HDPO1 anschlie3en, stellen Sie hier 0" ein.
Informationen zu den Einstellungen finden Sie in der Tabelle auf der folgenden Seite.

Informationen zur Einstellung dieser Stellen finden Sie in der Tabelle auf der folgenden Seite.

Tab. 7-4:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-A-RJ (6)
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Parameter MR-J4-A-RJ
Nummer Symbol LIALE Einheit Einstellbereich | Re9¢-
stellung lungsart
PA13 *PLSS 01001 Siehe cPCL
Beschreibung

| =

Impulsformat Sollwertvorgabe

Informationen zur Einstellung dieser Stellen finden Sie auf der vorhergehenden Seite.

Eingangsfilter fir Sollwertimpulse
Durch Auswahl eines geeigneten Filters kann der Stérabstand verbessert werden.
0: Eingangssollwertimpulse mit maximal 4 Mimpulse/s
1:  Eingangssollwertimpulse mit maximal 1 Mimpulse/s
2: Eingangssollwertimpulse mit maximal 500 kimpulse/s
3: Eingangssollwertimpulse mit maximal 200 kimpulse/s
(verfugbar ab Software-Version A5)

In der Einstellung ,1” werden Sollwertimpulse von bis zu T Mimpulse/s verarbeitet. Bei Sollwertim-
pulsen ab 1T Mimpulse/s bis maximal 4 Mimpulse/s stellen Sie ,0 ein.
Wenn Sie zur Positionierung das Handrad MR-HDPO1 anschlief3en, stellen Sie hier ,2” oder ,3"ein

Eine falsche Einstellung kann folgende Fehlfunktionen verursachen:
- Die Filtereinstellung einer hheren Impulsrate als das Sollwertsignal reduziert den Stérabstand.
- DieFiltereinstellung einer niedrigeren Impulsrate als das Sollwertsignal fiihrt zu Positionsversatz.

Herstellereinstellung
0: Reserviert

Vorgabe Vorgabe
Einstellwert |Impulskettenformat Vorwaértsdrehung Riickwéartsdrehung
(positive Richtung) (negative Richtung)
Impulskette Vorwarts-
drehung (Impulskette PP AT
00104 positive R|chtL.1.ng) )
Impulskette Riickwarts- NP
drehung (Impulskette ISEAEAREN
x~ |negative Richtung)
{2
% PPRIRNANT R
Z |Impulskette plus
CO 1w S, |Vorzeichen
(7]
z NP — L
I S D R
A-Phasen-Impulskette | PP
O0O12H
B-Phasen-Impulskette Tl FL T
NP
Impulskette Vorwarts-
drehung (Impulskette pp F1F1LF1LE
C000x positive RIChtL'J'ng) )
Impulskette Riickwarts- m
drehung (Impulskette NP
X |negative Richtung)
g
o i N N . R N
2 Impulskette plus PP
0001w = .
2 |Vorzeichen
o NP
o H L
PPl Fy v fef
A-Phasen-Impulskette
0002w
B-Phasen-Impulskette NP e IR ' BN S N e S S

Die Pfeile an den Signalflanken geben an, ob die Ansteuerung auf die ansteigende oder abfallende Flanke erfolgt. A- und B-
Phasen-Impulsketten werden erst verarbeitet, nachdem sie mit dem Faktor vier multipliziert wurden.

Wenn Sie bei der Positionierfunktion das Handrad MR-HDPO1 anschlief8en, stellen Sie hier ,[dCJ02+" ein.

Tab. 7-4:

Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-A-RJ (7)
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MR-J4-A-RJ Parameter
Nummer Symbol S Einheit Einstellbereich | Re9¢"
stellung lungsart
PA14 *POL 0 0,1 P

Drehrichtung/Fahrwegrichtung

tensignals fest.

Drehrichtung des Servomotors:

Vorwértsdrehung
(CCW - links)

A/

/' (CW - rechts)
Ruckwartsdrehung

Legen Sie die Drehrichtung des Servomotors bzw. die Fahrwegrichtung des Linearmotors bei Einspeisung des Impulsket-

Drehrichtung Servomo tor/

1

Einstell- Fahrwegrichtung Linearmotor
wert Impulseingabe Impulseingabe
Vorwirtsdrehung Riickwartsdrehung
0 Links (CCW) oder Rechts (CW) oder
positive Richtung negative Richtung
Rechts (CW) oder Links (CCW) oder

negative Richtung

positive Richtung

Die positiven/negativen Richtungen des linearen Servomotors sind wie folgt festgelegt:.

Negative Richtung  Sekundarteil

Positive Richtung

Primarteil

Serie LM-H3/LM-F

Sekundarteil

Serie LM-U2

Negative Richtung

Primarteil

<

Positive Richtung

Negative Richtung

Serie LM-K2

PA15 *ENR

Impulse/
Umdrehung

1-4194304 PST

Auflésung Encodersimulation

(nach Multiplikation mit 4).

Stellen Sie die Anzahl der Impulse ein, die bei einer vollen Umdrehung des Motors am simulierten Encoderausgang ausge-
geben wird, unter Beriicksichtigung des Teilerfaktors oder des Ubersetzungsverhaltnisses des elektronischen Getriebes

Zur Zéhlereinstellung des elektronischen Getriebes stellen Sie den Parameter PC19 (Auswahl Encodersimulation) auf
,0030" (Elektronische Getriebeeinstellung fiir A-/B-Phasenimpulse) ein.

Die maximale Ausgangsfrequenz betrégt 4,6 Mimpulse/s. Stellen Sie den Parameter innerhalb des Einstellbereichs ein.

PA16 *ENR2

1-4194304 PST

Auflésung Encodersimulation 2

Stellen Sie den Nenner des elektronischen Getriebes fiir die Ausgabe der A-/B-Phasen-Impulse ein.

Zur Nennereinstellung des elektronischen Getriebes stellen Sie den Parameter PC19 (Auswahl Encodersimulation) auf
,0030" (Elektronische Getriebeeinstellung fiir A-/B-Phasenimpulse) ein.

Tab. 7-4:

Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-A-RJ (8)
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Parameter MR-J4-A-RJ
Nummer Symbol LIALE Einheit Einstellbereich | Re9¢-
stellung lungsart
]
PA17 *MSR 0000+ ;':s'lf‘reibung cPCL
Einstellung Servomotorserie
Wahlen Sie bei Einsatz eines linearen Servomotors das entsprechende Modell aus der folgenden Tabelle aus und stellen Sie
die Parameter PA17 und PA18 entsprechend ein.
Linearmotor Servomotormodell Parametereinstellung
Servomotorserie (Primarteil) PA17 PA18
LM-H3P2A-07P-BSSO 2101H
LM-H3P3A-12P-CSSO 310TH
LM-H3P3B-24P-CSSO 3201H
LM-H3P3C-36P-CSSO 3301H
LM-H3 LM-H3P3D-48P-CSSO 00BBH 3401H
LM-H3P7A-24P-ASSO 7101H
LM-H3P7B-48P-ASSO 7201H
LM-H3P7C-72P-ASSO 730TH
LM-H3P7D-96P-ASSO 740TH
LM-U2PAB-05M-0SS0 A201H
LM-U2PAD-10M-0SS0 A401H
LM-U2PAF-15M-0SS0 A601H
LM-U2PBB-07M-1SS0 B201H
LM-U2 LM-U2PBD-15M-1SS0 00B4H B40TH
LM-U2PBF-22M-1SS0 2601H
LM-U2P2B-40M-2S50 2201H
LM-U2P2C-60M-2550 2301H
LM-U2P2D-80M-2550 2401H
LM-FP2B-06M-1550 © 2201H
LM-FP2D-12M-1550 @ 2401H
LM-FP2F-18M-1550 © 2601H
LM-FP4B-12M-1550 © 4201H
LM-FP4D-24M-1550 © 4401H
LM-FP4F-36M-1550 © 4601H
LM-FP4H-48M-1550 © 4801H
we  [immensel |, [
- -06M- H
LM-FP2D-12M-1550 @ 24024
LM-FP2F-18M-1550 @ 2602+
LM-FP4B-12M-1SS0 o 4202H
LM-FP4D-24M-1550 @ 44021
LM-FP4F-36M-1550 @ 4602H
LM-FP4H-48M-1550 @ 48021
LM-FP5H-60M-1550 @ 58021
LM-K2P1A-01M-25S1 1101H
LM-K2P1C-03M-2SS1 1301H
LM-K2P2A-02M-1SS1 2101H
LM-K2 LM-K2P2C-07M-1551 00B8H 2301H
LM-K2P2E-12M-1S51 2501H
LM-K2P3C-14M-1SS1 3301H
LM-K2P3E-24M-1SS51 3501H
PA18 *MTY 0000+ Siehe cPCL
Beschreibung
Einstellung Servomotortyp
Wahlen Sie bei Einsatz eines linearen Servomotors das entsprechende Modell aus der vorstehenden Tabelle von Parameter
PA17 aus und stellen Sie die Parameter PA17 und PA18 entsprechend ein.

Tab. 7-4:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-A-RJ (9)
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MR-J4-A-RJ Parameter
Nummer Symbol S Einheit Einstellbereich | Re9¢"
stellung lungsart

PA19

Siehe

*
BLK 00AAH Beschreibung

CP CLPS

Parameter-Schreibschutz

Wahlen Sie eine Einstellung, die lhrem gew{inschten Umfang fiir das Schreiben und das Lesen von Parametern entspricht,
aus der folgenden Tabelle aus.

PA19 Funktion | PA | PB | PC ( PD | PE | PF | PL | Po | PT
Keiner der Lesen v — - = = =] = | = | =
folgend
OV%Z?teen Schreiben | vV | — | — | — | — | — | — | — | —

Lesen nur — — — — — — —

19

000AH nur
Schreiben O e e e B B e e e
000B Lesen (4 v (4 _ | - = | = | = | —
" Schreiben | v v v —_ | - = | = | = | =
Lesen v v (4 v — | - = | = | =
000CH IS hreiben | v | v | v | v | — | — | — | — | —
00AAH Lesen v v v v v v — — —

Werksein-

(Sts{,j:g; Schreben | v | v | v | v | v | v | —| = | =

00ABH Lesen (4 v (4 v v v v v v

Schreiben | v (%4 v v v v v v v
Lesen v — — — — — — — —
1008+ Schreiben r}tg — | - - - = = | = | =
Lesen v v v v — | - = | = | =

100C
: Schreiben r}tg — | - - - = = | = | =
Lesen (4 v v v 4 v | — | — | —

10AA
A Schreiben r}tg — | - - - = = | = | =
Lesen v v v v v v (4 v v

10AB
A Schreiben r}t;r — | - - - = = | = | =

PA20 *TDS 0000+ oD CPCLPS
Beschreibung

L

Einstellung Tough-Drive
In Abhangigkeit vom Zustand der Spannungsversorgung und der Schwankung der Last kdnnen Alarme mit der Tough-
Drive-Funktion unterdriickt werden.

Wahrend der Tough-Drive-Funktion kann den PinsCN1-13, CN1-14, CN1-22 bis CN1-25 und CN1-49 mit den Parametern
PD23 bis PD26 und PD28 die Funktion MTTR zugewiesen werden.

Herstellereinstellung
O0JIO: Reserviert

Vibrationsunterdriickung der Tough-Drive-Funktion
0: Deaktiviert
1:  Aktiviert

Die Einstellung ,1” bewirkt eine Unterdriickung von Vibrationen durch automatische Einstellung der
Parameter PB13 und PB15 (1. und 2. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen), wenn
die Vibration der in Parameter PF23 eingestellte Wert flir Resonanzschwingungen Uberschreitet.
Stellen Sie Parameter PF24 (Vibration Tough-Drive-Funktion - Alarmauswahl) ein, um bei Uberschrei-
tung des Werts flr Resonanzschwingungen einen Alarm oder eine Warnung auszugeben. Weitere
Informationen finden Sie in der Bedienungsanleitung.

SEMI-F47-Funktion
0: Deaktiviert
1: Aktiviert

Die Einstellung , 1” unterdriickt das Auftreten von Alarm AL. 10 (Unterspannung), da die im Konden-
sator gespeicherte Energie wahrend eines kurzzeitigen Netzausfalls fiir den Betrieb genutzt wird. Mit
Parameter PF25 (SEMI-F47-Funktion - Zeitverzogerung Netzausfallerfassung) lasst sich die Zeit-
spanne einstellen, bis der Alarm AL 10.1 (Unterspannung Steuerkreis) auftritt.

Tab. 7-4:

Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-A-RJ (10)

Einsteigerhandbuch Servoverstarker MELSERVO J4



Parameter MR-J4-A-RJ
Nummer Symbol LIALE Einheit Einstellbereich | Re9¢-
stellung lungsart
Siehe
PA21 *AOP3 0001H . CPCLPS
Beschreibung

Funktionsauswahl A-3

—r—One—Touch—Tuning—Funktion
0: Deaktiviert
1:  Aktiviert

Beim Einstellwert ,0” steht das One-Touch-Tuning nicht zur Verfiigung.

Herstellereinstellung
00: Reserviert

Auswabhl elektronisches Getriebe

Bei einer Anderung dieser Stelle dndert sich auch die Referenzposition. Fiihren Sie die Referenzpunkt-
fahrt erneut durch.

0: Elektronisches Getriebe (Parameter PAO6 und PA07)
1:  Keine Verwendung bei der Positionierfunktion. Die Einstellung erzeugt einen Parameterfehler
(AL. 37).
2:  Kompatibilitdat zum J3-Einstellwert des elektronischen Getriebes
(Elektronisches Getriebe (PA06 und PAQ7 x 16))
Die elektronische Getriebeeinstellung vom MR-J3 kann verwendet werden.
3:  Kompatibilitat zum J2S-Einstellwert des elektronischen Getriebes
(Elektronisches Getriebe (PA06 und PA07 x 32)
Die elektronische Getriebeeinstellung vom MR-J2S kann verwendet werden.

Siehe
Beschreibung

PA23 DRAT 0000H CP CLPS

Alarmauswahl zum Start der Servostatus-Protokollierung

_l_—AuswahI Alarmdetail

Stellen Sie die Nummer des Alarmdetails zum Start der Servostatus-Protokollierung ein.
Sind diese beide Stellen ,0 0” ist nur die Einstellung der Alarm-Nr. aktiviert.

Auswahl Alarm
Stellen Sie die Nummer des Alarms zum Start der Servostatus-Protokollierung ein.
Sind diese beide Stellen ,0 0” ist die Servostatus-Protokollierung deaktiviert.

Einstellbeispiel:
Stellen Sie ,5 0 0 0" ein, damit die Servostatus-Protokollierung startet, wenn AL. 50 (Uberlast 1) auftritt.

Stellen Sie ,5 0 0 3" ein, damit die Servostatus-Protokollierung startet, wenn AL. 50.3 (Thermischer Uberlastfehler 4 wahrend
Betrieb) auftritt.

PA24 AOP4 0000 s CP CLPS
Beschreibung

Funktionsauswahl A-4

—I—— Methode der Vibrationsunterdriickung
0: Standard
1:  Drei Massentragheiten
2: Geringes Ansprechverhalten

Bei Auswahl der Methode ,Standard” oder ,Geringes Ansprechverhalten” steht die ,Vibrationsunter-
driickung 2“ nicht zur Verfiigung.

Bei der Methode ,Drei Massentragheiten” steht Parameter PB04 (Vorsteuerung Lageregelung) nicht
zur Verfligung.

Stoppen Sie wahrend der Methode ,Drei Massentragheiten” oder ,Geringes Ansprechverhalten” den
Motor, bevor Sie die Betriebsart wechseln.

Herstellereinstellung
000: Reserviert

Tab. 7-4:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-A-RJ (11)
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MR-J4-A-RJ Parameter

Nummer Symbol S Einheit Einstellbereich | Re9¢"
stellung lungsart
PA25 OTHOV 0 % Siehe CPCLPS
Beschreibung

One-Touch-Tuning - zuldssige Positionsliberschreitung

Stellen den Wert fiir eine zuldssigen Uberschreitung der Position beim One-Touch-Tuning als Prozentwert der Schalt-
schwelle ,In Position” ein.

Der Einstellwert 0 entspricht 50 %.

PA26 *AOP5 0000 MG CP CLPS
Beschreibung

Funktionsauswahl A-5

—I_— Drehmomentbegrenzung bei kurzzeitigem Netzausfall (kurzzeitiger Netzausfall bei Tough-Drive-

Funktion)
0: Deaktiviert
1: Aktiviert

Bei Auftreten eines kurzzeitigen Netzausfalls wéhrend des Betriebs und aktivierter Tough-Drive-
Funktion wird das Drehmoment wahrend der Beschleunigung begrenzt, um die Entnahme der
elektrische Energie zu vermindern, die im Ladekondensator des Servoverstérkers gespeichert ist.
AuBerdem wird dadurch die Zeit verlangert, bis der Alarm AL. 10.2 (Unterspannung Leistungskreis)
auftritt. Demzufolge kann in Parameter PF25 (SEMI-F47-Funktion - Zeitverzégerung Netzausfaller-
fassung) eine langere Zeit eingestellt werden. Die Drehmomentbegrenzung bei kurzzeitigem Netz-
ausfall ist nur aktivierbar, wenn auch die SEMI-F47-Funktion in Parameter PA20 aktiviert ist ((J100).

Herstellereinstellung
000: Reserviert

Tab. 7-4:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-A-RJ (12)
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Parameter

MR-J4-B(-RJ)

7.3

HINWEISE

7.3.1

HINWEISE

MR-J4-B(-R)J)

Wenn Sie den Servoverstérker an eine Systemsteuerung anschlieBen, werden die Werte von jedem
Parameter von der Steuerung in den Verstarker geschrieben.

In Abhdngigkeit vom Modell der Servosystemsteuerung, der Software-Version des Servoverstar-
kers und der Version des Einstellprogramms MR Configurator2 kann es sein, dass einige Parameter
aufgrund abweichender Einstellbereiche usw. nicht eingestellt werden. Weitere Informationen

dazu finden Sie in der Bedienungsanleitung der Systemsteuerung.

Grundparameter

Die mit * gekennzeichneten Parameter werden unter den folgenden Bedingungen aktiviert:

- *® Schalten Sie nach der Einstellung der Parameter die Spannungsversorgung aus und
wieder ein oder setzen Sie die Steuerung zuriick (Reset).

- ** Schalten Sie nach der Einstellung der Parameter die Spannungsversorgung aus und
wieder ein.

Die Abkirzungen fiir die Betriebsarten sind wie folgt:

Standard:  Standardeinsatz eines rotatorischen Servomotors (Regelung mit Motor-Encoder)

Full.: Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder am rotatorischen Servomotor

- Lin. Einsatz eines linearen Servomotors

- DD: Einsatz eines Direct-Drive-Servomotors (DD)
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MR-J4-B(-RJ)

Parameter

Parameter PALIL]
Betriebsart
Werks- =

Nr. Symbol | Beschreibung ﬁ::sgtel- Einheit g § £la

£l2 (5|0

n
PAO1 | **STY Einstellung Betriebsart 1000H — vViv| v v
PA02 | **REG Auswabhl optionaler Bremswiderstand 0000H — vViv| v Vv
PAO3 | *ABS Auswahl Absolutwertsystem 0000H |— vV|ivi iv| v
PA04 | *AOP1 | Funktionsauswahl A-1 20000 | — vV|ivi iv v
PAO5 | — 10000 — —|——|—
PAO6 | — Herstellereinstellung 1 — —|——|—
PAO7 | — 1 — — ===
PAO8 | ATU Auto-Tuning 0001TH | — V| iV iV v
PA09 | RSP Ansprechverhalten des Auto-Tunings 16 — Vi iV iV v
PA10 |INP Schaltschwelle ,In Position” 1600 Impuls vV iv| vV v
PA11 | — 10000 | — —|——|—
PA12 | — Herstellereinstellung 10000 |— — | ===
PA13 | — 0000+ e — ===
PA14 | *POL Drehrichtung/Fahrwegrichtung 0 — vV|ivi iv| v
PA15 | *ENR Auflésung Encodersimulation 4000 Impulse/ V| v iv v

Umdrehung

PA16 | *ENR2 | Auflésung Encodersimulation 2 1 — V| iV Vi v
PA17 | **MSR | Einstellung Servomotorserie 0000H |— —|— |V |—
PA18 | **MTY | Einstellung Servomotortyp 0000+ — —|— |V |—
PA19 | *BLK Parameter-Schreibschutz 00ABH | — vV|ivi iv| v
PA20 | *TDS Einstellung Tough-Drive 0000H |— V| iV iV v
PA21 | *AOP3 | Funktionsauswahl A-3 000TH | — V| iV iV v
PA22 | **PCS Kombinierte Lageregelung 0000H |— vV |i—|—|—
PA23 | DRAT Alarmauswahl zum Start der Servostatus-Protokollierung 0000H |— V| iV Vi v
PA24 | AOP4 Funktionsauswahl A-4 0000H |— V| iV iV v
PA25 | OTHOV | One-Touch-Tuning - zuldssige Positionsliberschreitung 0 % V| iV iV v
PA26 | *AOP5 | Funktionsauswahl 0000H |— vV|ivi iv| v
PA27 |— 0000H |— —|—|——
PA28 | — 0000+ — — ===
PA29 | — 0000H — —|——|—
Az 1 Herstellereinstellung o0oon 1= D D
PA31 | — 0000+ — — ===
PA32 | — 0000H — —|——|—
Tab. 7-5: Parameterliste Grundparameter flir MR-J4-B(-RJ)
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Parameter

MR-J4-B(-RJ)

Beschreibung der Grundparameter

Nummer

Symbol Ll Einheit Einstellbereich
einstellung

PAO1

Siehe

*¥
STY 10004 Beschreibung

Einstellung Betriebsart

-

Herstellereinstellung
JOCI0: Reserviert

Betriebsart

0: Standardbetrieb

1:  Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder

4. Regelung mit linearem Servomotor

6: Regelung mit Direct-Drive-Servomotor (ausgenommen 400-V-Servoverstarker)

Andere, als die oben aufgefiihrten Einstellwert verursachen einen Parameterfehler (AL. 37). Die
Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder steht fiir die Servoverstarker MR-J4-C1BI(-RJ) ab
Software-Version A3 zur Verfligung.

Betriebsart
0: J3-Kompatibilitdatsmodus
1:  J4-Modus

Zur Anderung dieser Einstellung verwenden Sie die Anwendungssoftware ,Auswahl MR-J4(W)-M-
Modus". Bei einer Anderung der Einstellung ohne diese Anwendung wird der Betriebsartfehler (AL.3E)
angezeigt.

PA02

Siehe
Beschreibung

**REG 0000H

Auswahl optionaler Bremswiderstand

_I_— Auswahl des optionalen Bremswiderstandes

Eine falsche Einstellung kann zur Uberhitzung des Bremswiderstandes fiihren. Brandgefahr!
Wenn der eingestellte Bremswiderstand nicht zum Servoverstarker passt, wird der Parameterfehler (AL. 37) angezeigt.

00: keiner
- Beim Servoverstarker mit 100 W wird kein Bremswiderstand verwendet.
- Beiden Servoverstéarkern von 0,2 bis 7 kW wird der eingebaute Bremswiderstand verwendet.
- Beiden Servoverstarkern von 11 bis 22 kW wird der mitgelieferte Bremswiderstand bzw. die

mitgelieferte Bremseinheit verwendet.

01: FR-RC-(H)/FR-CV-(H)/FR-BU2-(H)
Bei Verwendung von FR-RC-(H), FR-CV-(H) oder FR-BU2-(H), muss in Parameter PC20 ,Modus 2“
(d0O0O1) eingestellt werden.
(Modusauswahl Alarmerkennung bei Unterspannung)

02: MR-RB032

03: MR-RB12

04: MR-RB32

05: MR-RB30

06: MR-RB50 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

08: MR-RB31

09: MR-RB51 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

0B: MR-RB3N

0C: MR-RB5N (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

80: MR-RB1H-4

81: MR-RB3M-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

82: MR-RB3G-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

83: MR-RB5G-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

84: MR-RB34-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

85: MR-RB54-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

91: MR-RB3U-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

92: MR-RB5U-4 (Ventilator zur Kiihlung erforderlich)

FA: Wenn bei den Servoverstarkern von 11 bis 22 kW der mitgelieferte Bremswiderstand oder die
mitgelieferte Bremseinheit mit einem Ventilator gekiihlt wird, kann das Bremsvermogen erhoht
werden.

Herstellereinstellung
00: Reserviert

Tab. 7-6:

Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-B(-RJ) (1)

S MITSUBISHI ELECTRIC



MR-J4-B(-RJ) Parameter

Nummer Symbol V\!erks- Einheit Einstellbereich
einstellung
Siehe
*
PAO3 ABS 0000H Beschreibung

Auswahl Absolutwertsystem

ojojol |
T

Positionierung
0: Standard (inkremental)
1:  Absolutwertsystem

Herstellereinstellung
000: Reserviert

Stellen Sie diesen Parameter bei Verwendung des Absolutwertsystems ein. Dieser Parameter steht bei der Drehzahl- und
Drehmomentregelung nicht zur Verfligung.

Siehe
Beschreibung

PA04 *AOP1 20004

Funktionswahl A-1
Mit dieser Einstellung wird der Sofort-Stopp-Eingang ausgewdhlt sowie die Sofort-Stopp-Bremsfunktion.

T Jo[o]
.

Herstellereinstellung
00: Reserviert

Auswahl Servo-Sofort-Stopp
0: Aktiviert (Verwendung der Sofort-Stopp-Eingange EM2 oder EM1)
1:  Deaktiviert (Keine Verwendung der Sofort-Stopp-Eingdnge EM2 oder EM1)

Weitere Informationen finden Sie in der folgenden Tabelle.

Auswahl Sofort-Stopp-Bremsfunktion
0: Sofort-Stopp-Bremsfunktion deaktiviert (mit EM1)
2:  Sofort-Stopp-Bremsfunktion aktiviert (mit EM2)

Weitere Informationen finden Sie in der folgenden Tabelle.

Bremsmethode
Einstellung | EM2/EM1
EM2 oder EM1 ist aus Alarm ist aufgetreten

Signal MBR (Automatisches Signal MBR (Automatisches
000101 EM1T Schalten einer Haltebremse) Schalten einer Haltebremse)
schaltet ohne Sofort-Stopp- schaltet ohne Sofort-Stopp-

Bremsung aus Bremsung aus
Signal MBR (Automatisches Signal MBR (Automatisches
20000 EM2 Schalten einer Haltebremse) Schalten einer Haltebremse)
schaltet nach Sofort-Stopp- schaltet nach Sofort-Stopp-

Bremsung aus Bremsung aus
Keine Ver- Signal MBR (Automatisches
0100 wendung _ Schalten einer Haltebremse)
von EM2 schaltet ohne Sofort-Stopp-

oder EM1 Bremsung aus
Keine Ver- Signal MBR (Automatisches
51000 wendung o Schalten einer Haltebremse)
von EM2 schaltet nach Sofort-Stopp-

oder EM1 Bremsung aus
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Parameter MR-J4-B(-RJ)

Nummer Symbol V\!erks- Einheit Einstellbereich
einstellung
Siehe
PA0O8 ATU 0001H Beschreibung
Auto-Tuning
Auswahl der Verstarkungseinstellmethode
—r—Versta'rkungseinstellmethode

0: Zweifache Verstarkungseinstellung 1 (Interpolation)

1:  Auto-Tuning 1

2:  Auto-Tuning 2

3: Manuell

4:  Zweifache Verstarkungseinstellung 2

Weitere Informationen finden Sie in der folgenden Tabelle.

Herstellereinstellung

000: Reserviert

Einstellwert |Verstarkungseinstellung Automatisch eingestellte Parameter

PB06 (Massentragheitsverhdltnis)
Zweifache Verstarkungs- PB08 (Verstarkungsfaktor Lageregelkreis)
einstellung 1 (Interpolation) PB09 (Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis)
PB10 (I-Anteil Drehzahlregelkreis)

PB06 (Massentragheitsverhaltnis)

PBO7 (Verstarkungsfaktor Lageregelung virtueller
Regelkreis)

PB08 (Verstarkungsfaktor Lageregelkreis)

PB09 (Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis)

PB10 (I-Anteil Drehzahlregelkreis)

PB07 (VerstarkungsfaktorLageregelung virtueller
Regelkreis)

0ad2 Auto-Tuning 2 PB08 (Verstarkungsfaktor Lageregelkreisn)

PB09 (Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis)

PB10 (I-Anteil Drehzahlregelkreis)

0ods Manuell —

0onoo

Oom Auto-Tuning 1

PB08 (Verstarkungsfaktor Lageregelkreis)
PB09 (Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis)
PB10 (I-Anteil Drehzahlregelkreis)

Zweifache Verstarkungs-

e einstellung 2
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MR-J4-B(-RJ) Parameter
Nummer Symbol V\!erks- Einheit Einstellbereich
einstellung
PAO9 RSP 16 1-40
Ansprechverhalten des Auto-Tunings
Einstellung des Ansprechverhaltens des Auto-Tunings
Maschinenverhalten Maschinenverhalten
Wert R Resonanzfre- Wert et Resonanzfre-
verhalten L verhalten G
Maschine [Hz] Maschine [Hz]

1 langsam 2,7 21 mittel 67,1

2 A 3,6 22 A 75,6

3 49 23 85,2

4 6,6 24 95,9

5 10,0 25 108,0

6 11,3 26 121,7

7 12,7 27 137,1

8 14,3 28 154,4

9 16,1 29 1739

10 18,1 30 1959

1" 20,4 31 220,6

12 23,0 32 248,5

13 25,9 33 279,9

14 29,2 34 3153

15 32,9 35 3551

16 37,0 36 400,0

17 41,7 37 446,6

18 47,0 38 501,2

19 v 52,9 39 v 571,5

20 mittel 59,6 40 schnell 642,7
PA10 INP 1600 Impuls 0-65535
Schaltschwelle ,In Position”
Einstellung eines Bereiches in Sollwertimpulsen, in dem das Signal ,In Position” an die Steuerung ausgegeben wird.

Tab. 7-6:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-B(-RJ) (4)
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Parameter

MR-J4-B(-RJ)

Nummer Symbol V\!erks- Einheit Einstellbereich
einstellung
PA14 *POL 0 0,1

Drehrichtung/Fahrwegrichtung

Legen Sie die Drehrichtung des Servomotors bzw. die Fahrwegrichtung des Linearmotors bei Einspeisung des Impulsket-
tensignals fest.

Drehrichtung des Servomotors: Drehrichtung Servomo tor/
Einstell- Fahrwegrichtung Linearmotor
Vorwdrtsdrehung t A n
(CCW - links) VI Impulseingabe Impulseingabe
Vorwaértsdrehung Riickwartsdrehung
0 Links (CCW) oder Rechts (CW) oder
Q ~ positive Richtung negative Richtung
'\< Y (CW - rechts) 1 Rechts (CW) oder Links (CCW) oder
Riickwértsdrehung negative Richtung positive Richtung

Die positiven/negativen Richtungen des linearen Servomotors sind wie folgt festgelegt:.

Negative Richtung

Negative Richtung  Sekundarteil Sekundarteil

Positive Richtung

Primarteil

<

Primarteil
Positive Richtung

Sekundarteil

Primarteil
Negative Richtung

Serie LM-H3/LM-F Serie LM-U2 Serie LM-K2

Impulse/
Umdrehung

PA15 *ENR 4000 1-65535

Auflésung Encodersimulation

Stellen Sie die Anzahl der Impulse ein, die bei einer vollen Umdrehung des Motors am simulierten Encoderausgang ausge-
geben wird, unter Beriicksichtigung des Teilerfaktors oder des Ubersetzungsverhaltnisses des elektronischen Getriebes
(nach Multiplikation mit 4).

Zur Zahlereinstellung des elektronischen Getriebes stellen Sie den Parameter PC03 (Auswahl Encodersimulation) auf
,0030" (Elektronische Getriebeeinstellung fur A-/B-Phasenimpulse) ein.

Die maximale Ausgangsfrequenz betragt 4,6 Mimpulse/s. Stellen Sie den Parameter innerhalb des Einstellbereichs ein.

PA16 *ENR2 1 1-65535

Auflésung Encodersimulation 2
Stellen Sie den Nenner des elektronischen Getriebes fir die Ausgabe der A-/B-Phasen-Impulse ein.

Zur Nennereinstellung des elektronischen Getriebes stellen Sie den Parameter PCO3 (Auswahl Encodersimulation) auf
0030 (Elektronische Getriebeeinstellung fiir A-/B-Phasenimpulse) ein.

Tab. 7-6:  Detadillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-B(-RJ) (5)
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MR-J4-B(-RJ)

Parameter

Nummer

Symbol

Werks-

einstellung

Einheit Einstellbereich

PA17

**MSR

0000H

Siehe
Beschreibung

Einstellung Servomotorserie

Wahlen Sie bei Einsatz eines linearen Servomotors das entsprechende Modell aus der folgenden Tabelle aus und stellen Sie
die Parameter PA17 und PA18 entsprechend ein.

PA18

Linearmotor Servomotormodell Parametereinstellung
Servomotorserie (Primarteil) PA17 PA18
LM-H3P2A-07P-BSS0 21011
LM-H3P3A-12P-CSS0 3101H
LM-H3P3B-24P-CSS0 32011
LM-H3P3C-36P-CSSO 33011
LM-H3 LM-H3P3D-48P-CSS0 00BBH 34014
LM-H3P7A-24P-ASSO 7101H
LM-H3P7B-48P-ASS0 7201
LM-H3P7C-72P-ASSO 7301H
LM-H3P7D-96P-ASSO 74011
LM-U2PAB-05M-0550 A201H
LM-U2PAD-10M-0SS0 A401H
LM-U2PAF-15M-0SS0 A601H
LM-U2PBB-07M-1550 B201H
LM-U2 LM-U2PBD-15M-1550 00B4H B401H
LM-U2PBF-22M-1550 2601H
LM-U2P2B-40M-2550 22011
LM-U2P2C-60M-2550 23011
LM-U2P2D-80M-2550 24011
LM-FP2B-06M-1550 © 2201H
LM-FP2D-12M-1550 @ 2401H
LM-FP2F-18M-1550 © 2601H
LM-FP4B-12M-1550 © 4201H
LM-FP4D-24M-1550 © 4401H
LM-FP4F-36M-1550 © 4601H
LM-FP4H-48M-1550 @ 4801H
o 0n
- = - H
LM-FP2D-12M-1550 @ 24024
LM-FP2F-18M-1550 @ 2602H
LM-FP4B-12M-1550 @ 4202+
LM-FP4D-24M-1550 @ 4402n
LM-FP4F-36M-1550 @ 4602+
LM-FP4H-48M-1550 @ 4802+
LM-FP5H-60M-1550 @ 5802H
LM-K2P1A-01M-2551 1107H
LM-K2P1C-03M-2551 13011
LM-K2P2A-02M-15S1 21011
LM-K2 LM-K2P2C-07M-1551 00B8H 23011
LM-K2P2E-12M-15S1 25011
LM-K2P3C-14M-1551 33011
LM-K2P3E-24M-1551 3501H
Siehe
lalif L Beschreibung

Einstellung Servomotortyp

Wahlen Sie bei Einsatz eines linearen Servomotors das entsprechende Modell aus der vorstehenden Tabelle von Parameter
PA17 aus und stellen Sie die Parameter PA17 und PA18 entsprechend ein.

Tab. 7-6:
) Luftkihlung

@ Flissigkeitskiihlung
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Parameter MR-J4-B(-RJ)

Nummer Symbol V\{erks- Einheit Einstellbereich
einstellung
o |
Siehe
*
PA19 BLK 00ABH Beschreibung
Parameter-Schreibschutz
Wahlen Sie eine Einstellung, die lhrem gewiinschten Umfang fiir das Schreiben und das Lesen von Parametern entspricht,
aus der folgenden Tabelle aus.
PA19 Funktion | PA | PB | PC | PD | PE | PF | PL
Keiner der Lesen vV | | —| -] || —1|—
fol
ovgvi?geen Schreiben | ¢ - - | = — | —
Lesen o — | = = | =
19
000AH
Schreiben q%r e e e e e
000BH Lesen (4 v vV | —| | —| =
Schreiben | ¢ v vV | —| — | — | —
Lesen v v v v — | —
000CH IS hreiben | v | v | v | v | — | — | —
00CF Lesen v v v 4 vV | — v
" [Schreben | v | v | v [ v v | — | v
00AA Lesen (4 v (4 v (4 4 —
" [Schreiben | v | v | v | v | v | v | —
00ABH Lesen v v v v v v v
Werksein-
el | schreiben | v [ v [ v [ v ][ v ]v]v
Lesen vV | | —| -] - = —1|—
1008w Schreiben n1ugr e et e el e
Lesen v v v 4 — | — | =
100C
: Schreiben n1ugr el et e e e
Lesen v v v v vV | — v
100F
: Schreiben n1ugr el et e e e
Lesen v v v 4 v 4 —
10AA
: Schreiben n1ugr e et e el e
Lesen v v v v v v v
10AB
" Schreiben n1ugr el et e e e
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MR-J4-B(-RJ)

Parameter

Nummer Symbol V\!erks- Einheit Einstellbereich
einstellung
Siehe
*
PA20 TDS 0000H Beschreibung

Einstellung Tough-Drive

In Abhdngigkeit vom Zustand der Spannungsversorgung und der Schwankung der Last kdnnen Alarme mit der Tough-
Drive-Funktion unterdriickt werden.

Wahrend der Tough-Drive-Funktion kann den Pins CN3-9, CN3-13 und CN3-15 mit den Parametern PDO7 bis PD09 die Funk-
tion MTTR zugewiesen werden.

o[ [ [0
L T

Herstellereinstellung
00J0J0: Reserviert

Vibrationsunterdriickung der Tough-Drive-Funktion
0: Deaktiviert
1:  Aktiviert

Die Einstellung ,1” bewirkt eine Unterdriickung von Vibrationen durch automatische Einstellung der
Parameter PB13 und PB15 (1. und 2. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen), wenn
die Vibration der in Parameter PF23 eingestellte Wert flir Resonanzschwingungen Uberschreitet.
Stellen Sie Parameter PF24 (Vibration Tough-Drive-Funktion - Alarmauswahl) ein, um bei Uberschrei-
tung des Werts flr Resonanzschwingungen einen Alarm oder eine Warnung auszugeben. Weitere
Informationen finden Sie in der Bedienungsanleitung.

SEMI-F47-Funktion
0: Deaktiviert
1: Aktiviert

Die Einstellung , 1” unterdriickt das Auftreten von Alarm AL. 10 (Unterspannung), da die im Konden-
sator gespeicherte Energie wahrend eines kurzzeitigen Netzausfalls fiir den Betrieb genutzt wird. Mit
Parameter PF25 (SEMI-F47-Funktion - Zeitverzogerung Netzausfallerfassung) lasst sich die Zeit-
spanne einstellen, bis der Alarm AL 10.1 (Unterspannung Steuerkreis) auftritt.

Siehe
Beschreibung

PA21 *AOP3 0001H

Funktionsauswahl A-3

—r—One-Touch-Tuning-Funktion
0: Deaktiviert
1:  Aktiviert

Beim Einstellwert ,0” steht das One-Touch-Tuning nicht zur Verfligung.

Herstellereinstellung
000: Reserviert

Siehe
Beschreibung

PA22 **PCS 0000H

Kombinierte Lageregelung

—I——Herstellereinstellung

000: Reserviert

Modus mit Wegldngenmessung

0: Deaktiviert

1:  Im Absolutwertsystem aktiviert

2: Iminkrementalen System aktiviert

Die Verwendung eines inkrementalen Encoders ist im Absolutwertsystem nicht méglich. Bei Aktivie-
rung des Absolutwertsystems wird der Parameterfehler (AL. 37) angezeigt.

AuBerdem kann diese Einstellung nur im Standardbetrieb aktiviert werden. Bei einer anderen Ein-
stellung, als ,0” in einer anderen Betriebsart, wird der Parameterfehler (AL. 37) angezeigt.
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Parameter MR-J4-B(-RJ)
Nummer Symbol \A{erks- Einheit Einstellbereich
einstellung
Siehe
PA23 DRAT 00001 Beschreibung

Alarmauswahl zum Start der Servostatus-Protokollierung

_I_—Auswahl Alarmdetail

Stellen Sie die Nummer des Alarmdetails zum Start der Servostatus-Protokollierung ein.
Sind diese beide Stellen ,0 0" ist nur die Einstellung der Alarm-Nr. aktiviert.

Auswahl Alarm
Stellen Sie die Nummer des Alarms zum Start der Servostatus-Protokollierung ein.
Sind diese beide Stellen ,0 0” ist die Servostatus-Protokollierung deaktiviert.

Einstellbeispiel:

Stellen Sie ,5 0 0 0” ein, damit die Servostatus-Protokollierung startet, wenn AL. 50 (Uberlast 1) auftritt.

Stellen Sie ,5 0 0 3" ein, damit die Servostatus-Protokollierung startet, wenn AL. 50.3 (Thermischer Uberlastfehler 4 wahrend
Betrieb) auftritt.

Siehe
Beschreibung

PA24 AOP4 0000H

Funktionsauswahl A-4

—r— Methode der Vibrationsunterdriickung
0: Standard
1: Drei Massentragheiten
2: Geringes Ansprechverhalten

Bei Auftreten von zwei niedrigen Resonanzfrequenzen wahlen Sie die Methode ,Drei Massentrag-
heiten” (OOO1) aus. Wenn das Massentragheitsverhaltnis den empfohlenen Wert Gberschreitet,
stellen Sie Methode ,Geringes Ansprechverhalten” (OOO2) ein.

Bei Auswahl der Methode ,Standard” oder ,Geringes Ansprechverhalten” steht die ,Vibrationsunter-
driickung 2“ nicht zur Verfiigung.

Bei der Methode ,Drei Massentragheiten” steht Parameter PB04 (Vorsteuerung Lageregelung) nicht
zur Verfligung.

Stoppen Sie wahrend der Methode ,Drei Massentrdgheiten” oder ,Geringes Ansprechverhalten” den
Motor, bevor Sie die Betriebsart wechseln.

Herstellereinstellung
000: Reserviert

PA25 OTHOV 0 % 0-100

One-Touch-Tuning - zuldssige Positionsuiberschreitung

Stellen den Wert fiir eine zuldssigen Uberschreitung der Position beim One-Touch-Tuning als Prozentwert der Schalt-
schwelle ,In Position” ein.

Der Einstellwert ,0” entspricht 50 %.

Tab. 7-6:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4-B(-RJ) (9)
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MR-J4-B(-RJ)

Parameter

Nummer Symbol V\!erks- Einheit Einstellbereich
einstellung
PA26 *AOP5 0000k oD
Beschreibung

Funktionsauswahl A-5

ojojof |
T

Drehmomentbegrenzung bei kurzzeitigem Netzausfall (kurzzeitiger Netzausfall bei Tough-Drive-

Funktion)
0: Deaktiviert
1: Aktiviert

Bei Auftreten eines kurzzeitigen Netzausfalls wahrend des Betriebs und aktivierter Tough-Drive-
Funktion wird das Drehmoment wéhrend der Beschleunigung begrenzt, um die Entnahme der
elektrische Energie zu vermindern, die im Ladekondensator des Servoverstarkers gespeichert ist.
AuBerdem wird dadurch die Zeit verlangert, bis der Alarm AL. 10.2 (Unterspannung Leistungskreis)
auftritt. Demzufolge kann in Parameter PF25 (SEMI-F47-Funktion - Zeitverzégerung Netzausfaller-
fassung) eine langere Zeit eingestellt werden. Die Drehmomentbegrenzung bei kurzzeitigem Netz-
ausfallist nur aktivierbar, wenn auch die SEMI-F47-Funktion in Parameter PA20 aktiviertistd ((J10J0)".

Diese Parametereinstellung steht flr Servoverstarker ab der Software-Version A6 zur Verfligung.

Herstellereinstellung
000: Reserviert
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Parameter MR-J4W-B
7.4 MR-J4W-B
HINWEISE Wenn Sie den Servoverstérker an eine Systemsteuerung anschlieBen, werden die Werte von jedem
Parameter von der Steuerung in den Verstarker geschrieben.
In Abhdngigkeit vom Modell der Servosystemsteuerung, der Software-Version des Servoverstar-
kers und der Version des Einstellprogramms MR Configurator2 kann es sein, dass einige Parameter
aufgrund abweichender Einstellbereiche usw. nicht eingestellt werden. Weitere Informationen
dazu finden Sie in der Bedienungsanleitung der Systemsteuerung.
7.4.1 Grundparameter
HINWEISE Die mit * gekennzeichneten Parameter werden unter den folgenden Bedingungen aktiviert:

- *® Schalten Sie nach der Einstellung der Parameter die Spannungsversorgung aus und
wieder ein oder setzen Sie die Steuerung zuriick (Reset).

- ** Schalten Sie nach der Einstellung der Parameter die Spannungsversorgung aus und
wieder ein.

Einstellung der Parameter:
- Separat: Stellen Sie den Parameter fiir jede Achse A, B und C getrennt ein.

- Gesamt: Stellen den Parameter fur alle Achsen A, Bund C zusammen ein. Beachten Sie, dass
die Einstellung dann fir alle Achsen gilt.

In der Werkseinstellung sind fiir alle Achsen die gleichen Werte eingestellt.

Die Abkirzungen fiir die Betriebsarten sind wie folgt:

Standard:  Standardeinsatz eines rotatorischen Servomotors (Regelung mit Motor-Encoder)

- Full.: Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder am rotatorischen Servomotor
- Lin.: Einsatz eines linearen Servomotors
- DbD: Einsatz eines Direct-Drive-Servomotors (DD)
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MR-J4W-B Parameter

Parameter PALIL]
Betriebsart

Nr. Symbol | Beschreibung :e’EE:gt:I- Einheit ::‘s’:::/ E z|éla

£l2 (5|0

n
PAO1 | **STY Einstellung Betriebsart 1000H |— Separat vViv| v v
PA02 | **REG Auswabhl optionaler Bremswiderstand 0000H | — Gesamt vViv| v Vv
PAO3 | *ABS Auswahl Absolutwertsystem 0000H |— Separat vV|ivi iv| v
PA04 | *AOP1 | Funktionsauswahl A-1 20000 | — Gesamt vV|ivi v v
PAO5 | — 10000 —_ — —|—|—|—
PAO6 | — Herstellereinstellung 1 — — —|——|—
PAO7 | — 1 — — — ===
PAO8 | ATU Auto-Tuning 000TH |— Separat V| iV iV v
PA09 | RSP Ansprechverhalten des Auto-Tunings 16 — Separat vViv| v v
PA10 |INP Schaltschwelle ,In Position” 1600 pulse Separat vViv| v v
PA11 | — 10000 |— — —|—|—|—
PA12 | — Herstellereinstellung 10000 |— — —|———
PA13 | — 0000+ — — — ===
PA14 | *POL Drehrichtung/Fahrwegrichtung 0 — Separat vV|ivi iv| v
PA15 | *ENR Auflésung Encodersimulation 4000 pulse/rev | Separat V| iV iV v
PA16 | *ENR2 | Aufldsung Encodersimulation 2 1 — Separat V| iV iV v
PA17 | **MSR | Einstellung Servomotorserie 0000H |— Separat —|— |V |—
PA18 | **MTY | Einstellung Servomotortyp 0000H — Separat —|— |V |—
PA19 | *BLK Parameter-Schreibschutz 00ABH |— Separat vViv| v Vv
PA20 | *TDS Einstellung Tough-Drive 0000H |— Separat V| iV iV v
PA21 | *AOP3 | Funktionsauswahl A-3 0001H | — Separat vViv| v v
PA22 | **PCS Kombinierte Lageregelung 0000H |— Separat vV |i—|—|—
PA23 | DRAT Alarmauswahl zum Start der Servostatus-Protokollierung 0000H |— Separat V| iV Vi v
PA24 | AOP4 Funktionsauswahl A-4 0000H |— Separat vViv| v v
PA25 | OTHOV | One-Touch-Tuning - zuldssige Positionstberschreitung 0 % Separat Vi iV iV v
PA26 |— 00004 | — — —|—|——
PA27 | — 0000H | — — —|—|——
PA28 | — 0000+ —_ — —|—|—|—
PA29 | — Herstellereinstellung 0000H |— — — ===
PA30 | — 0000+ — — — ===
PA31 | — 0000H —_ — —|—|—|—
PA32 |— 00004 |— — —|—|——
Tab. 7-7: Parameterliste Grundparameter fiir MR-J4W-B
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Parameter

MR-J4W-B

Beschreibung der Grundparameter

Nummer Symbol Werks- Einheit  |Einstellbereich | >eParat/
einstellung gesamt
Siehe
* ¥
PAO1 STY 1000H Beschreibung Separat

Einstellung Betriebsart

o] [o]
T

Herstellereinstellung
JoCJO: Reserviert

Betriebsart

0: Standardbetrieb

1:  Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder

4. Regelung mit linearem Servomotor

6: Regelung mit Direct-Drive-Servomotor (ausgenommen 400-V-Servoverstarker)

Andere, als die oben aufgefiihrten Einstellwert verursachen einen Parameterfehler (AL. 37). Die
Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder steht fiir die Servoverstarker MRJ4W2-[IB ab Soft-
ware-Version A3 zur Verfligung. Fur die Servoverstarker MR-J4W3-[IB steht diese Regelung nicht zur
Verfligung.

Betriebsart

0: J3-Kompatibilitdtsmodus

1: J4-Modus

Zur Anderung dieser Einstellung verwenden Sie die Anwendungssoftware ,Auswahl MR-J4(W)-M-
Modus”. Bei einer Anderung der Einstellung ohne diese Anwendung wird der Betriebsartfehler (AL.3E)
angezeigt.

Siehe
Beschreibung

PA02 **REG 0000H Gesamt

Auswabhl optionaler Bremswiderstand

_|_— Auswahl des optionalen Bremswiderstandes
00: keiner (es wird der eingebaute Bremswiderstand verwendet.)
0B: MR-RB3N
0D: MR-RB14
OE: MR-RB34

Herstellereinstellung
00: Reserviert

Eine falsche Einstellung kann zur Uberhitzung des Bremswiderstandes fiihren. Brandgefahr!
Wenn der eingestellte Bremswiderstand nicht zum Servoverstarker passt, wird der Parameterfehler (AL. 37) angezeigt.

Tab. 7-8:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4W-B (1)
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MR-J4W-B Parameter
Nummer Symbol V\!erks- Einheit Einstellbereich ST
einstellung gesamt
Siehe
*
PAO3 ABS 0000H Beschreibung Separat
Auswahl Absolutwertsystem
—I_— Positionierung
0: Standard (inkremental)
1:  Absolutwertsystem
Herstellereinstellung
000: Reserviert
Stellen Sie diesen Parameter bei Verwendung des Absolutwertsystems ein. Dieser Parameter steht bei der Drehzahl- und
Drehmomentregelung nicht zur Verfligung.
Siehe
PA04 *AOP1 2000H . Gesamt
Beschreibung
Funktionswahl A-1
Mit dieser Einstellung wird der Sofort-Stopp-Eingang ausgewdhlt sowie die Sofort-Stopp-Bremsfunktion.
_I_—Herstellereinstellung
00: Reserviert
Auswahl Servo-Sofort-Stopp
0: Aktiviert (Verwendung der Sofort-Stopp-Eingange EM2 oder EM1)
1:  Deaktiviert (Keine Verwendung der Sofort-Stopp-Eingdnge EM2 oder EM1)
Weitere Informationen finden Sie in der folgenden Tabelle.
Auswahl Sofort-Stopp-Bremsfunktion
0: Sofort-Stopp-Bremsfunktion deaktiviert (mit EM1)
2:  Sofort-Stopp-Bremsfunktion aktiviert (mit EM2)
Weitere Informationen finden Sie in der folgenden Tabelle.
Bremsmethode
Einstellung | EM2/EM1
EM2 oder EM1 ist aus Alarm ist aufgetreten
Signal MBR (Automatisches Signal MBR (Automatisches
000101 EM1T Schalten einer Haltebremse) Schalten einer Haltebremse)
schaltet ohne Sofort-Stopp- schaltet ohne Sofort-Stopp-
Bremsung aus Bremsung aus
Signal MBR (Automatisches Signal MBR (Automatisches
20000 EM2 Schalten einer Haltebremse) Schalten einer Haltebremse)
schaltet ohne Sofort-Stopp- schaltet nach Sofort-Stopp-
Bremsung aus Bremsung aus
Keine Ver- Signal MBR (Automatisches
0100 wendung _ Schalten einer Haltebremse)
von EM2 schaltet ohne Sofort-Stopp-
oder EM1 Bremsung aus
Keine Ver- Signal MBR (Automatisches
2100 wendung o Schalten einer Haltebremse)
von EM2 schaltet nach Sofort-Stopp-
oder EM1 Bremsung aus
Tab. 7-8: Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4W-B (2)
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Parameter MR-J4W-B
Nummer Symbol o lLER Einheit Einstellbereich | eP2rat/
einstellung gesamt
Siehe
PA08 ATU 0001H Beschreibung Separat
Auto-Tuning

-

N oO<

Auswahl der Verstarkungseinstellmethode

erstarkungseinstellmethode
. Zweifache Verstarkungseinstellung 1 (Interpolation)
Auto-Tuning 1
Auto-Tuning 2
Manuell

Zweifache Verstarkungseinstellung 2

Weitere Informationen finden Sie in der folgenden Tabelle.

Herstellereinstellung
000: Reserviert

Einstellwert

Verstarkungseinstellung

Automatisch eingestellte Parameter

0onoo

Zweifache Verstarkungs-
einstellung 1 (Interpolation)

PB06
PBO8
PB09
PB10

(Massentragheitsverhdltnis)
(Verstarkungsfaktor Lageregelkreis)
(Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis)
(I-Anteil Drehzahlregelkreis)

Oam

Auto-Tuning 1

PB0O6
PBO7

PBO8
PB09
PB10

(Massentragheitsverhaltnis)
(Verstarkungsfaktor Lageregelung virtueller
Regelkreis)

(Verstarkungsfaktor Lageregelkreis)
(Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis)
(I-Anteil Drehzahlregelkreis)

0ooo2

Auto-Tuning 2

PBO7

PB08
PB09
PB10

(Verstarkungsfaktor Lageregelung virtueller
Regelkreis)

(Verstarkungsfaktor Lageregelkreisn)
(Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis)
(I-Anteil Drehzahlregelkreis)

0oos

Manuell

0004

Zweifache Verstarkungs-
einstellung 2

PB08
PB09
PB10

(Verstarkungsfaktor Lageregelkreis)
(Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis)
(I-Anteil Drehzahlregelkreis)

Tab. 7-8:
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MR-J4W-B

Parameter

Nummer Symbol V\!erks- Einheit Einstellbereich ST
einstellung gesamt
PA09 RSP 16 1-40 Separat
Ansprechverhalten des Auto-Tunings
Einstellung des Ansprechverhaltens des Auto-Tunings
Maschinenverhalten Maschinenverhalten
Wert R Resonanzfre- Wert et Resonanzfre-
verhalten quenz i verhalten quenz L]
Maschine [Hz] Maschine [Hz]

1 langsam 2,7 21 mittel 67,1

2 A 3,6 22 A 75,6

3 4,9 23 85,2

4 6,6 24 95,9

5 10,0 25 108,0

6 11,3 26 121,7

7 12,7 27 1371

8 14,3 28 154,4

9 16,1 29 173,9

10 18,1 30 195,9

11 204 31 220,6

12 23,0 32 248,5

13 25,9 33 279,9

14 29,2 34 315,3

15 329 35 355,1

16 37,0 36 400,0

17 41,7 37 446,6

18 47,0 38 501,2

19 v 52,9 39 v 571,5

20 mittel 59,6 40 schnell 642,7
PA10 INP 1600 Impuls 0-65535
Schaltschwelle ,In Position”
Einstellung eines Bereiches in Sollwertimpulsen, in dem das Signal ,In Position” an die Steuerung ausgegeben wird.

Tab. 7-8:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4W-B (4)
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Parameter

MR-J4W-B

Nummer Symbol o lLER Einheit Einstellbereich | eP2rat/
einstellung gesamt
PA14 *POL 0 0,1 Separat

Drehrichtung/Fahrwegrichtung

Legen Sie die Drehrichtung des Servomotors bzw. die Fahrwegrichtung des Linearmotors bei Einspeisung des Impulsket-
tensignals fest.

Drehrichtung des Servomotors: Drehrichtung Servomo tor/
Einstell- Fahrwegrichtung Linearmotor
Vorwdrtsdrehung t A n
(CCW - links) VI Impulseingabe Impulseingabe
Vorwaértsdrehung Riickwartsdrehung
0 Links (CCW) oder Rechts (CW) oder
Q ~ positive Richtung negative Richtung
'\< Y (CW - rechts) 1 Rechts (CW) oder Links (CCW) oder
Riickwértsdrehung negative Richtung positive Richtung

Die positiven/negativen Richtungen des linearen Servomotors sind wie folgt festgelegt:.

Negative Richtung

Negative Richtung  Sekundarteil Sekundarteil

Positive Richtung

Primarteil

<

Primarteil
Positive Richtung

Sekundarteil

Primarteil
Negative Richtung

Serie LM-H3/LM-F Serie LM-U2 Serie LM-K2

Impulse/
Umdrehung

PA15 *ENR 4000 1-65535

Auflésung Encodersimulation

Stellen Sie die Anzahl der Impulse ein, die bei einer vollen Umdrehung des Motors am simulierten Encoderausgang ausge-
geben wird, unter Beriicksichtigung des Teilerfaktors oder des Ubersetzungsverhaltnisses des elektronischen Getriebes
(nach Multiplikation mit 4).

Zur Zahlereinstellung des elektronischen Getriebes stellen Sie den Parameter PC03 (Auswahl Encodersimulation) auf
,0030" (Elektronische Getriebeeinstellung fur A-/B-Phasenimpulse) ein.

Die maximale Ausgangsfrequenz betragt 4,6 Mimpulse/s. Stellen Sie den Parameter innerhalb des Einstellbereichs ein.

PA16 *ENR2 1 1-65535

Auflésung Encodersimulation 2
Stellen Sie den Nenner des elektronischen Getriebes fir die Ausgabe der A-/B-Phasen-Impulse ein.

Zur Nennereinstellung des elektronischen Getriebes stellen Sie den Parameter PCO3 (Auswahl Encodersimulation) auf
0030 (Elektronische Getriebeeinstellung fiir A-/B-Phasenimpulse) ein.

Tab. 7-8:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4W-B (5)

S MITSUBISHI ELECTRIC



MR-J4W-B

Parameter

Nummer

Symbol

Werks-

einstellung

Einheit Einstellbereich

Separat/
gesamt

PA17

**MSR

0000H

Siehe
Beschreibung

Separat

Einstellung Servomotorserie

Wahlen Sie bei Einsatz eines linearen Servomotors das entsprechende Modell aus der folgenden Tabelle aus und stellen Sie
die Parameter PA17 und PA18 entsprechend ein.

Linearmotor Servomotormodell Parametereinstellung

Servomotorserie (Primarteil) PA17 PA18
LM-H3P2A-07P-BSSO 2101H

LM-H3P3A-12P-CSS0 3101H

LM-H3P3B-24P-CSS0O 3201H

LM-H3P3C-36P-CSS0O 3301H

LM-H3 LM-H3P3D-48P-CSS0 00BBH 3401H
LM-H3P7A-24P-ASS0 7101H

LM-H3P7B-48P-ASS0 7201H

LM-H3P7C-72P-ASS0O 7301H

LM-H3P7D-96P-ASS0 7401H

LM-U2PAB-05M-0SS0 A201H

LM-U2PAD-10M-0SS0O A401H

LM-U2PAF-15M-0SS0 A60TH

LM-U2PBB-07M-1SS0 B201H

LM-U2 LM-U2PBD-15M-1SS0 00B4H B401H
LM-U2PBF-22M-1SS0 2601H

LM-U2P2B-40M-2SS0 2201H

LM-U2P2C-60M-2SS0 2301H

LM-U2P2D-80M-2SS0 2401H

LM-K2P1A-01M-2551 T101H

LM-K2P1C-03M-2SS1 1301H

LM-K2P2A-02M-1551 2101H

LM-K2 LM-K2P2C-07M-1551 00B8H 2301H
LM-K2P2E-12M-15S1 2501H

LM-K2P3C-14M-1551 3301H

LM-K2P3E-24M-15S1 3501H

PA18 *MTY 0000 g':s'lf"eibung

Separat

Einstellung Servomotortyp

Wahlen Sie bei Einsatz eines linearen Servomotors das entsprechende Modell aus der vorstehenden Tabelle von Parameter
PA17 aus und stellen Sie die Parameter PA17 und PA18 entsprechend ein.

Tab. 7-8:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4W-B (6)
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Parameter MR-J4W-B
Nummer Symbol o lLER Einheit Einstellbereich | eP2rat/
einstellung gesamt
]
Siehe
*
PA19 BLK 00ABH Beschreibung Separat

Parameter-Schreibschutz

aus der folgenden Tabelle aus.

Wahlen Sie eine Einstellung, die lhrem gewiinschten Umfang fiir das Schreiben und das Lesen von Parametern entspricht,

PA19 Funktion | PA | PB | PC | PD | PE | PF | PL
Keiner der Lesen (4 — | - = | = | = | =
fol
ovgvi?geen Schreiben | v —_ | - — | = | =

Lesen nurdo —_ — — — —

19

000AH nur
Schreiben I e e e e B
000BH Lesen (4 v (4 — | = | = | =
Schreiben | ¢ v v — | — | — | —
Lesen v v v v — | —
000CH IS hreiben | v | v | v | v | — | — | —

000FH Lesen v v v 4 v — v

Schreiben | v/ (4 (4 (4 (4 — v
00AAH Lesen (4 v (4 v (4 4 —
Schreiben | ¢/ (4 (4 4 v 4 —

00ABH Lesen v v v v v v v

Werksein-
(St:{.jﬁg;; Schreiben | v | v | v | v | v | v | v
Lesen v — | - = | = = | =
100Bx Schreiben n1ur — — | —
9
Lesen (4 (4 (4 4 — — —
100CH Schreiben n1ur — — _ _ _ _
9
Lesen v v v v v — v
100FK Schreiben n1ugr — — — _ _ _
Lesen v v v 4 v 4 —
10AA
5 Schreiben n1ugr _ | - - | = = | =
Lesen v v v v v v v
10AB
" Schreiben n1ugr —_ | - = = | = | —

Tab. 7-8:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4W-B (7)

S MITSUBISHI ELECTRIC



MR-J4W-B Parameter

Nummer Symbol Ll Einheit  |Einstellbereich |>cP2raY/
einstellung gesamt
Siehe
*°
PA20 TDS 0000H Beschreibung Separat

Einstellung Tough-Drive

In Abhangigkeit vom Zustand der Spannungsversorgung und der Schwankung der Last kdnnen Alarme mit der Tough-
Drive-Funktion unterdriickt werden.

Wahrend der Tough-Drive-Funktion kann den Pins CN3-11 bis CN3-13, CN3-24, und CN3-25mit den Parametern PD07 bis
PD09 die Funktion MTTR zugewiesen werden.

o[ | [0
L T

Herstellereinstellung
00J0J0: Reserviert

Vibrationsunterdriickung der Tough-Drive-Funktion
0: Deaktiviert
1:  Aktiviert

Die Einstellung ,1” bewirkt eine Unterdriickung von Vibrationen durch automatische Einstellung der
Parameter PB13 und PB15 (1. und 2. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen), wenn
die Vibration der in Parameter PF23 eingestellte Wert flir Resonanzschwingungen Uberschreitet.
Weitere Informationen finden Sie in der Bedienungsanleitung.

SEMI-F47-Funktion
0: Deaktiviert
1: Aktiviert

Die Einstellung , 1“ unterdriickt das Auftreten von Alarm AL. 10 (Unterspannung), da die im Konden-
sator gespeicherte Energie wahrend eines kurzzeitigen Netzausfalls fiir den Betrieb genutzt wird. Mit
Parameter PF25 (SEMI-F47-Funktion — Zeitverzogerung Netzausfallerfassung) lasst sich die Zeit-
spanne einstellen, bis der Alarm AL 10.1 (Unterspannung Steuerkreis) auftritt.

Die Tough-Drive-Funktion bei einem kurzzeitigen Netzausfall kann nicht fiir eine spezielle Achse
aktiviert werden.

Siehe
Beschreibung

PA21 *AOP3 0001H Separat

Funktionsauswahl A-3

—r—One—Touch—Tuning—Funktion
0: Deaktiviert
1:  Aktiviert

Beim Einstellwert ,0” steht das One-Touch-Tuning mit MR Configurator2 nicht zur Verfiigung.

Herstellereinstellung
000: Reserviert

Siehe
Beschreibung

PA22 **PCS 0000H Separat

Kombinierte Lageregelung

—LHerstellereinstellung

000: Reserviert

Modus mit Weglangenmessung

0: Deaktiviert

1:  Im Absolutwertsystem aktiviert

2: Iminkrementalen System aktiviert

Diese Einstellung steht ab der Software-Version A8 zur Verfligung.

Die Verwendung eines inkrementalen Encoders ist im Absolutwertsystem nicht moglich. Bei Aktivie-
rung des Absolutwertsystems wird der Parameterfehler (AL. 37) angezeigt.

AuBerdem kann diese Einstellung nur im Standardbetrieb aktiviert werden. Bei einer anderen Ein-
stellung, als ,0” in einer anderen Betriebsart, wird der Parameterfehler (AL. 37) angezeigt.

Tab. 7-8:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4W-B (8)
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Parameter MR-J4W-B
Nummer Symbol o lLER Einheit Einstellbereich | eP2rat/
einstellung gesamt
Siehe
PA23 DRAT 0000H Beschreibung Separat

Alarmauswahl zum Start der Servostatus-Protokollierung

_I_—Auswahl Alarmdetail

Stellen Sie die Nummer des Alarmdetails zum Start der Servostatus-Protokollierung ein.
Sind diese beide Stellen ,0 0" ist nur die Einstellung der Alarm-Nr. aktiviert.

Auswahl Alarm
Stellen Sie die Nummer des Alarms zum Start der Servostatus-Protokollierung ein.
Sind diese beide Stellen ,0 0” ist die Servostatus-Protokollierung deaktiviert.

Einstellbeispiel:

Stellen Sie ,5 0 0 0” ein, damit die Servostatus-Protokollierung startet, wenn AL. 50 (Uberlast 1) auftritt.

Stellen Sie ,5 0 0 3" ein, damit die Servostatus-Protokollierung startet, wenn AL. 50.3 (Thermischer Uberlastfehler 4 wahrend
Betrieb) auftritt.

Siehe
Beschreibung

PA24 AOP4 0000H

Funktionsauswahl A-4

—r— Methode der Vibrationsunterdriickung
0: Standard
1: Drei Massentragheiten
2: Geringes Ansprechverhalten

Bei Auftreten von zwei niedrigen Resonanzfrequenzen wahlen Sie die Methode ,Drei Massentrag-
heiten” (OOO1) aus. Wenn das Massentragheitsverhaltnis den empfohlenen Wert Gberschreitet,
stellen Sie Methode ,Geringes Ansprechverhalten” (OOO2) ein.

Bei Auswahl der Methode ,Standard” oder ,Geringes Ansprechverhalten” steht die ,Vibrationsunter-
driickung 2“ nicht zur Verfiigung.

Bei der Methode ,Drei Massentragheiten” steht Parameter PB04 (Vorsteuerung Lageregelung) nicht
zur Verfligung.

Stoppen Sie wahrend der Methode ,Drei Massentrdgheiten” oder ,Geringes Ansprechverhalten” den
Motor, bevor Sie die Betriebsart wechseln.

Herstellereinstellung
000: Reserviert

PA25 OTHOV 0 % 0-100

One-Touch-Tuning - zuldssige Positionsuiberschreitung

Stellen den Wert fiir eine zuldssigen Uberschreitung der Position beim One-Touch-Tuning als Prozentwert der Schalt-
schwelle ,In Position” ein.

Der Einstellwert ,0” entspricht 50 %.

Tab. 7-8:  Detaillierte Ubersicht der Parameter PA fiir den MR-J4W-B (9)
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Weitere Parameter

Parameter

7.5 Weitere Parameter

In diesem Einsteigerhandbuch werden nur die Grundparameter PACIC beschrieben.

Im Anhang finden Sie Ubersichtstabellen der weiteren Parameter.

Kalibrierparameter PBCIC]
(Abschnitt A.1.3, Abschnitt A.2.3, Abschnitt A.3.3 oder Abschnitt A.4.3)

Zusatzparameter PCOI]
(Abschnitt A.1.4, Abschnitt A.2.4, Abschnitt A.3.4 oder Abschnitt A.4.4)

E/A-Parameter PDOO
(Abschnitt A.1.5, Abschnitt A.2.5, Abschnitt A.3.5 oder Abschnitt A.4.5)

Zusatzparameter 2 PECI[]
(Abschnitt A.1.6, Abschnitt A.2.6, Abschnitt A.3.6 oder Abschnitt A.4.6)

Zusatzparameter 3 PFI0]
(Abschnitt A.1.7, Abschnitt A.2.7, Abschnitt A.3.7 oder Abschnitt A.4.7)

Linear-/Direct-Drive-Motorparameter PLCI]
(Abschnitt A.1.8, Abschnitt A.2.8, Abschnitt A.3.8 oder Abschnitt A.4.8)

Optionsparameter Pol[]
(Abschnitt A.2.9)

Positionierungsparameter PTUIL]
(Abschnitt A.2.10)

Weitere Informationen zur detaillierten Einstellung und Beschreibung dieser Parameter finden Sie in
den Bedienungsanleitungen der jeweiligen Servoverstarkerserien MR-J4-A, MR-J4-A-RJ, MR-J4-B und
MR-J4W-B.

Einsteigerhandbuch Servoverstarker MELSERVO J4



Parameter Weitere Parameter

7-52 S MITSUBISHI ELECTRIC



Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-A(-RJ) Fehlererkennung und -behebung

8 Fehlererkennung und -behebung

8.1 Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-A(-RJ)

HINWEISE Detaillierte Informationen zu den Alarm- und Warnmeldungen finden Sie in der Bedienungsanlei-
tung ,MELSERVO J4 Servo Ampilifier Instruction Manual (Troubleshooting)”.

Tritt ein Alarm auf, setzen Sie den Status SON auf ,Servo AUS” und unterbrechen Sie die Span-
nungsversorgung des Leistungskreises.

Der Alarm AL. 37 (Parameterfehler) sowie alle Warnungen (mit Ausnahme AL. FO (Tough-Drive-
Warnung)) werden nicht in die Alarmliste Gbernommen.

Tritt wahrend des Betriebs ein Fehler auf, wird eine entsprechende Alarm- oder Warnmeldung aus-
gegeben und das Signal ALM wird abgeschaltet. In der Bedienungsanleitung ,MELSERVO J4 Servo
Amplifier Instruction Manual (Troubleshooting)” finden Sie Hinweise und Malinahmen zur Fehlerbe-
hebung.

Stellen Sie Parameter PD34 auf ,[JJ1" ein, um einen Alarmcode auszugeben. Die Alarmcode-Aus-
gabe erfolgt durch codiertes Ein- und Ausschalten von Bit 0 bis Bit 2.

Die Warnungen AL. 91 bis AL. F3) haben keine Alarmcodes. Die in der folgenden Tabelle aufgefiihrten
Alarmcodes werden ausgegeben, sobald ein Alarm auftritt. Im normalen Betrieb wird kein Alarmcode
ausgegeben.

Nach Beseitigung der Fehlerursache kann der Alarm durch eine der in der Spalte ,Alarm zuriickset-
zen” mit v markierten Methoden zuriickgesetzt werden. Warnungen werden automatisch zuriick-
gesetzt, wenn deren Ursache behoben ist. Alarme werden durch Riicksetzen des Alarms oder Aus-und
Einschalten der Spannungsversorgung deaktiviert.

Alarm deaktivieren Beschreibung

1. Einschalten des Digitaleingangs RES (Reset)

. 2. Betatigung der Taste ,SET” am Servoverstarker wahrend der Alarmanzeige
Alarm zuriicksetzen

3.Betdtigung der Schaltflache ,Occurring Alarm Reset” (Rlicksetzen des aufgetretenen Alarms)
im Mentfenster ,Alarm Display” (Alarmanzeige) vom MR Configurator2

Spannungsversorgung

AUS -> EIN Aus-und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung

Tab.8-1: Methoden zum Deaktivieren eines Alarms

Treten Alarme und Warnungen auf, die in der Spalte ,Stopp-Methode” der folgenden Tabelle mit,SD”
gekennzeichnet sind, wird die Achse durch die Sofort-Stopp-Bremsung mit der dynamischen Bremse
gestoppt. Bei den mit ,DB” oder ,EDB” gekennzeichneten Alarmen und Warnung erfolgt das Stoppen
des Motors mit der dynamischen Bremse, aber ohne Sofort-Stopp-Bremsung.
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Fehlererkennung und -behebung Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-A(-RJ)

Alarmcode Alarm zuriicksetzen
7] ® £ :
£ < £ ]
£ 13 |8 ¢|foz
E] s | 5¢ 209 FEW
CN1- | CN1- | CN1- £ 6o |22 322521
22 | 23 | 24 ! S | A E [ ¥E|fEw
Nr. (Bit 2) | (Bit 1) | (Bit 0) | Bezeichnung a Detailbezeichnung SE | ¥y |Wucg@a
10.1 Unterspannung Steuerkreis EDB v v v
10 0 1 0 Unterspannung - -
10.2 Unterspannung Leistungskreis SD v 4 4
12.1 RAM-Fehler 1 DB — — 4
i 12.2 RAM-Fehler 2 DB — — v
12 0 0 0 Speicherfehler 1
(RAM) 124 | RAM-Fehler 4 DB — — v
125 RAM-Fehler 5 DB v
13.1 Timerfehler 1 DB — — (4
13 0 0 0 Timerfehler
13.2 Timerfehler 2 DB — — v
14.1 Steuerprozessfehler 1 DB — — v
14.2 Steuerprozessfehler 2 DB — — (4
143 Steuerprozessfehler 3 DB — — v
14.4 Steuerprozessfehler 4 DB — — (4
14.5 Steuerprozessfehler 5 DB — — v
14 0 0 0 Steuerprozessfehler
14.6 Steuerprozessfehler 6 DB — — (4
14.7 Steuerprozessfehler 7 DB — — v
14.8 Steuerprozessfehler 8 DB — — v
14.9 Steuerprozessfehler 9 DB — — (%4
14.A | Steuerprozessfehler 10 DB — — v
15.1 E’PROM-Fehler nach Einschalten DB — — v
15 0 0 0 fg’zg;giﬂ' ;’ehler 2 152 | E2PROM-Fehler im Betrieb DB | — | — | v
15.4® | Lesefehler Referenzpunktdaten DB — — (4
(7] . . R R
c Encoder-Kommunikation beim Ein- . .
& 161 schalten - Datenempfangsfehler 1 DB v
<
Encoder-Kommunikation beim Ein-
162 schalten - Datenempfangsfehler 2 DB - - v
Encoder-Kommunikation beim Ein-
163 | schalten - Datenempfangsfehler 3 DB - - v
Encoder-Kommunikation beim Ein-
165 | schalten - Dateniibertragungsfehler 1 DB - - v
Encoder-Kommunikation beim Ein-
166 | schalten - Dateniibertragungsfehler 2 DB - - v
. 16.7 Encoder-Kommunikation beim Ein- DB . i v
Encoder-Kommunika- | 15 schalten - Dateniibertragungsfehler 3
16 1 1 0 tionsfehler 1 —— TE————
(beim Einschalten) ncoder-Kommunikation beim Ein- . _
16.A schalten - Verarbeitungsfehler 1 DB v
Encoder-Kommunikation beim Ein-
168 | cchalten - Verarbeitungsfehler 2 DB - - v
Encoder-Kommunikation beim Ein-
16C | schalten - Verarbeitungsfehler 3 DB - - v
Encoder-Kommunikation beim Ein-
16D | Schalten - Verarbeitungsfehler 4 DB - - v
Encoder-Kommunikation beim Ein-
168 | schalten - Verarbeitungsfehler 5 DB - - v
Encoder-Kommunikation beim Ein-
16F | schalten - Verarbeitungsfehler 6 DB - - v
17.1 Platinenfehler 1 DB — — (4
17 0 0 0 Platinenfehler 173 Platinenfehler 2 DB — — v
17.4 Platinenfehler 3 DB — — (4
Tab. 8-2: Ubersicht der Alarmmeldungen des MR-J4-A(-RJ) (1)
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Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-A(-RJ)

Fehlererkennung und -behebung

Alarmcode Alarm zuriicksetzen
5 @ E i
£ ©ls |E c|foz
S Y| 5 |LygoZsEw
CN1- | CN1- | CN1- £ a0 |28 (82252
22 | 23 | 24 e 8% |4 E [EEE2En
Nr. (Bit2) | (Bit 1) | (Bit 0) | Bezeichnung a Detailbezeichnung RE |2 4582 %3
19 0 0 0 Speicherfehler 3 19.1 FLASH-ROM-Fehler 1 DB — v
(FLASH-ROM) 19.2 | FLASH-ROM-Fehler 2 DB — v
1A.1 Falscher Servomotor (1) DB — — v
1A 1 1 0 Falscher Servomotor | 1A.2 Falsche Betriebsart fiir Servomotor DB — — v
1.A.4 ®| Falscher Servomotor 2 DB — — v
Encoder-Kommunika- | 1E.1 Fehlfunktion Encoder DB — — v
1E 1 1 0 tionsfehler 2
(beim Einschalten) 1E.2 Fehlfunktion lastseitiger Encoder DB — — (4
Encoder-Kommunika- | 1F-1 Nicht kompatibler Encoder DB — — v
1F 1 1 0 | tionsfehler3 Nicht kompatibler lastseitiger
(beim Einschalten) 1F.2 Encoder DB - - v
201 Encoder-Kommunikation im Betrieb EDB _ _ v
- Datenempfangsfehler 1
Encoder-Kommunikation im Betrieb
202 - Datenempfangsfehler 2 EDB - - v
Encoder-Kommunikation im Betrieb
203 - Datenempfangsfehler 3 EDB - - v
Encoder-Kommunikation im Betrieb
Encoder-Kommunika- | 20-> | Dateniibertragungsfehler 1 EDB - - v
o |20 1 1 0 tionsfehler 1 — -
= (im Betrieb) 206 Encoder-Kommunikation im Betrieb EDB _ _ v
:_(’G ’ - Datenubertragungsfehler 2
Encoder-Kommunikation im Betrieb
207 - Dateniibertragungsfehler 3 EDB - - v
Encoder-Kommunikation im Betrieb
2091 Datenempfangsfehler 4 EDB o o v
20A Encoder-Kommunikation im Betrieb EDB . . v
- Datenempfangsfehler 5
21.1 Encoder-Datenfehler 1 EDB — — v
21.2 Encoder-Fehler Datenaktualisierung EDB — — (4
. 21.3 Encoder-Fehler Datenkurvenform EDB — — v
Encoder-Kommuni-
21 1 1 0 kationsfehler 2 214 Encoder-Fehler kein Signal EDB — — v
(im Betrieb) 21.5 Encoder-Hardware-Fehler 1 EDB — — (4
21.6 Encoder-Hardware-Fehler 2 EDB — — 4
21.9 Encoder-Datenfehler 2 EDB — — v
241 Durch Hardware erfasster Erdungs- DB . . v
fehler
24 1 0 0 Leistungskreisfehler oor : "
242 Durch Software erfasster Erdungs- DB v v v
fehler
25 1 1 0 Verlust d.e.r Absolut- 25.1 Ser\_/qmotor:Encoder - Absolutwert- DB . . v
wertposition position geléscht
Tab. 8-2: Ubersicht der Alarmmeldungen des MR-J4-A(-RJ) (2)
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Fehlererkennung und -behebung Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-A(-RJ)

Alarmcode Alarm zuriicksetzen
5 ® £ h
= % € e (< 09 Scm
CN1- | CN1- | CN1- £ a0 |28 32282
22 | 23 | 24 ! S | A E [ ¥E|fEw
Nr. (Bit 2) | (Bit 1) | (Bit 0) | Bezeichnung a Detailbezeichnung SE | ¥y |Wucg@a
Magnetpolerfassung beim Einschal-
271 ten - fehlerhafter Abschluss DB v v v
372 Magnetpqlerfassun.g beim Einschal- DB v v v
ten - Zeituiberschreitung
Magnetpolerfassung beim Einschal-
273 ten - Endschalterfehler DB v v v
Fehler Magnetpoler- —
27 1 1 0 fassung (beim Ein- 274 Magnetpolgrfassung beim Einschal- DB v v v
ten - geschatzter Fehler
schalten)
275 Magnetpg!erfassung beim Einschal- DB v v v
ten — Positionsabweichung
Magnetpolerfassung beim Einschal-
276 ten — Drehzahlabweichung DB v v v
277 Magnetpolerfassung beim Einschal- DB v v v
ten - Stromfehler
Linear-Encoder- Linearer Encoder - Fehler durch
28 ! ! O |Fehler2 281 Umgebungsbedingung EDB - - v
2A1 Linear-Encoder-Fehler 1-1 EDB — — v
2A.2 Linear-Encoder-Fehler 1-2 EDB — — v
2A3 Linear-Encoder-Fehler 1-3 EDB — — v
” : : 0 Linear-Encoder- 2A4 | Linear-Encoder-Fehler 1-4 EDB — — 4
Fehler 1 2A.5 Linear-Encoder-Fehler 1-5 EDB — — v
2A.6 Linear-Encoder-Fehler 1-6 EDB — — v
2A7 Linear-Encoder-Fehler 1-7 EDB — — (4
g 2A.8 |Linear-Encoder-Fehler 1-8 EDB | — — v
:—2 2B.1 Encoder-Zahlfehler 1 EDB — — v
2B 1 1 0 Encoder-Zahlfehler
2B.2 Encoder-Zéhlfehler 2 EDB — — v
30.1 Temperaturfehler Bremskreis DB vO | vO | vO
30 0 0 1 éJDberlast Bremskreis 30.2 Signalfehler Bremskreis DB vO | vO | O
30.3 Istwertfehler Bremskreis DB vO vO vO
31 1 0 1 Zu hohe Drehzahl 31.1 Abweichende Motordrehzahl SD v (4 (4
321 I?urch H.ardware erfasster Uberstrom DB . . v
(im Betrieb)
322 I?urch Spftware erfasster Uberstrom DB v v v
N (im Betrieb)
32 1 0 0 Uberstrom Durch Hard fasster Uberst
urch Hardware erfasster Uberstrom
323 | (im stillstand) B - =]V
324 I?urch_ Software erfasster Uberstrom DB v v v
(im Stillstand)
33 0 0 1 Uberspannung 33.1 Spannungsfehler Leistungskreis EDB
35 1 0 1 Z.u hohe 35.1 Fehler Eingangsfrequenz DB "4 v v
Eingangsfrequenz
371 Falscher Einstellbereich des DB _ _
Parameters
37 0 0 0 Parameterfehler 37.2 Falsche Parameterkombination DB — —
Falsche Einstellung der Positions-
® 9 — —
37.3 tabelle DB
3A 0 0 0 Fehler Einschalt- 3A1 Fehler der Begrenzerschaltung fir EDB . _ v
strombegrenzung den Einschaltstrom
Tab. 8-2: Ubersicht der Alarmmeldungen des MR-J4-A(-RJ) (3)
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Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-A(-RJ)

Fehlererkennung und -behebung

Alarmcode Alarm zuriicksetzen
5 @ E |3
€ S) ® o clE o
5 ) €Sec |<_,G|3cm
CN1- | CN1- | CN1- £ a'g i%,g =y 92 '
22 | 23 | 24 f S |45 [RES|2gw
Nr. (Bit2) | (Bit 1) | (Bit 0) | Bezeichnung a Detailbezeichnung RE |2 4582 %3
421 Sirvc;)—vsvteiuslr;ngsfehler durch Positi- | oo v® | @ v
Servo-Steuerungsfeh- onsabweichung
ler (far ||neargn Servo 222 Servo-Steyerungsfehler durch Dreh- EDB v® v® v
motor und Direct- zahlabweichung
Drive-Motor)
223 Servo-Steuerungsfehler dqrch Dreh- EDB vO | @ v
moment-/Dauerkraftabweichung
42 1 1 0 iti i i
18 P95|t|onsa}t?we|chung bei Regelung EDB vo | @ v
. mit lastseitig angebrachtem Encoder
Fehler bei Regelung
mit lastseitig ange- Drehzahlabweichung bei Regelung ® )
brachtem Encoderam 429 mit lastseitig angebrachtem Encoder EDB v v v
rotatorischen Servo- — - -
o Positionsabweichung bei Regelung
42.A | mit lastseitig angebrachtem Encoder | EDB v® | v® v
wahrend Stopp-Befehl
Uberhitzung Leis- 45.1 Fehler Uberhitzung Leistungskreis (1) | SD vO | vO | vO
45 0 1 1 o) »
tungskreis 45.2® | Fehler Uberhitzung Leistungskreis 2 SD vQ® v® v®
46.1 Servomotortemperatur Fehler 1 SD vO vO | vO
N 46.2 | Servomotortemperatur Fehler 2 SD vO | vO | O
Uberhit:
46 0 1 1 ern! zung@ 46.3 Unterbrechung Temperaturfiihler SD vO | vO | O
Servomotor
46.5 Servomotortemperatur Fehler 3 DB vO vO | vO
46.6 Servomotortemperatur Fehler 4 DB vO | vO | O
47.1 Lufterstillstand SD — — 4
47 0 1 1 Lufter-Alarm
47.2 Lufterdrehzahl zu gering SD — — v
501 Thgrmlscher L.Jberlastfehler 1 D v@ v v
o wéhrend Betrieb
€ -
5 Thermischer Uberlastfehler 2 10) @ @
©
< 502 wahrend Betrieb >b v v v
503 Thgrm|scher Qberlastfehler 4 D vO | O | O
N wahrend Betrieb
>0 0 ! 1 Uberlast 1 Thermischer Uberlastfehler 1
® ® ®
204 wahrend Stillstand b v v v
Thermischer Uberlastfehler 2 ® 0} 10}
205 wahrend Stillstand sb v v v
Thermischer Uberlastfehler 4 10) @ @
>06 wahrend Stillstand D v v v
511 Thermlscher L.Jberlastfehler 3 DB vO | O | O
N wahrend Betrieb
! 0 ! 1 Uberlast 2 ® Thermischer Uberlastfehler 3
® ® ®
212 wahrend Stillstand DB v v v
52.1 GroBer Schleppfehler 1 SD 4 v 4
523 GroBer Schleppfehler 2 SD v v v
52 1 0 1 Zu groBer Schlepp- -
fehler 524 GroB3er Schleppfehler bei D v v v
’ Drehmomentgrenzwert 0
52.5 | GroBer Schleppfehler 3 EDB v v 4
54 0 1 1 533;0% Schwin- 54.1 | Schwingungsfehler EDB v v v
56.2 Zu hohe Drehzahl bei Sofort-Stopp EDB 4 v v
56 1 1 0 | Sofort-Stoppfehler Uberschreitung des geschitzten
>63 Abstands bei Sofort-Stopp EDB v v v
61 ] 0 1 Ablauffehler 611® rPeoizlr?onstabelIeni‘ehler Einstellbe- DB v v v
Tab. 8-2: Ubersicht der Alarmmeldungen des MR-J4-A(-RJ) (4)
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Fehlererkennung und -behebung

Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-A(-RJ)

Alarmcode Alarm zuriicksetzen
7] ® £ :
£ S = &
£ S 1% _|E clE=z
E] s | 5¢ 209 FEW
CN1- | CN1- | CN1- £ 6o |22 322521
22 | 23 | 24 8 ef | WE [E 8825w
Nr. (Bit 2) | (Bit 1) | (Bit 0) | Bezeichnung a Detailbezeichnung SE | ¥y |Wucg@a
63.1 STO1 aus DB 4 v v
63 1 1 0 STO-Zeitfehler
63.2 STO2 aus DB v v (4
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
70.1 tion beim Einschalten - Datenemp- DB — — (4
fangsfehler 1
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
70.2 | tion beim Einschalten — Datenemp- DB — — v
fangsfehler 2
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
70.3 tion beim Einschalten - Datenemp- DB — — (4
fangsfehler 3
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
70.5 tion beim Einschalten - Dateniiber- DB — — (4
tragungsfehler 1
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
70.6 tion beim Einschalten - Dateniiber- DB — — (4
tragungsfehler 2
o Lastseitiger Encoder - Kommunika-
% Lastseitiger Encoder— | 70.7 | tion beim Einschalten — Datentiber- DB — — 4
< |75 1 1 0 Kommunikations- tragungsfehler 3
fehler 1 Lastseitiger Encoder - Kommunika-
(beim Einschalten) 70.A | tion beim Einschalten - Verarbei- DB — — v
tungsfehler 1
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
70.B tion beim Einschalten - Verarbei- DB — — v
tungsfehler 2
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
70.C tion beim Einschalten - Verarbei- DB — — v
tungsfehler 3
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
70.D | tion beim Einschalten - Verarbei- DB — — v
tungsfehler 4
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
70.E tion beim Einschalten - Verarbei- DB — — v
tungsfehler 5
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
70.F tion beim Einschalten - Verarbei- DB — — v
tungsfehler 6
Tab. 8-2: Ubersicht der Alarmmeldungen des MR-J4-A(-RJ) (5)
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Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-A(-RJ)

Fehlererkennung und -behebung

Alarmcode Alarm zuriicksetzen
o | e s
£ @ |ls |E .|2az
S 9 Sc <, ,0(3cE@
CN1- | CN1- | CN1- £ a0 |28 32382
22 | 23 | 24 8 2L | nE [ 88|2En
Nr. (Bit2) | (Bit 1) | (Bit 0) | Bezeichnung a Detailbezeichnung RE |2 4582 %3
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
71.1 tion im Betrieb — Datenempfangs- EDB — — v
fehler 1
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
71.2 tion im Betrieb — Datenempfangs- EDB — — v
fehler 2
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
713 tion im Betrieb — Datenempfangs- EDB — — v
fehler 3
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
Lastseitiger Encoder - | 71.5 tion im Betrieb — Daten(ibertra- EDB — — v
- 1 ; o |Xommunikations- gungsfehler 1
fehler 1 Lastseitiger Encoder - Kommunika-
(im Betrieb) 71.6 | tionim Betrieb - Dateniibertra- EDB — — v
gungsfehler 2
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
71.7 tion im Betrieb — Datenibertra- EDB — — (4
gungsfehler 3
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
71.9 tion im Betrieb — Datenlbertra- EDB — — v
gungsfehler 4
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
71.A | tionim Betrieb — Datenlbertra- EDB — — v
gungsfehler 5
721 Lastseitiger Encoder — Datenfehler 1 EDB — —
o 722 Lastse!tl'ger Encoder - Fehler Daten- EDB o o v
£ aktualisierung
1o e
= Lastseitiger Encoder — Fehler Daten-
< _ _
Lastseitiger Encoder - 723 kurvenform EDB
72 1 1 0 'I;(Lrlr;r:;nlkatlons— 724 Lastseitiger Encoder - kein Signal EDB — — v
(im Betrieb) 725 Lastseitiger Encoder - Hardware- EDB _ o
Fehler 1
726 Lastseitiger Encoder - Hardware- EDB . . v
Fehler 2
729 Lastseitiger Encoder — Datenfehler 2 EDB — —
ZeitUberschreitung
8A 0 0 0 USI.3—Kommun|ka.t|on/ 8A1 ZelFubersc.hrenung USB—'Kortnmum— D v v v
serielle Kommuni- kation/serielle Kommunikation
kation
SE.1 Fehle.srha.fter Empfang bei USBjKor.‘n— D v v v
munikation/serieller Kommunikation
Fehlerhafte Checksumme bei USB-
8E.2 Kommunikation/serieller Kommuni- SD v v v
kation
Fehler USB-Kommuni- Fehlerhaftes Zeichen bei USB-Kom-
8E 0 0 0 kation/serielle 8E.3 munikation/serieller Kommunikation sb v 4 4
Kommunikation Fehlerhaftes Kommando bei USB-
8E.4 Kommunikation/serieller Kommuni- SD 4 v "4
kation
Fehlerhafte Datenanzahl bei USB-
8E.5 Kommunikation/serieller Kommuni- SD v v v
kation
88888 — — — | Watchdog 8888._ | Watchdog SD — — v
Tab. 8-2: Ubersicht der Alarmmeldungen des MR-J4-A(-RJ) (6)
® Halten Sie nach Behebung der Ursache mindestens eine Abkiihlzeit von 30 Minuten ein.
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Fehlererkennung und -behebung Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-A(-RJ)

@ Nachfolgend werden drei Stoppmethoden fiir DB, EDB und SD gezeigt:
DB:  Stopp mit der dynamischen Bremse

(Austrudeln bei Servoverstarkern ohne dynamische Bremse)

Diese Stoppmethode ist flr die in der folgenden Tabelle aufgefiihrten Servomotoren
anwendbar. Die Stoppmethode fiir die dort nicht aufgefiihrten Servomotoren ist ,DB".

EDB:

Serie Servomotor

HG-KR HG-KR053, HG-KR13, HG-KR23, HG-KR43
HG-MR HG-MR053, HG-MR13, HG-MR23, HG-MR43
HG-SR HG-SR51, HG-SR52

SD:  Sofort-Stopp-Bremsung

® Dies gilt bei der Werkseinstellung vom Parameter PA04. Mit diesem Parameter kann die Sofort-
Stopp-Bremsung von ,SD” auf ,DB” gedandert werden.

@ Der Alarm kann wie folgt zurlickgesetzt werden:
Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder: Stellen Sie Parameter PEO3 auf ,1030101"
Regelung mit linearem oder Direct-Drive-Servomotor: Stellen Sie Parameter PL04 auf ,100101"

® Gilt nur fiir MR-J4-A-R)
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Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-A(-RJ)

Fehlererkennung und -behebung

©
®
= [
1 [ 1 g
5E g€
Nr. Bezeichnung & 2 | Detailbezeichnung 73 E
90.1 ® | Referenzpunktfahrt unvollstandig —
Warnung vor unvollstandiger ® .
90 Referenzpunktfahrt 90.2 Abschluss der Referenzpunktfahrt mit Fehler —
905® Z-Phasensignal nicht tiberfahren —
Uberhitzungswarnun
91 g ® 9 91.1 Warnung vor Uberhitztem Leistungskreis —
Servoverstarker
921 Warnung vor Kabelunterbrechung der Encoder- .
9 Warnung vor Kontaktunterbrechung | =< Batterie
zur Batterie
923 Verbrauchte Batterie —
03 ABS-Dateniibertragungswarnung 931 W?rnung vor ABS-Datenibertragungsanforderung .
wahrend der Magnetpolerfassung
95.1 Erfassung STO1 aus DB
95 STO-Warnung
95.2 Erfassung STO2 aus DB
96.1 Warnung bei der Referenzpunktfahrt im Bereich ,In- .
’ Position”
. . . 96.2 Warnung bei der Kommandoeingabe zur Referenz- .
% V\t/alrlnung bei Referenzpositionsein- . punktfahrt
stellun
g 96.3 Warnung vor Servo AUS bei Referenzpunktfahrt —
96.4 Warnung bei Referenzpunktfahrt wahrend der Mag- .
’ netpolerfassung
Warnung wegen deaktiviertem Pro- | g7 1 ® Warnung aufgrund des deaktivierten Programmbe- .
97 grammbetrieb /nachste r Stations- triebs
position 97.2® | Warnung aufgrund der nichsten Stationsposition —
c
qg"x 98.1 ® | Software-Endpunkt fiir Vorwirtsdrehung erreicht —
S |98 Software-Endpunktwarnung
% 982 ® Software-Endpunkt flir Rickwartsdrehung erreicht —
= 99.1 Endschalter fiir Vorwartsdrehung aus ®
99 Endschalterwarnung 0)
99.2 Endschalter fir Riickwartsdrehung aus
9F.1 Batteriespannung niedrig —
9F Batteriewarnung
9F.2 Warnung vor fehlender/verbrauchter Batterie —
EO Wa.rnung vor tbermaBiger regene- EO.1 Warnung vor tiberméfBiger regenerativer Belastung —
rativer Belastung
E1.1 Thermische Uberlastwarnung 1 wihrend Betrieb —
E1.2 | Thermische Uberlastwarnung 2 wihrend Betrieb —
E1.3 Thermische Uberlastwarnung 3 wihrend Betrieb —
. E1.4 Thermische Uberlastwarnung 4 wihrend Betrieb —
E1 Uberlastwarnung 1 —
E1.5 Thermische Uberlastwarnung 1 wahrend Stillstand —
E1.6 | Thermische Uberlastwarnung 2 wihrend Stillstand —
E1.7 | Thermische Uberlastwarnung 3 wihrend Stillstand —
E1.8 Thermische Uberlastwarnung 4 wihrend Stillstand —
E2 Warnung Servomotoriberhitzung E2.1 Temperaturwarnung Servomotor —
E3.1 Uberschreitungswarnung der Verfahrabstands vom .
’ Mehrfachdrehzahler.
E3.2 Warnung vor fehlerhaftem Absolutwert —
E3 Fehlerhafter Absolutwert ® | Warnung aufgrund der Anzahl an Schreibvorgdngen .
E34™ 1 in das Absolutwert-E2PROM
Warnung vor fehlerhaftem Absolutwert vom
E3.5 —
Encoder
Tab. 8-3:  Ubersicht der Warnmeldungen des MR-J4-A(-RJ) (1)
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Fehlererkennung und -behebung

Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-A(-RJ)

©
®
g S
= = -]
B 2
Nr. Bezeichnung A 2 |Detailbezeichnung &€
E5.1 ZeitUberschreitung wahrend ABS-Datenlibertragung | —
E5 ABS Uberwachungszeitwarnung E5.2 ABSM-Signal AUS wahrend ABS-Dateniibertragung —
E5.3 SON-Signal AUS wahrend ABS-Datenuibertragung
E6 Sofort-Stopp-Warnung - Servo E6.1 Sofort-Stopp-Warnung SD
s Warnung vor verringerter Liifter- E8.1 Warnung Liifterdrehzahl zu gering —
drehzahl E8.2 Lufterstillstand —
Servo-EIN-Signal ist bei abgeschaltetem Leistungs-
E9.1 . DB
kreis eingeschaltet
E9 Warnung Leistungskreis AUS
Abfall der Zwischenkreisspannung bei Betrieb mit
S E9.2 o DB
g niedriger Drehzahl
c
2 |EA ABS ,Servo EIN” Warnung EA.1 ABS ,Servo EIN” Warnung —
£ |EC Uberlastwarnung 2 EC.1 | Uberlastwarnung 2 —
Warnung vor tibermaBiger Aus- Warnung vor GiberméBiger Ausgangsleistung des
ED h ED.1 —
gangsleistung des Motors Motors
FO.1 Tough-Drive-Warnung bei kurzzeitigem Netzausfall —
FO Tough-Drive-Warnung
F0.3 Tough-Drive-Warnung bei Vibration —
F2.1 Servostatus-Protokollierung - Warnung bei Zeitliber- |
£ Servostatus-Protokollierung — ’ schreitung des Speicherbereichs
Schreibfehlerwarnung 2.2 Servostatus-Protokollierung - Warnung bei Daten- .
’ schreibfehler
F3 Warnung vor zu gro8er Schwingung | F3.1 Warnung vor Schwingungsfehler —
Tab. 8-3:  Ubersicht der Warnmeldungen des MR-J4-A(-RJ) (2)

O Halten Sie nach Behebung der Ursache mindestens eine Abkiihlzeit von 30 Minuten ein.

) Nachfolgend werden zwei Stoppmethoden fiir DB und SD gezeigt:

DB:

SD:

Stopp mit der dynamischen Bremse
(Austrudeln bei Servoverstarkern ohne dynamische Bremse)
Sofort-Stopp-Bremsung

® Dies gilt bei der Werkseinstellung vom Parameter PAO4. Mit diesem Parameter kann die Sofort-
Stopp-Bremsung von ,SD” auf ,DB” gedndert werden.

@ Mit Parameter PD30 kann zwischen dem schnellen und langsamen Stopp ausgewahlt werden.
® Gilt nur fiir MR-J4-A-R)
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Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-B(-RJ) Fehlererkennung und -behebung

8.2

HINWEISE

Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-B(-R)J)

Detaillierte Informationen zu den Alarm- und Warnmeldungen finden Sie in der Bedienungsanlei-
tung ,MELSERVO J4 Servo Amplifier Instruction Manual (Troubleshooting)".

Tritt ein Alarm auf, setzen Sie den Status SON auf ,Servo AUS” und unterbrechen Sie die Span-
nungsversorgung.

Der Alarm AL. 37 (Parameterfehler) sowie alle Warnungen werden nicht in die Alarmliste tber-
nommen.

Tritt wahrend des Betriebs ein Fehler auf, wird eine entsprechende Alarm- oder Warnmeldung aus-
gegeben und das Signal ALM wird abgeschaltet. In der Bedienungsanleitung ,MELSERVO J4 Servo
Amplifier Instruction Manual (Troubleshooting)” finden Sie Hinweise und MaBnahmen zur Fehlerbe-
hebung.

Nach Beseitigung der Fehlerursache kann der Alarm durch eine der in der Spalte ,Alarm zuriickset-
zen” mit v markierten Methoden zuriickgesetzt werden. Warnungen werden automatisch zurtick-
gesetzt, wenn deren Ursache behoben ist.

Treten Alarme und Warnungen auf, die in der Spalte ,Stopp-Methode” der folgenden Tabelle mit,SD”
gekennzeichnet sind, wird die Achse durch die Sofort-Stopp-Bremsung mit der dynamischen Bremse
gestoppt. Bei den mit ,,DB” oder ,EDB” gekennzeichneten Alarmen und Warnung erfolgt das Stoppen
des Motors mit der dynamischen Bremse, aber ohne Sofort-Stopp-Bremsung.

Alarm zuriicksetzen
C} &
% 3|55 |3 |BEY
= E al (he |« sel
% E 8% |wE | %2 25w
Nr. Bezeichnung 8 2 |Detailbezeichnung CE|BY | &% |222
10.1 Unterspannung Steuerkreis EDB 4 4 v
10 Unterspannung
10.2 Unterspannung Leistungskreis SD 4 v v
12.1 RAM-Fehler 1 DB — — (4
12.2 RAM-Fehler 2 DB — — v
Speicherfehler 1
12 (RAM) 123 RAM-Fehler 3 DB v
124 RAM-Fehler 4 DB — — v
125 RAM-Fehler 5 DB — — v
13.1 Timerfehler 1 DB — — v
13 Timerfehler
13.2 Timerfehler 2 DB — — v
o 14.1 Steuerprozessfehler 1 DB — — (4
g 14.2 Steuerprozessfehler 2 DB — — v
< 14.3 Steuerprozessfehler 3 DB — — v
14.4 Steuerprozessfehler 4 DB — — v
14.5 Steuerprozessfehler 5 DB — — v
14 Steuerprozessfehler
14.6 Steuerprozessfehler 6 DB — — v
14.7 Steuerprozessfehler 7 DB — — v
14.8 Steuerprozessfehler 8 DB — — v
14.9 Steuerprozessfehler 9 DB — — (%4
14.A | Steuerprozessfehler 10 DB — — v
s Speicherfehler 2 15.1 | E’PROM-Fehler nach Einschalten DB — — v
(E*PROM) 152 | E2PROM-Fehler im Betrieb B | — | — | v

Tab. 8-4:  Ubersicht der Alarmmeldungen des MR-J4-B(-RJ) (1)
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Fehlererkennung und -behebung

Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-B(-RJ)

Alarm zuriicksetzen
) b
@2, s ~ §’ o2
i .3 |55 |8 |25%
= £ Q _g nx - o< T
S E 2% vl [ %2 28w
Nr. Bezeichnung & 2 |Detailbezeichnung ZE |4y |28 922
Encoder-Kommunikation beim Ein-
161 | Chalten - Datenempfangsfehler 1 DB - - v
Encoder-Kommunikation beim Ein-
162 | Schalten - Datenempfangsfehler 2 DB - - v
Encoder-Kommunikation beim Ein-
163 | schalten - Datenempfangsfehler 3 DB - - v
Encoder-Kommunikation beim Ein-
165 | schalten - Datentiibertragungsfehler 1 DB - - v
Encoder-Kommunikation beim Ein-
166 | halten - Dateniibertragungsfehler 2 DB - - 4
L1167 Encoder-Kommunikation beim Ein- DB . . v
Encoder-Kommunikati- ) schalten - Dateniibertragungsfehler 3
16 onsfehler 1 Encoderk cation belm Ei
(beim Einschalten) ncoder-Kommunikation beim Ein- _ _
16A schalten - Verarbeitungsfehler 1 DB v
Encoder-Kommunikation beim Ein-
168 | Sehalten - Verarbeitungsfehler 2 DB - - v
Encoder-Kommunikation beim Ein-
160 | schalten - Verarbeitungsfehler 3 DB - - 4
Encoder-Kommunikation beim Ein-
16D | Schalten - Verarbeitungsfehler 4 DB - - v
[
S Encoder-Kommunikation beim Ein-
2 16E schalten - Verarbeitungsfehler 5 DB - - v
Encoder-Kommunikation beim Ein-
16F | schalten - Verarbeitungsfehler 6 DB - - v
17.1 Platinenfehler 1 DB — — v
17.3 Platinenfehler 2 DB — — v
17.4 Platinenfehler 3 DB — — v
17 Platinenfehl
atinentehier 17.5 Platinenfehler 4 DB — — v
17.6 Platinenfehler 5 DB — — v
17.8 Platinenfehler 6 © EDB — — v
19 Speicherfehler 3 19.1 FLASH-ROM-Fehler 1 DB — — v
(FLASH-ROM) 19.2 | FLASH-ROM-Fehler 2 DB — — v
1A Falscher Servomotor DB — — v
1A Falscher Servomotor
1A.2 Falsche Betriebsart fiir Servomotor DB — — v
Encoder-Kommunikati- | 1E.1 Fehlfunktion Encoder DB — — v
1E onsfehler 2
(beim Einschalten) 1E.2 | Fehlfunktion lastseitiger Encoder DB — — v
Encoder-Kommunikati- | 1F.1 Nicht kompatibler Encoder DB — — v
1F onsfehler 3
(beim Einschalten) 1F.2 Nicht kompatibler lastseitiger Encoder DB — — v
Tab. 8-4:  Ubersicht der Alarmmeldungen des MR-J4-B(-RJ) (2)
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Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-B(-RJ)

Fehlererkennung und -behebung

Alarm zuriicksetzen
) &
O | = 2oz
S —
. & . 2|55 (% |[p5T
= £ 2l (he |« scl
SE 2% |wE |22 25w
Nr. Bezeichnung 8 2 |Detailbezeichnung CE | Ee | &% |222
20,1 Encoder-Kommunikation im Betrieb — EDB . . v
Datenempfangsfehler 1
Encoder-Kommunikation im Betrieb —
202 Datenempfangsfehler 2 EDB - - v
Encoder-Kommunikation im Betrieb —
203 Datenempfangsfehler 3 EDB - - v
Encoder-Kommunikation im Betrieb —
Encoder-Kommunikati- | 20-5 Dateniibertragungsfehler 1 EDB - - v
20 onsfehler 1 EncoderK cation im Betrieh
(im Betrieb) ncoder-Kommunikation im Betrieb - - .
206 Datentibertragungsfehler 2 EDB v
Encoder-Kommunikation im Betrieb —
207 Dateniibertragungsfehler 3 EDB - - v
Encoder-Kommunikation im Betrieb —
209 Datenempfangsfehler 4 EDB - - v
Encoder-Kommunikation im Betrieb —
20A Datenempfangsfehler 5 EDB - - v
21.1 Encoder-Datenfehler 1 EDB — — (4
21.2 Encoder-Fehler Datenaktualisierung EDB — — v
G 213 Encoder-Fehler Datenkurvenform EDB — — (4
Encoder-Kommunikati-
21 onsfehler 2 214 Encoder-Fehler kein Signal EDB — — 4
(im Betrieb) 21.5 Encoder-Hardware-Fehler 1 EDB — — v
GE) 21.6 Encoder-Hardware-Fehler 2 EDB — — (4
:_z’ 21.9 Encoder-Datenfehler 2 EDB — — v
24.1 Durch Hardware erfasster Erdungsfehler | DB — — v
24 Leistungskreisfehler
24.2 Durch Software erfasster Erdungsfehler DB v v v
251 S.e_rvomot"or-Encoder - Absolutwertpo- DB . . v
25 Verlust der Absolut- sition geldscht
wertposition Langenmess-Encoder — Absolutwertpo-
252 " .. DB — — (4
sition geldscht
Magnetpolerfassung beim Einschalten . .
271 - fehlerhafter Abschluss DB v
372 Mag.ngtpolerfas.sung beim Einschalten DB . _ v
- Zeitliberschreitung
Magnetpolerfassung beim Einschalten
273 | “Endschalterfehler DB - - v
Fehler Magnetpol- —
27 erfassung 274 _Magsncehtgtzltzrrfz;se;ulzrg beim Einschalten DB . . v
(beim Einschalten) 9
275 Magn.eltpolerfas§ung beim Einschalten DB . . v
- Positionsabweichung
Magnetpolerfassung beim Einschalten
276 | Drehzahlabweichung DB - - v
277 Magnetpolerfassung beim Einschalten DB . . v
- Stromfehler
28 Linear-Encoder-Fehler 2 | 28.1 Linearer Er.lcoder - Fehler durch Umge- EDB — — (4
bungsbedingung
Tab. 8-4:  Ubersicht der Alarmmeldungen des MR-J4-B(-RJ) (3)
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Fehlererkennung und -behebung Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-B(-RJ)

Alarm zuriicksetzen

) b
oz, |5 |Eez
. & .3 |55 |8 |[25%
= £ Q _g nx - S < T
S E 2% LB (2> |2Swn
Nr. Bezeichnung & 2 |Detailbezeichnung ZE |4y |28 922
2A1 Linear-Encoder-Fehler 1-1 EDB — — v
2A.2 Linear-Encoder-Fehler 1-2 EDB — — (4
2A3 Linear-Encoder-Fehler 1-3 EDB — — v
2A4 Linear-Encoder-Fehler 1-4 EDB — — (4
2A Linear-Encoder-Fehler 1
2A.5 Linear-Encoder-Fehler 1-5 EDB — — v
2A.6 Linear-Encoder-Fehler 1-6 EDB — — v
2A.7 Linear-Encoder-Fehler 1-7 EDB — — (4
2A.8 Linear-Encoder-Fehler 1-8 EDB — — v
2B.1 Encoder-Zahlfehler 1 EDB — — v
2B Encoder-Zahlfehler
2B.2 Encoder-Zahlfehler 2 EDB — — v
30.1 Temperaturfehler Bremskreis DB vO | vO | O
30 Uberlast Bremskreis @ | 30.2 Signalfehler Bremskreis DB vO vO vO
303 Istwertfehler Bremskreis DB vO | vO | O
31 Zu hohe Drehzahl 31.1 Abweichende Motordrehzahl SD v v
321 l?urch H.ardware erfasster Uberstrom DB _ _ v
(im Betrieb)
322 l?urch Spftware erfasster Uberstrom DB v v v
N (im Betrieb)
32 Uberstrom —
GEJ 323 l?urch' Hardware erfasster Uberstrom DB . . v
5 (im Stillstand)
= —
324 E‘)urch. Software erfasster Uberstrom DB v v
(im Stillstand)
33 Uberspannung 331 Spannungsfehler Leistungskreis EDB v v v
34.1 SSCNET-Datenempfangsfehler SD v vQ® v
34 SSCNET-Empfangs- 34.2 | SSCNET-Steckverbindungsfehler SD 4 4 4
fehler 1 343 SSCNET-Kommunikationsdatenfehler SD v v v
344 | Signalerfassung Hardware-Fehler SD 4 v v
35 Zu hohe Eingangsfre- 35.1 Fehler Eingangsfrequenz SD v v v
quenz
36 SSCNET-Empfangs- 36.1 Standig auftretender Kommunikations- D v v v
fehler 2 datenfehler
37.1 Falscher Einstellbereich des Parameters DB — (4 (4
37 Parameterfehler
37.2 Falsche Parameterkombination DB — v v
3A Fehler Einschaltstrom- 3A7 Fc'ehler der Begrenzerschaltung fiir den EDB . . v
begrenzung Einschaltstrom
o Falsche Parametereinstellung bei der . .
Parameterfehler fiir die | 3D.1 Kommunikation fiir die Slave-Achse DB v
3D Antriebskommuni-
kation 302 Falsche Parametereinstellung bei der DB . .
) Kommunikation fir die Master-Achse
3E Betriebsartfehler 3E1 Betriebsartfehler DB — —

Tab. 8-4:  Ubersicht der Alarmmeldungen des MR-J4-B(-RJ) (4)

8-14 S MITSUBISHI ELECTRIC



Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-B(-RJ)

Fehlererkennung und -behebung

Alarm zuriicksetzen
) &
O | = 2oz
3 3155 (3% [259
= £ a9 wnE - o< T
S £ as ] Vo (0S4
, %5 — °s |0s |32 |5383
Nr. Bezeichnung o 2 |Detailbezeichnung SE |28 |20 |52
2.1 Servo—Stguerungsfehler durch Positi- EDB vO | O v
onsabweichung
Servo-Steuerungsfeh-
ler (fur Imeart.an Servo- 422 Servo—Ste}JerungsfehIer durch Dreh- EDB vO v® v
motor und Direct- zahlabweichung
Drive-Motor)
23 Servo—SteuerungsfehIer durch Drehmo- g | v® | v® v
ment-/Dauerkraftabweichung
08 Posnpr_msabwelchung bei Regelung mit EDB vO | O v
lastseitig angebrachtem Encoder
Fehler bei Regelung mit - - -
lastseitig angebrach- 429 Drehz'a'hlabwelchung bei Regelung mit EDB v® | v® v
lastseitig angebrachtem Encoder
tem Encoder am rotato-
rischen Servomotor Positionsabweichung bei Regelung mit
42.A | lastseitig angebrachtem Encoder wah- EDB v® | v® v
rend Stopp-Befehl
Uberhitzung Leistungs- . . . . ® ® ®
45 kreis @ 45.1 Fehler Uberhitzung Leistungskreis SD (4 (4 v
46.1 Servomotortemperatur Fehler 1 SD vO | vO | O
. 46.2 | Servomotortemperatur Fehler 2 SD vO | vO | vO
Uberhit:
46 ern! zung@ 46.3 Unterbrechung Temperaturfihler SD vO | vO | O
Servomotor
46.5 Servomotortemperatur Fehler 3 DB vO | vO | O
46.6 Servomotortemperatur Fehler 4 DB vO vO | vO
47.1 Lufterstillstand SD — — v
47 Lifter-Alarm
47.2 Lifterdrehzahl zu gering SD — — 4
50,1 Ther.mlscher Uberlastfehler 1 wahrend D v vO | O
o Betrieb
€ - = -
s 502 Ther.mlscher Uberlastfehler 2 wahrend D v v v
< Betrieb
503 Ther_mlscher Uberlastfehler 4 wéhrend sD vO | O | O
. Betrieb
0 |Obertast1® Thermischer Uberlastfehler 1 wahrend
504 ermischer Uberlastfehler 1 wéhren D vO | O | O
Stillstand
505 Thermlscher Uberlastfehler 2 wahrend D v vO | O
Stillstand
506 Thermlscher Uberlastfehler 4 wahrend D v vO | O
Stillstand
511 Ther_mlscher Uberlastfehler 3 wahrend DB vO | O | O
. Betrieb
51 |Ubertast2® Thermischer Uberlastfehler 3 wahrend
512 rermischer Uberlastfehler 3 wéhren DB vO | O | O
Stillstand
52.1 GroBer Schleppfehler 1 SD v v v
523 | GroBer Schleppfehler 2 SD 4 4 4
52 Zu groBer Schlepp- -
fehler 524 GroBer Schleppfehler bei Drehmoment- D v v v
: grenzwert 0
525 GroBer Schleppfehler 3 EDB 4 v v
54 Zu groBBe Schwingung | 54.1 Schwingungsfehler EDB v 4 v
56.2 Zu hohe Drehzahl bei Sofort-Stopp EDB v v v
56 Sofort-Stoppfehler Uberschreitung des geschitzten
563 Abstands bei Sofort-Stopp EDB v v v
63.1 STO1 aus DB 4 v v
63 STO-Zeitfehler
63.2 STO2 aus DB v 4 v
Tab. 8-4:  Ubersicht der Alarmmeldungen des MR-J4-B(-RJ) (5)
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Fehlererkennung und -behebung Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-B(-RJ)

Alarm zuriicksetzen
© iy
@2, s < §’ o=
. & .3 | 55|+ |[25%
= £ a8 |xe | o ocl
S E 2% LB (2> |2Swn
Nr. Bezeichnung & 2 |Detailbezeichnung ZE |4y |28 922
Lastseitiger Encoder - Kommunikation
70.1 beim Einschalten - Datenempfangsfeh- | DB — — v
ler 1
Lastseitiger Encoder - Kommunikation
70.2 beim Einschalten - Datenempfangsfeh- | DB — — v
ler 2
Lastseitiger Encoder - Kommunikation
70.3 beim Einschalten - Datenempfangsfeh- | DB — — v
ler3
Lastseitiger Encoder — Kommunikation
70.5 beim Einschalten - Datenuibertragungs- | DB — — v
fehler 1
Lastseitiger Encoder - Kommunikation
70.6 beim Einschalten - Datenuibertragungs- | DB — — v
fehler 2
Lastseitiger Encoder — Kommunikation
70.7 beim Einschalten - Datenuibertragungs- | DB — — v
Lastseitiger Encoder - fehler 3
70 Kommunikationsfehler — —
1 (beim Einschalten) Lastseitiger Encoder - Kommunikation
70.A | beim Einschalten - Verarbeitungs- DB — — v
fehler 1
Lastseitiger Encoder — Kommunikation
70.B beim Einschalten - Verarbeitungs- DB — — v
fehler 2
Lastseitiger Encoder — Kommunikation
) 70.C | beim Einschalten - Verarbeitungs- DB — — v
£ fehler 3
©
< Lastseitiger Encoder - Kommunikation
70.D | beim Einschalten - Verarbeitungs- DB — — v
fehler 4
Lastseitiger Encoder — Kommunikation
70.E beim Einschalten - Verarbeitungs- DB — — v
fehler 5
Lastseitiger Encoder — Kommunikation
70.F beim Einschalten - Verarbeitungs- DB — — v
fehler 6
Lastseitiger Encoder — Kommunikation
711 im Betrieb Datenempfangsfehler 1 EDB - o v
Lastseitiger Encoder - Kommunikation
712 Vi Betrieb - Datenempfangsfehler 2 EDB - - v
Lastseitiger Encoder - Kommunikation
713 |im Betrieb - Datenempfangsfehler 3 EDB - - v
» Lastseitiger Encoder - Kommunikation . .
Lastseitiger Encoder - | 715 | iy 'Betrieb - Dateniibertragungsfehler 1 EDB v
71 Kommunikationsfehler i tioer Encoder—K m—
1 (im Betrieb) astseitiger Encoder - Kommunikation o -
716 im Betrieb — Datentiibertragungsfehler 2 EDB v
Lastseitiger Encoder - Kommunikation
717 im Betrieb - Dateniibertragungsfehler 3 EDB - - v
Lastseitiger Encoder - Kommunikation
719 |im Betrieb - Dateniibertragungsfehler 4 EDB - - v
Lastseitiger Encoder - Kommunikation
7VAim Betrieb - Dateniibertragungsfehler 5 EDB - - v

Tab. 8-4:  Ubersicht der Alarmmeldungen des MR-J4-B(-RJ) (6)
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Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-B(-RJ)

Fehlererkennung und -behebung

Alarm zuriicksetzen
© &
O | = 2oz
S —
. B 3|85 |3 |59
= £ 2l (he |« scl
SE 2% |wE |22 25w
Nr. Bezeichnung 8 2 |Detailbezeichnung CE | ¥y |25 |222
72.1 Lastseitiger Encoder - Datenfehler 1 EDB — — (4
72.2 Last.st.eitiger Encoder - Fehler Datenak- EDB _ . v
tualisierung
723 \I;a;tfserlrtrl]ger Encoder - Fehler Datenkur- EDB . .
Lastseitiger Encoder - ento
72 Kommunikationsfehler |72.4 Lastseitiger Encoder — kein Signal EDB — —
2 (im Betrieb) Lastseitiger Encoder - Hardware-
72.5 EDB — —
Fehler 1
726 Lastseitiger Encoder — Hardware- EDB . . v
Fehler 2
729 Lastseitiger Encoder — Datenfehler 2 EDB — —
v |82 Master-Slave-Betrieb — | o) ;| \1octer-Slave-Betrieb — Fehler 1 EDB v v v
£ Fehler 1
o o : o 5 X
< |gaA Zeltuberschrel.tun.g 8A1 Zgltuberschreltung USB-Kommunika- D v v v
USB-Kommunikation tion
8E.1 thlgrhafter Empfang bei USB-Kommu- D v v v
nikation
8E2 Fehle.rha.fte Checksumme bei USB-Kom- sD v v v
munikation
SE Fehler USB-Kommuni- 8E3 thlgrhaftes Zeichen bei USB-Kommu- D v v v
kation nikation
8E4 Fehlgrha‘ftes Kommando bei USB-Kom- D v v v
munikation
8ES5 Fehlgrha.fte Datenanzahl bei USB-Kom- D v v v
munikation
888 Watchdog 88._ Watchdog DB — —
Tab. 8-4:  Ubersicht der Alarmmeldungen des MR-J4-B(-RJ) (7)

@ Halten Sie nach Behebung der Ursache mindestens eine Abkiihlzeit von 30 Minuten ein.

@ Bei einigen Kommunikationszustanden der Steuerung (Motion-CPU) kann es vorkommen, dass
der Alarm nicht geléscht werden kann.

® Der Alarm kann wie folgt zurtickgesetzt werden:
- Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder: Stellen Sie Parameter PEO3 auf ,10100"

- Regelung mit linearem oder Direct-Drive-Servomotor: Stellen Sie Parameter PL04 auf
“10oaad-

&) Nachfolgend werden drei Stoppmethoden fiir DB, EDB und SD gezeigt:
Stopp mit der dynamischen Bremse
(Austrudeln bei Servoverstarkern ohne dynamische Bremse)

Diese Stoppmethode ist flir die in der folgenden Tabelle aufgefiihrten Servomotoren
anwendbar. Die Stoppmethode fiir die dort nicht aufgefiihrten Servomotoren ist ,DB".

DB:

EDB:

SD:

Serie Servomotor

HG-KR HG-KR053, HG-KR13, HG-KR23, HG-KR43
HG-MR HG-MR053, HG-MR13, HG-MR23, HG-MR43
HG-SR HG-SR51, HG-SR52

Sofort-Stopp-Bremsung

® Dies gilt bei der Werkseinstellung vom Parameter PA04. Mit diesem Parameter kann die Sofort-
Stopp-Bremsung von ,SD” auf ,DB” gedndert werden.

® Dieser Alarm tritt nur im J3-Kompatibilitatsmodus auf.
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Fehlererkennung und -behebung

Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-B(-RJ)

©
. ®
2 3
SE 8%
Nr. Bezeichnung A 2 |Detailbezeichnung e
Uberhitzungswarnun
91 g ® 9 91.1 Warnung vor Uberhitztem Leistungskreis —
Servoverstarker
921 Warnung vor Kabelunterbrechung der Encoder- .
9 Warnung vor Kontaktunterbrechung . Batterie
zur Batterie
92.3 | Verbrauchte Batterie —
95.1 Erfassung STO1 aus DB
95 STO-Warnung
95.2 Erfassung STO2 aus DB
96.1 Warnung bei der Referenzpunktfahrt im Bereich ,In- .
9% Warnung bei Referenzpositionsein- ' Position”
stellung Warnung bei der Kommandoeingabe zur Referenz-
96.2 —
punktfahrt
. 9F.1 Batteriespannung niedrig —
9F Batteriewarnung
9F.2 Warnung vor fehlender/verbrauchter Batterie —
Warnung vor libermaBiger regene- . . .
EO R 10} EO.1 Warnung vor bermaBiger regenerativer Belastung —
rativer Belastung
E1.1 Thermische Uberlastwarnung 1 wihrend Betrieb —
E1.2 | Thermische Uberlastwarnung 2 wihrend Betrieb —
E1.3 Thermische Uberlastwarnung 3 wihrend Betrieb —
£ . o E1.4 | Thermische Uberlastwarnung 4 wéhrend Betrieb —
Uberlast 1 -
erlastwarnling E1.5 Thermische Uberlastwarnung 1 wéhrend Stillstand —
E1.6 | Thermische Uberlastwarnung 2 wihrend Stillstand —
E1.7 | Thermische Uberlastwarnung 3 wahrend Stillstand —
E1.8 | Thermische Uberlastwarnung 4 wihrend Stillstand —
c
S |E2 Warnung Servomotoriberhitzung E2.1 Temperaturwarnung Servomotor —
c
g E3.2 Warnung vor fehlerhaftem Absolutwert —
£ |E3 Fehlerhafter Absolutwert g35 | Warnung vor fehlerhaftem Absolutwert vom .
’ Encoder
E4 Parameterwarnung E41 Warnung vor fehlerhaftem Einstellbereich des Para- .
meters
E6 Sofort-Stopp-Warnung - Servo E6.1 Sofort-Stopp-Warnung SD
E7 Sofort-Stopp-Warnung - Steuerung | E7.1 Sofort-Stopp-Warnung der Steuerung SD
s Warnung vor verringerter Liifter- E8.1 Warnung Liifterdrehzahl zu gering —
drehzahl E8.2 Lifterstillstand —
Servo-EIN-Signal ist bei abgeschaltetem Leistungs-
E9.1 g DB
kreis eingeschaltet
E9 Warnung Leistungskreis AUS 9.2 Apfal! der Zwischenkreisspannung bei Betrieb mit DB
niedriger Drehzahl
RD-Signal (Betriebsbereit) ist bei abgeschaltetem
E9.3 . I DB
Leistungskreis eingeschaltet
EC Uberlastwarnung 2 ®@ EC.1 | Uberlastwarnung 2 —
Warnung vor tibermaBiger Aus- Warnung vor GiberméBiger Ausgangsleistung des
ED h ED.1 —
gangsleistung des Motors Motors
FO.1 Tough-Drive-Warnung bei kurzzeitigem Netzausfall —
FO Tough-Drive-Warnung
F0.3 Tough-Drive-Warnung bei Vibration —
Servostatus-Protokollierung - Warnung bei Zeittber-
F2.1 . X . —_
E2 Servostatus-Protokollierung - schreitung des Speicherbereichs
Schreibfehlerwarnung Servostatus-Protokollierung — Warnung bei Daten-
F2.2 R —
schreibfehler
F3 Warnyng vor auftretenden F3.1 Warnung vor auftretenden Schwingungen —
Schwingungen
Tab. 8-5:  Ubersicht der Warnmeldungen des MR-J4-B(-RJ)
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Alarm- und Warnmeldungen MR-J4-B(-RJ) Fehlererkennung und -behebung

® Halten Sie nach Behebung der Ursache mindestens eine Abkiihlzeit von 30 Minuten ein.

@ Nachfolgend werden zwei Stoppmethoden fiir DB und SD gezeigt:
DB:  Stopp mit der dynamischen Bremse
(Austrudeln bei Servoverstarkern ohne dynamische Bremse)
SD:  Sofort-Stopp-Bremsung

® Dies gilt bei der Werkseinstellung vom Parameter PA04. Mit diesem Parameter kann die Sofort-
Stopp-Bremsung von ,SD” auf ,DB” gedndert werden.
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Fehlererkennung und -behebung Alarm- und Warnmeldungen MR-J4W-B

8.3

Alarm- und Warnmeldungen MR-J4W-B

HINWEISE Detaillierte Informationen zu den Alarm- und Warnmeldungen finden Sie in der Bedienungsanlei-
tung ,MELSERVO J4 Servo Amplifier Instruction Manual (Troubleshooting)”.
Tritt ein Alarm auf, der in der Spalte ,Stoppsystem alle Achsen/einzelne Achse” der folgenden
Tabelle (Tab. 8-6) mit ,Einzelne Achse” gekennzeichnet ist, arbeitet der Servomotor der nicht vom
Alarm betroffenen Achse normal weiter.
Tritt ein Alarm auf, setzen Sie den Status SON auf ,Servo AUS” und unterbrechen Sie die Span-
nungsversorgung.
Der Alarm AL. 37 (Parameterfehler) sowie alle Warnungen werden nicht in die Alarmliste (iber-
nommen.
Tritt wahrend des Betriebs ein Fehler auf, wird eine entsprechende Alarm- oder Warnmeldung aus-
gegeben und das Signal ALMOI (Fehlfunktion flir Achse [J) wird abgeschaltet. In der Bedienungsan-
leitung ,MELSERVO J4 Servo Amplifier Instruction Manual (Troubleshooting)” finden Sie Hinweise
und MaBBnahmen zur Fehlerbehebung.
Nach Beseitigung der Fehlerursache kann der Alarm durch eine der in der Spalte ,Alarm zuriickset-
zen” mit v markierten Methoden zurlickgesetzt werden. Warnungen werden automatisch zuriick-
gesetzt, wenn deren Ursache behoben ist.
Treten Alarme und Warnungen auf, die in der Spalte ,Stopp-Methode” der folgenden Tabelle mit ,SD”
gekennzeichnet sind, wird die Achse durch die Sofort-Stopp-Bremsung mit der dynamischen Bremse
gestoppt. Bei den mit,,DB” oder ,EDB” gekennzeichneten Alarmen und Warnung erfolgt das Stoppen
des Motors mit der dynamischen Bremse, aber ohne Sofort-Stopp-Bremsung.
® Alarm zuriicksetzen
T o @
22 (g 2 © &
222 |8§< © |5 . |Eo2
3 322 |82 | .8|55 |2 (259
= E 2E S |28% al |as |- |(5E!
SE SN |23 (28 |wE (25 |28wn
Nr. Bezeichnung 8 2 |Detailbezeichnung 2835 853 ZE YUV |2y (822
10.1 Unterspannung Steuerkreis Gesamt Alle EDB 4 v v
10 Unterspannung
10.2 Unterspannung Leistungskreis Gesamt Alle SD v v (4
14 Einstellung der Stationsnummer Gesamt Alle DB i i v
1 Fehlerhafte Schalter- falsch
einstellun ; i
9 1.2 Einstellung zur Deaktivierung von Gesamt Alle DB . . v
Achsen falsch
g 12.1 RAM-Fehler 1 Gesamt Alle DB — — v
E: 122 | RAM-Fehler2 Gesamt | Alle B | — | — | v
12 Speicherfehler 1 (RAM) |12.3 RAM-Fehler 3 Gesamt Alle DB — — v
124 RAM-Fehler 4 Gesamt Alle DB — — (4
12.5 RAM-Fehler 5 Gesamt Alle DB — — (4
13.1 Timerfehler 1 Gesamt Alle DB — — v
13 Timerfehler
13.2 Timerfehler 2 Gesamt Alle DB — — (4

Tab. 8-6:

Ubersicht der Alarmmeldungen des MR-J4W-B (1)

S MITSUBISHI ELECTRIC



Alarm- und Warnmeldungen MR-J4W-B

Fehlererkennung und -behebung

@ Alarm zuriicksetzen
T o o
o2 |g_2 © @
] oc vy @ —_ =)
2x< %o v | & = S o2
.8 222 |2£2 .3 |55 |8 |25¥
= E SE S (283 28 | Bhe s |52
S E g8 N [2gN ST |wE |22 (25w
Nr.  |Bezeichnung & 2 |Detailbezeichnung 283 855 SE YUY |8y (822
14.1 Steuerprozessfehler 1 Gesamt Alle DB — — (4
14.2 Steuerprozessfehler 2 Gesamt Alle DB — — v
14.3 Steuerprozessfehler 3 Gesamt Alle DB — — (4
14.4 Steuerprozessfehler 4 Gesamt Alle DB — — (4
14.5 Steuerprozessfehler 5 Gesamt Alle DB — — v
14 Steuerprozessfehler
14.6 Steuerprozessfehler 6 Gesamt Alle DB — — v
14.7 Steuerprozessfehler 7 Gesamt Alle DB — — v
14.8 | Steuerprozessfehler 8 Gesamt Alle DB — — v
14.9 Steuerprozessfehler 9 Gesamt Alle DB — — v
14.A | Steuerprozessfehler 10 Gesamt Alle DB — — v
15 Speicherfehler 2 15.1 E2PROM-Fehler nach Einschalten Gesamt Alle DB — — v
(EPROM) 152 | E2PROM-Fehler im Betrieb Gesamt | Alle DB | — | — v
Encoder-Kommunikation beim Ein- . .
161 | schalten - Datenempfangsfehler 1 Einzeln Einzeln DB - - v
Encoder-Kommunikation beim Ein- . .
162 | Chalten - Datenempfangsfehler 2 Einzeln Einzeln DB - - v
Encoder-Kommunikation beim Ein- . .
163 | schalten - Datenempfangsfehler 3 Einzeln Einzeln DB - - v
Encoder-Kommunikation beim Ein-
16.5 schalten - Datenuibertragungsfehler | Einzeln Einzeln DB — — v
1
Encoder-Kommunikation beim Ein-
g 16.6 schalten - Datenuibertragungsfehler | Einzeln Einzeln DB — — v
5 2
< — —
Encoder-Kommunikati- Encoder-Kommunikation beim Ein-
16 onsfehler 1 16.7 schalten - Datenuibertragungsfehler | Einzeln Einzeln DB — — v
(beim Einschalten) 3
Encoder-Kommunikation beim Ein- . .
16A | Cchalten - Verarbeitungsfehler 1 Einzeln Einzeln DB - - v
Encoder-Kommunikation beim Ein- . .
168 | Schalten - Verarbeitungsfehler 2 Einzeln Einzeln DB o o v
Encoder-Kommunikation beim Ein- . .
1601 schalten - Verarbeitungsfehler 3 Einzeln Einzeln DB - - 4
Encoder-Kommunikation beim Ein- . .
1601 Schalten - Verarbeitungsfehler 4 Einzeln Einzeln DB - - v
Encoder-Kommunikation beim Ein- ) )
16E | schalten - Verarbeitungsfehler 5 Einzeln Einzeln DB - - v
Encoder-Kommunikation beim Ein- . .
16F | schalten - Verarbeitungsfehler 6 Einzeln Einzeln DB - - v
17.1 Platinenfehler 1 Gesamt Alle DB — — v
17.3 Platinenfehler 2 Gesamt Alle DB — — (%4
17.4 Platinenfehler 3 Gesamt Alle DB — — v
17 Platinenfehler -
17.5 Platinenfehler 4 Gesamt Alle DB — — (4
17.6 Platinenfehler 5 Gesamt Alle DB — — (4
17.8 | Platinenfehler 6 @ Gesamt | Alle EDB | — — v
19 Speicherfehler 3 19.1 FLASH-ROM-Fehler 1 Gesamt Alle DB — — v
(FLASH-ROM) 19.2 | FLASH-ROM-Fehler 2 Gesamt | Alle DB | — | — v
Tab. 8-6: Ubersicht der Alarmmeldungen des MR-J4W-B (2)
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Fehlererkennung und -behebung

Alarm- und Warnmeldungen MR-J4W-B

©) Alarm zuriicksetzen
-
onE & 2 ® ;
cd S £ - £ < &
[*} T - @ —
24< - o< © c o=
o =0 e Lag 9 | c o Scm
[ 0E = 25 ¢ .8 |25 |5 [
=E LES (283 2al (G | . sc!
[ < 9 < o
3 E S8 |8ef (8% |0 |i2 (584
Nr. Bezeichnung 8 2 |Detailbezeichnung 283 855 ZE YUY |2y (822
1A.1 Falscher Servomotor Einzeln Einzeln DB — — v
1A Falscher Servomotor
1A.2 Falsche Betriebsart fiir Servomotor Einzeln Einzeln DB — — v
Encoder-Kommunikati- | 1E.1 Fehlfunktion Encoder Einzeln Einzeln DB — — v
1E onsfehler 2
(beim Einschalten) 1E.2 Fehlfunktion lastseitiger Encoder Einzeln Einzeln DB — — v
Encoder-Kommunikati- | 1F1 Nicht kompatibler Encoder Einzeln Einzeln DB — — v
1F onsfehler 3 Nicht kompatibler lastseitiger . .
(beim Einschalten) 1F.2 Encoder P 9 Einzeln Einzeln DB — — 4
201 Encoder-Kommunikation im Betrieb Einzeln Einzeln EDB . . v
- Datenempfangsfehler 1
202 Encoder-Kommunikation im Betrieb Einzeln Einzeln EDB o o v
- Datenempfangsfehler 2
203 Encoder-Kommunikation im Betrieb Einzeln Einzeln EDB . . v
- Datenempfangsfehler 3
Encoder-Kommunikation im Betrieb . .
Encoder-Kommunikati- | 20 | _ pateniibertragungsfehler 1 Einzeln Einzeln EDB | — - v
20 onsfehler 1 — -
(im Betrieb) 206 Encoder-Kommunikation im Betrieb Einzeln Einzeln EDB . . v
’ - Datenulbertragungsfehler 2
o 20.7 Encoder:Kommunlkatlon im Betrieb Einzeln Einzeln EDB _ . v
€ - Datenubertragungsfehler 3
E _ . . . .
= 209 Encoder-Kommunikation im Betrieb Einzeln Einzeln EDB . o v
- Datenempfangsfehler 4
20A Encoder-Kommunikation im Betrieb Einzeln Einzeln EDB . . v
- Datenempfangsfehler 5
21.1 Encoder-Datenfehler 1 Einzeln Einzeln EDB — — (4
21.2 Encoder-Fehler Datenaktualisierung | Einzeln Einzeln EDB — — v
L. 1213 Encoder-Fehler Datenkurvenform Einzeln Einzeln EDB — — v
Encoder-Kommunikati-
21 onsfehler 2 214 Encoder-Fehler kein Signal Einzeln Einzeln EDB — — 4
(im Betrieb) - -
21.5 Encoder-Hardware-Fehler 1 Einzeln Einzeln EDB — — v
21.6 Encoder-Hardware-Fehler 2 Einzeln Einzeln EDB — — v
21.9 Encoder-Datenfehler 2 Einzeln Einzeln EDB — — v
241 fil;rl(;fr\ Hardware erfasster Erdungs- Einzeln Einzeln DB _ _ v
24 Leistungskreisfehler
242 Durch Software erfasster Erdungs- Einzeln Einzeln DB v v v
fehler
25.1 Ser\./qmotor.Enlc\oder - Absolutwert- Einzeln Einzeln DB — — v
25 Verlust der Absolut- position geloscht
wertposition 5 _ _ -
252 Lan.gfenmess?_ Encoder - Absolutwert Einzeln Einzeln DB . . v
position geldscht
Tab. 8-6: Ubersicht der Alarmmeldungen des MR-J4W-8 (3)
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Alarm- und Warnmeldungen MR-J4W-B

Fehlererkennung und -behebung

@ Alarm zuriicksetzen
T o o
o2 |g_2 © @
S8 e oc vy @ —_ =)
. 22T |83°F o | 2 = S22
% c
. $E 5L | .3 |22 |3 (B2
- s 8 |23 8% a8 |85 (85n
Nr. Bezeichnung A 2 |Detailbezeichnung g$ s 555 SE|¥T |85 822
Magnetpolerfassung beim Einschal- . . . .
271 ten - fehlerhafter Abschluss Binzeln Binzeln DB v
272 Magnetpglerfassun.g beim Einschal- Einzeln Einzeln DB . . v
ten - Zeitlberschreitung
Magnetpolerfassung beim Einschal- . . . .
27.3 ten - Endschalterfehler Einzeln Einzeln DB (4
Fehler Magnetpol- .
27 erfassung 27.4 Magnetpole"rfassung beim Einschal- Einzeln Einzeln DB — — v
A ten — geschatzter Fehler
(beim Einschalten)
275 Magnetp_o!erfassung beim Einschal- Einzeln Einzeln DB . . v
ten - Positionsabweichung
276 Magnetpolerfassung beim Einschal- Einzeln Einzeln DB . . v
ten — Drehzahlabweichung
277 Magnetpolerfassung beim Einschal- Einzeln Einzeln DB . . v
ten — Stromfehler
28 Linear-Encoder-Fehler 2 | 28.1 Linearer E”C°def Shehierduirch Einzeln Einzeln EDB — — (4
Umgebungsbedingung
2A1 Linear-Encoder-Fehler 1-1 Einzeln Einzeln EDB — — (4
2A.2 Linear-Encoder-Fehler 1-2 Einzeln Einzeln EDB — — v
2A3 Linear-Encoder-Fehler 1-3 Einzeln Einzeln EDB — — (4
2A4 Linear-Encoder-Fehler 1-4 Einzeln Einzeln EDB — — v
2A Linear-Encoder-Fehler 1
2A5 Linear-Encoder-Fehler 1-5 Einzeln Einzeln EDB — — v
2A6 Linear-Encoder-Fehler 1-6 Einzeln Einzeln EDB — — (4
2A.7 Linear-Encoder-Fehler 1-7 Einzeln Einzeln EDB — — v
g 2A.8 Linear-Encoder-Fehler 1-8 Einzeln Einzeln EDB — — v
g 2B.1 Encoder-Zahlfehler 1 Einzeln Einzeln EDB — — (4
2B Encoder-Zahlfehler
2B.2 Encoder-Zahlfehler 2 Einzeln Einzeln EDB — — v
30.1 Temperaturfehler Bremskreis Gesamt Alle DB vO | vO | O
30 Uberlast Bremskreis @ | 30.2 Signalfehler Bremskreis Gesamt Alle DB vO | vO | yO
30.3 Istwertfehler Bremskreis Gesamt Alle DB vO | vO | O
31 Zu hohe Drehzahl 31.1 Abweichende Motordrehzahl Einzeln Einzeln SD v 4
321 I?urch H'ardware erfasster Uberstrom Einzeln Alle DB . .
(im Betrieb)
322 Durch ngtware erfasster Uberstrom Einzeln Alle DB v v v
N (im Betrieb)
32 Uberstrom —
323 [~)urch~ Hardware erfasster Uberstrom Einzeln Alle DB . _ v
(im Stillstand)
324 I?urch. Software erfasster Uberstrom Einzeln Alle DB v v
(im Stillstand)
33 Uberspannung 33.1 Spannungsfehler Leistungskreis Gesamt Alle EDB 4 (4
34.1 SSCNET-Datenempfangsfehler Gesamt Alle SD 4 v® 4
3 SSCNET-Empfangs- 342 SSCNET-Steckverbindungsfehler Gesamt Alle SD 4 v v
4
fehler 1 343 SSCNET-Kommunikationsdatenfehler | Einzeln Einzeln SD v v v
344 | Signalerfassung Hardware-Fehler Gesamt Alle SD v v v
35 it::zhe Eingangsfre- 35.1 Fehler Eingangsfrequenz Einzeln Einzeln SD v 4 v
36 SSCNET-Empfangs- 36.1 Standig auftretender Kommunikati- Einzeln Einzeln D v v v
fehler 2 onsdatenfehler
Tab. 8-6: Ubersicht der Alarmmeldungen des MR-J4W-B (4)
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Fehlererkennung und -behebung

Alarm- und Warnmeldungen MR-J4W-B

©) Alarm zuriicksetzen
-
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371 Falscher Einstellbereich des Einzeln Einzeln DB _ v v
37 Parameterfehler Parameters
37.2 Falsche Parameterkombination Einzeln Einzeln DB (4 (4
3A Fehler Einschaltstrom- 3A7 Fehlelf der Begrenzerschaltung fiir Gesamt Alle DB . . v
begrenzung den Einschaltstrom
3E Betriebsartfehler 3E1 Betriebsartfehler Gesamt Alle DB — — v
21 Servo—StguerungsfehIer durch Positi- Einzeln Einzeln B | v® | v® v
onsabweichung
4. Servo—Ste}JerungsfehIer durch Dreh- Einzeln Einzeln B | v® | v® v
zahlabweichung
423 Servo-Steuerungsfehler du.rch Dreh- Einzeln Einzeln B | v® | v® v
moment-/Dauerkraftabweichung
42 Servo-Steuerungsfehler iti i i
g 428 |PositionsabweichungbeiRegelung | Einzeln DB | v® | v® | v
mit lastseitig angebrachtem Encoder
429 Dr.ehzahlqlgwelchung bei Regelung Einzeln Einzeln EDB | v©@ | v©® 4
mit lastseitig angebrachtem Encoder
Positionsabweichung bei Regelung
42.A | mitlastseitig angebrachtem Encoder | Einzeln Einzeln EDB | v@® | v©® 4
(wdhrend Stopp-Befehl)
Uberhit Leistungs- .
45 kreiesré Zung Lelstngs 45.1 Fehler Uberhitzung Leistungskreis Gesamt Alle SD vO | vO | vO
46.1 Servomotortemperatur Fehler 1 Einzeln Einzeln SD vO | vO | O
46.2 Servomotortemperatur Fehler 2 Einzeln Einzeln SD vO | vO | vO
Uberhit
46 ernt zung@ 46.3 Unterbrechung Temperaturfihler Einzeln Einzeln SD vO | vO | O
Servomotor
g 46.5 Servomotortemperatur Fehler 3 Einzeln Einzeln DB vO | vO | O
g 46.6 Servomotortemperatur Fehler 4 Einzeln Einzeln DB vO | vO | vO
47.1 Lufterstillstand Gesamt Alle SD — — v
47 Lifter-Alarm
47.2 Lufterdrehzahl zu gering Gesamt Alle SD — — v
50.1 Th.ermischer Qberlastfehler ! Einzeln Einzeln SD vO | vO | O
wahrend Betrieb
50.2 Th.ermischer l.JberIastfehIer 2 Einzeln Einzeln SD vO | vO | O
wahrend Betrieb
50.3 Thiermischer Qberlastfehler 4 Einzeln Einzeln SD vO | vO | O
. wahrend Betrieb
50| Uberlast1® Thermischer Uberlastfehler 1
504 rermischer eriastiehler Einzeln Einzeln SD vO | vO | O
wahrend Stillstand
50.5 le.ermlsche.r Uberlastfehler 2 Einzeln Einzeln SD vO | vO | O
wahrend Stillstand
506 Th‘ermische.r Uberlastfehler 4 Einzeln Einzeln D vO | O | O
wahrend Stillstand
51.1 Th.ermischer Qberlastfehler 3 Einzeln Einzeln DB vO | vO | O
. wahrend Betrieb
51 |Uberlast2® Thermischer Uberlastfehler 3
51.2 rermischer Uberiastienier Einzeln | Einzeln 0B | vO | vO | vO
wahrend Stillstand
52.1 GroB3er Schleppfehler 1 Einzeln Einzeln SD v 4 v
52.3 GroBer Schleppfehler 2 Einzeln Einzeln SD 4 v (4
52 Zu groBer Schlepp- -
fehler 524 GroBer Schleppfehler bei Drehmo- Einzeln Einzeln D v v v
’ mentgrenzwert 0
52.5 | GroBer Schleppfehler 3 Einzeln Einzeln DB v v 4
54 Zu groB3e Schwingung | 54.1 Schwingungsfehler Einzeln Einzeln DB v v v
Tab. 8-6: Ubersicht der Alarmmeldungen des MR-J4W-8 (5)
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Alarm- und Warnmeldungen MR-J4W-B

Fehlererkennung und -behebung

@ Alarm zuriicksetzen
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56.2 Zu hohe Drehzahl bei Sofort-Stopp Einzeln Einzeln DB v 4 v
56 Sofort-Stoppfehler Uberschreitung d h
g des geschatzten . .
56.3 Abstands bei Sofort-Stopp Einzeln Einzeln DB v v (4
63.1 STO1 aus Gesamt Alle DB v v (4
63 STO-Zeitfehler
63.2 STO2 aus Gesamt Alle DB 4 v v
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
70.1 tion beim Einschalten — Datenemp- | Einzeln Einzeln DB — — (4
fangsfehler 1
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
70.2 tion beim Einschalten — Datenemp- | Einzeln Einzeln DB — — v
fangsfehler 2
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
70.3 tion beim Einschalten — Datenemp- | Einzeln Einzeln DB — — (4
fangsfehler 3
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
70.5 tion beim Einschalten — Datenliber- | Einzeln Einzeln DB — — 4
tragungsfehler 1
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
70.6 tion beim Einschalten - Dateniiber- | Einzeln Einzeln DB — — (4
g tragungsfehler 2
:“(’ Lastseitiger Encoder - Kommunika-
70.7 tion beim Einschalten — Datentiber- | Einzeln Einzeln DB — — v
Lastseitiger Encoder - tragungsfehler 3
70 Kommunikationsfehler
1 (beim Einschalten) Lastseitiger Encoder - Kommunika-
70.A tion beim Einschalten - Verarbei- Einzeln Einzeln DB — — (4
tungsfehler 1
Lastseitiger Encoder — Kommunika-
70.B tion beim Einschalten - Verarbei- Einzeln Einzeln DB — — (4
tungsfehler 2
Lastseitiger Encoder — Kommunika-
70.C tion beim Einschalten - Verarbei- Einzeln Einzeln DB — — (4
tungsfehler 3
Lastseitiger Encoder — Kommunika-
70.D | tion beim Einschalten - Verarbei- Einzeln Einzeln DB — — (4
tungsfehler 4
Lastseitiger Encoder — Kommunika-
70.E tion beim Einschalten - Verarbei- Einzeln Einzeln DB — — (4
tungsfehler 5
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
70.F tion beim Einschalten - Verarbei- Einzeln Einzeln DB — — (4
tungsfehler 6
Tab. 8-6: Ubersicht der Alarmmeldungen des MR-J4W-B (6)
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Fehlererkennung und -behebung

Alarm- und Warnmeldungen MR-J4W-B

©) Alarm zuriicksetzen
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Lastseitiger Encoder - Kommunika-
71.1 tion im Betrieb — Datenempfangs- Einzeln Einzeln DB — — v
fehler 1
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
71.2 | tionim Betrieb — Datenempfangs- Einzeln Einzeln DB — — v
fehler 2
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
713 tion im Betrieb — Datenempfangs- Einzeln Einzeln DB — — v
fehler 3
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
71.5 |tionim Betrieb — Datenuibertra- Einzeln Einzeln DB — — v
Lastseitiger Encoder - gungsfehler 1
71 Kommunikationsfehler
1 (im Betrieb Lastseitiger Encoder - Kommunika-
71.6 tion im Betrieb — Datentibertra- Einzeln Einzeln DB — — 4
gungsfehler 2
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
71.7 tion im Betrieb — Datentibertra- Einzeln Einzeln DB — — v
gungsfehler 3
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
719 tion im Betrieb — Datenlibertra- Einzeln Einzeln DB — — v
gungsfehler 4
Lastseitiger Encoder - Kommunika-
71.A | tionim Betrieb — Datenlibertra- Einzeln Einzeln DB — — v
gungsfehler 5
g 72.1 Lastseitiger Encoder — Datenfehler 1 | Einzeln Einzeln DB — —
s it _ i
= 722 Lastse!t!ger Encoder - Fehler Daten Einzeln Einzeln DB _ .
aktualisierung
723 Lastseitiger Encoder — Fehler Daten- Einzeln Einzeln DB . .
. kurvenform
Lastseitiger Encoder -
72 Kommunikationsfehler |72.4 Lastseitiger Encoder - kein Signal Einzeln Einzeln DB — —
2 (im Betrieb) Lastseitiger Encoder — Hardware-
725 9 Einzeln Einzeln DB — —
Fehler 1
726 Lastseitiger Encoder - Hardware- Einzeln Einzeln DB . .
Fehler 2
72.9 Lastseitiger Encoder — Datenfehler 2 | Einzeln Einzeln DB — —
8A Zeltuberschrel.tun.g A1 Fehle.rha.fter Empfang bei USB-Kom- Gesamt Alle D v v
USB-Kommunikation munikation
8E.1 Fehlerhaf.te Qhecksumme bei USB- Gesamt Alle D v v v
Kommunikation
8E2 Fehlgrha.ftes Zeichen bei USB-Kom- Gesamt Alle D v v v
munikation
SE Fehler USB-Kommuni- 8E3 Fehlerhaf.tes !(ommando bei USB- Gesamt Alle D v v v
kation Kommunikation
8E4 Fehlerhaf.te Qatenanzahl bei USB- Gesamt Alle D v v v
Kommunikation
8E5 Fehlt-?-rha.fter Empfang bei USB-Kom- Gesamt Alle D v v
munikation
888 Watchdog 88._ Watchdog Gesamt Alle DB — —
Tab. 8-6: Ubersicht der Alarmmeldungen des MR-J4W-B (7)

O Halten Sie nach Behebung der Ursache mindestens eine Abkiihlzeit von 30 Minuten ein.

@ Bej einigen Kommunikationszustanden der Steuerung (Motion-CPU) kann es vorkommen, dass
der Alarm nicht geléscht werden kann.
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Alarm- und Warnmeldungen MR-J4W-B Fehlererkennung und -behebung

® Der Alarm kann wie folgt zurlickgesetzt werden:

Regelung mit linearem oder Direct-Drive-Servomotor: Stellen Sie Parameter PL04 auf ,1030100"
® Nachfolgend werden drei Stoppmethoden fiir DB, EDB und SD gezeigt:

DB:  Stopp mit der dynamischen Bremse
(Austrudeln bei Servoverstarkern ohne dynamische Bremse)

Diese Stoppmethode ist fiir die in der folgenden Tabelle aufgefiihrten Servomotoren
anwendbar. Die Stoppmethode fiir die dort nicht aufgefiihrten Servomotoren ist ,DB".

EDB:

Serie Servomotor

HG-KR HG-KR053, HG-KR13, HG-KR23, HG-KR43
HG-MR HG-MR053, HG-MR13, HG-MR23, HG-MR43
HG-SR HG-SR51, HG-SR52

SD:  Sofort-Stopp-Bremsung

® Dies gilt bei der Werkseinstellung vom Parameter PA04. Mit diesem Parameter kann die Sofort-
Stopp-Bremsung von ,SD” auf ,DB” gedndert werden.

® Verarbeitung Gesamtsystem/einzelne Achse bedeutet:
Einzeln: Der Alarm wird fiir jede einzelne Achse erfasst.
Gesamt: Der Alarm wird flir den gesamten Servoverstarker erfasst.

@ Dieser Alarm tritt nur im J3-Kompatibilitatsmodus auf.
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Fehlererkennung und -behebung

Alarm- und Warnmeldungen MR-J4W-B

e
o @
of 2 |g. 2 ©
50 g T S)
2> < 2o <
- =7 o 299 (7]
. 9 2= c 2SS c , 8
% E £E35 |23 |22
3 E S8 (8o |8%
Nr. Bezeichnung 8 2 |Detailbezeichnung £33 |85 T & &
Uberhitzungswarnun ( i i .
91 g o 9 911 Wa.mung vor Uberhitztem Leistungs Gesamt _ _
Servoverstdrker kreis
Warnung vor Kontakt- | g5 1 Warnung vor Kabelunterbrechung der Einzeln i .
92 unterbrechung zur Bat- | Encoder-Batterie
terie 92.3 | Verbrauchte Batterie Einzeln — —
95.1 Erfassung STO1 aus Gesamt Alle DB
95 STO-Warnung
95.2 Erfassung STO2 aus Gesamt Alle DB
96.1 Warqung bei dv_er_ Referenzpunktfahrt im | Einzeln . .
9% Warnung bei Referenz- Bereich ,In-Position
positionseinstellung Warnung bei der Kommandoeingabe )
96.2 Einzeln — —
zur Referenzpunktfahrt
9F.1 Batteriespannung niedrig Einzeln — —
9F Batteriewarnung Warnung vor fehlender/verbrauchter )
9F.2 ; Einzeln — —
Batterie
Warnung vor liberma- . iy .
EO Biger regenerativer E0.1 Warnung vor GibermaBiger regenerati- Gesamt . .
® ver Belastung
Belastung
E14 Thermlsche Uberlastwarnung 1 wah- Einzeln . .
rend Betrieb
E1.2 Thermlsche Uberlastwarnung 2 wéh- Einzeln . .
rend Betrieb
E13 Thermlsche Uberlastwarnung 3 wéh- Einzeln . i
rend Betrieb
E14 Thermlsche Uberlastwarnung 4 wéh- Einzeln _ .
c rend Betrieb
9] - 10)
o | El Uberlastwarnung 1 - — —
£ E15 Thermische Uberlastwarnung 1 wah- Einzeln . .
g ’ rend Stillstand
= E16 Thermische Uberlastwarnung 2 wih- Einzeln . .
’ rend Stillstand
Thermische Uberlastwarnung 3 wih- .
E1.7 | tend stillstand Einzeln - -
Thermische Uberlastwarnung 4 wih- .
E18 | rend stillstand Einzeln - -
E2 Warn'ung servomotorti- E2.1 Temperaturwarnung Servomotor Einzeln — —
berhitzung
E3.2 Warnung vor fehlerhaftem Absolutwert | Einzeln — —
E3 Fehlerhafter Absolut- W P— Absol
wert E35 arnung vor fehlerhaftem Absolutwert | ..~ . .
vom Encoder
E4 Parameterwarnung E4.1 W.arnung vor fehlerhaftem Einstellbe- Einzeln . .
reich des Parameters
E6 fosf;)rr\;Stopp—Warnung E6.1 |Sofort-Stopp-Warnung Gesamt Alle SD
E7 Sofort-Stopp-Wamung E7.1 Sofort-Stopp-Warnung der Steuerung Gesamt Alle SD
- Steuerung
£ Warnung vor verringer- | E8.1 Warnung Lifterdrehzahl zu gering Gesamt — —
ter Lufterdrehzahl E8.2 |Lufterstillstand Gesamt — —
E9.1 Se'rvo-EIN—Slgna'I ist bei abgeschaltetem Gesamt Alle DB
Leistungskreis eingeschaltet
Warnung Leistungs- Abfall der Zwischenkreisspannung bei
B kreis AUS £9.2 Betrieb mit niedriger Drehzahl Gesamt Alle DB
RD-Signal (Betriebsbereit) ist bei abge-
E9:3 schaltetem Leistungskreis eingeschaltet Gesamt Alle DB
Tab.8-7:  Ubersicht der Warnmeldungen des MR-J4W-8B (1)
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Alarm- und Warnmeldungen MR-J4W-B Fehlererkennung und -behebung

_©
] ]
o2 | 2 ©
oY oc vy ®
225 |8gs v
. & 222 |72 .3
= E 2ES (283 o
g E £S 8 |8=f |8%
Nr. Bezeichnung 8 2 |Detailbezeichnung L6 3 kT & E
EB Warnung bei Fehler EB.1 Warnung bei Fehler einer anderen Achse | Einzeln Alle® DB
einer anderen Achse
EC Uberlastwarnung 2@ | EC.1 | Uberlastwarnung 2 Einzeln — —

Warnung vor iibermé- " .
9 Warnung vor tibermaBiger Ausgangs-

ED Biger Ausgangsleis- ED.1 leistung des Motors Einzeln — —
tung des Motors
- o - —
g F0.1 Tough-Drive-Warnung bei kurzzeitigem Einzeln . .
£ |Fo Tough-Drive-Warnung Netzausfall
% F0.3 Tough-Drive-Warnung bei Vibration Einzeln — —
= Servostatus-Protokollierung — Warnung
Servostatus-Protokol- | F2.1 bei Zeitiiberschreitung des Speicherbe- | Gesamt — —
F2 lierung - Schreibfehler- reichs
warnung Servostatus-Protokollierung - Warnung
F22 | bei Datenschreibfehler Gesamt o o
F3 Warnung vor auftreten- F3.1 Warngng vor auftretenden Einzeln . .
den Schwingungen Schwingungen

Tab.8-7:  Ubersicht der Warnmeldungen des MR-J4W-B (2)

® Halten Sie nach Behebung der Ursache mindestens eine Abkiihlzeit von 30 Minuten ein.

@ Nachfolgend werden zwei Stoppmethoden fiir DB und SD gezeigt:
DB:  Stopp mit der dynamischen Bremse
(Austrudeln bei Servoverstarkern ohne dynamische Bremse)
SD:  Sofort-Stopp-Bremsung

® Dies gilt bei der Werkseinstellung vom Parameter PA04. Mit diesem Parameter kann die Sofort-
Stopp-Bremsung von ,SD” auf ,DB” gedndert werden.

@ Das Stoppsystem fiir alle Achsen oder fiir eine einzelne Achse kann mit Parameter PF0O2 einge-
stellt werden.

® Verarbeitung Gesamtsystem/einzelne Achse bedeutet:
Einzeln: Der Alarm wird fiir jede einzelne Achse erfasst.
Gesamt: Der Alarm wird fiir den gesamten Servoverstarker erfasst.
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Fehlererkennung und -behebung AbhilfemalBnahmen bei Alarmen

8.4

AbhilfemaBnahmen bei Alarmen

ACHTUNG:

@ Bei Auftreten eines Alarms miissen Sie die Ursache beseitigen. Setzen Sie den Alarm zuriick
und vergewissern Sie sich, dass ein Neustart sicher erfolgen kann. Andernfalls besteht Ver-
letzungsgefahr.

@® ZurVermeidungvon Fehlfunktionen muss beieinem Verlust der Absolutposition (AL.25) eine
erneute Einstellung des Referenzpunktes vorgenommen werden.

@ Trittein Alarm auf, schalten Sie den Status von,,Servo EIN” auf AUS und unterbrechen Sie die
Spannungsversorgung des Leistungskreises.

HINWEISE Wenn einer der folgenden Alarme auftritt, beheben Sie die Ursache, und lassen Sie den Servover-
starker, den Servomotor und die Bremseinheit fiir mindestens 30 Minuten abkihlen, bevor Sie den
Betrieb wieder aufnehmen. Wird der Alarm durch Aus- und Wiedereinschalten der Spannungsver-
sorgung zuriickgesetzt und der Betrieb einfach fortgefiihrt, kann es zu Schaden am Servoverstar-
ker, am Servomotor und am Bremswiderstand kommen.
- AL. 30 (Uberlast Bremskreis)
- AL. 45 (Uberhitzung Leistungskreis)
- AL. 46 (Uberhitzung Servomotor)
- AL.50 (Uberlast 1)
- AL.51 (Uberlast 2)
Der Parameterfehler (AL. 37) wird in der Alarmliste nicht erfasst.
Beseitigen Sie die Ursache des Alarms entsprechend den Hinweisen in diesem Kapitel. Verwenden Sie
zur weiteren Klarung der Fehlerursache auch die Setup-Software MR Configurator2.
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AbhilfemalBnahmen bei Warnungen Fehlererkennung und -behebung

8.5 AbhilfemaBnahmen bei Warnungen

ACHTUNG:
Nach Auftreten der Warnung AL.E3 bzw. E3 (Fehlerhafter Absolutwert) muss der Referenzpunkt
erneut eingestellt werden, um ein kontrolliertes Verhalten des Systems zu gewdihrleisten.

HINWEISE Wenn einer der folgenden Warnungen auftritt, setzen Sie den Betrieb nicht durch wiederholtes

Ein- und Ausschalten des Servoverstarkers fort. Es kann zu Schaden am Servoverstarker und am
Servomotor kommen. Lassen Sie den Servoverstarker und den Servomotor fir mindestens 30
Minuten abkihlen, bevor Sie den Betrieb wieder aufnehmen.

AL. 91 (Uberhitzungswarnung Servoverstérker)

AL. EO (Warnung vor Gibermaf3iger regenerativer Belastung)

(

(
AL.E1 (Uberlastwarnung 1)
AL. E2 (Warnung Servomotoriiberhitzung)
(

AL. EC (Uberlastwarnung 2)

Warnungen werden in der Alarmliste nicht erfasst.

Tritt eine der Warnungen AL. E6, AL. E7, AL. E9, AL. EA oder AL. EB auf, wird der Servoverstarker in den
Status ,Servo AUS” gesetzt. Tritt eine andere Warnmeldung auf, so stoppt der Servoverstarker nicht.
Wird der Betrieb bei einer Warnmeldung fortgefiihrt, kann es nachfolgend zu Stérungen des Betriebs
oder zu einer Alarmmeldung kommen.

Beseitigen Sie die Ursache der Warnung entsprechend den Hinweisen in diesem Kapitel. Verwenden
Sie zur weiteren Klarung der Fehlerursache auch die Setup-Software MR Configurator2.
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Fehlererkennung und -behebung Probleme, die keine(n) Alarm/Warnung ausldsen

8.6 Probleme, die keine(n) Alarm/Warnung auslosen

Hinweise zu moglichen Problemen, die weder einen Alarm oder eine Warnung auslosen, finden Sie in
der Bedienungsanleitungen ,MELSERVO J4 Servo Amplifier Instruction Manual (Troubleshooting)”.

Beseitigen Sie die jeweiligen Fehlerursachen unter Berticksichtigung der jeweiligen Abschnitte der
Bedienungsanleitungen.
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A

Anhang

A

A1

Anhang

Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A

A.1.1 Statusanzeige
Bezeichnung Symbol | Einheit |Beschreibung
Die Riickmeldeimpulse vom Encoder des Servomotors werden gezahlt und ange-
zeigt. Wenn der Wert £99999 Uiberschreitet, wird weitergezahlt, jedoch werden nur
. . die unteren flnf Stellen des Wertes angezeigt. Durch Betatigung der SET-Taste wird
Rlckmeldeimpulse C Impuls . .
der Anzeigewert auf 0 zurlickgesetzt.
Bei Riickwartsdrehung des Servomotors leuchten die Dezimalpunkte der oberen 4
Stellen auf.
. Die Drehzahl des Servomotors oder die Geschwindigkeit des Linearmotors wird ange-
Servomotor-Drehzahl/ ; 1/min zeigt
Linearmotorgeschwindigkeit )
9 9 mm/s Der gerundete Wert wird in x0,1/min (0,1 mm/s) dargestellt.
Die Wegdifferenz zwischen Soll- und Ist-Position wird angezeigt. Bei Rlickwartsdre-
hung des Servomotors leuchten die Dezimalpunkte der oberen 4 Stellen auf.
Schleppfehler E Impuls | Wenn der Wert £99999 Uiberschreitet, wird weitergezahlt, jedoch werden nur die
unteren fUnf Stellen des Wertes angezeigt.
Die Impulsanzahl wird in der Einheit [Encoder-Impuls] angezeigt.
Die Eingangsimpulse werden gezahlt und angezeigt.
Da dieser Wert angezeigt wird, bevor er mit der elektronischen Ubersetzung
(CMX/CDV) multipliziert wird, muss er nicht mit der Anzahl der Riickmeldeimpulse
Ubereinstimmen.
Sollwertimpulse P Impuls | Wenn der Wert £99999 Giberschreitet, wird weitergezahlt, jedoch werden nur die
unteren flnf Stellen des Wertes angezeigt. Durch Betatigung der SET-Taste wird der
Anzeigewert auf 0 zuriickgesetzt.
Bei Riickwértsdrehung des Servomotors leuchten die Dezimalpunkte der oberen 4
Stellen auf.
Die Frequenz der Eingangsimpulse des Positionsbefehls wird angezeigt.
Sollwertimpulsfrequenz n kimpulse/s | Der Wert wird angezeigt, bevor er mit der elektronischen Ubersetzung (CMX/CDV)
multipliziert wird.
1) Bei Drehmomentregelung:
Spannung des/r analogen Anzeige der Spannung der analogen Drehzahlgrenze (VLA).
Drehzahlsollwerts/ F \Y -
Drehzahlbegrenzung 2) Bei Drehzahlregelung:
Anzeige der Spannung der analogen Drehzahlvorgabe (VC)
1) Bei Lage- und Drehzahlregelung
Spannung des/r analogen Anzeige der Spannung der analogen Drehmomentgrenze (TLA)
Drehmomentsollwerts/ U \Y -
Drehmomentbegrenzung 2) Bei Drehmomentregelung
Anzeige der Spannung der analogen Drehmomentvorgabe (TC)
Auslastung Bremskreis L % Pas Verhaltn.ls der regenerativen Leistung zur zuldssigen regenerativen Leistung wird
in % angezeigt.
Der Effektivwert des Drehmoments wird angezeigt.
Effektivwert Drehmoment J % Es wird der Effektivwert der letzten 15 Sekunden relativ zum Nenndrehmoment
(100 %) angezeigt.
Der maximal aufgetretene Drehmomentwert wird angezeigt.
Spitzenwert Drehmoment b % Es wird der Spitzenwert der letzten 15 Sekunden relativ zum Nenndrehmoment
(100 %) angezeigt.
Der Wert des augenblicklich auftretenden Drehmoments wird angezeigt.
Momentanes Drehmoment T % ) oo, K K X
Dieser Wert wird in Echtzeit relativ zum Nenndrehmoment (100 %) angezeigt.
Die Position innerhalb einer Umdrehung wird in Encoderimpulsen angezeigt.
Position innerhalb einer Wenn der Wert £99999 liberschreitet, wird weitergezahlt, jedoch werden nur die
Umdrehung Cy1l Impuls | unteren funf Stellen des Wertes angezeigt.

(Einheit 1 Impuls)

Bei Drehung des Motors entgegen dem Uhrzeigersinn (CCW), wird die Anzahl der
Impulse erhoht.

Tab. A-1:

Ubersicht der anzuzeigenden Werte beim MR-J4-A (1)
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A

(Einheit 100 Impulse)

Bezeichnung Symbol | Einheit |Beschreibung
L i Die Position innerhalb einer Umdrehung wird in der Einheit von 1000 Encoderimpul-
Position innerhalb einer sen angezeiat
Umdrehung Cy2 1000 gezeigt.
(Einheit 1000 Impulse) Impulse | Bei Drehung“des Motors entgegen dem Uhrzeigersinn (CCW), wird die Anzahl der
Impulse erhoht.
- Umdre- | Im System der Absolutwertpositionierung wird die Entfernung vom Referenzpunkt
Absolut-Zahler Ls hung als Zahlwert mehrfacher Umdrehungen angezeigt.
Verhaltnis der Tragheits- dc Faktor Das geschétzte Verhdltnis zwischen dem Tragheitsmoment der Last und dem Trag-
momente heitsmoment des Servomotors wird angezeigt.
Zwischenkrelsspannung Pn v ZDelgegfwwchenkre|sspannung des Leistungskreises (zwischen P+ und N-) wird ange-
Interne Encodertemperatur ETh °C Die innerhalb des Encoders erfasste Temperatur wird angezeigt.
Einschwingzeit ST ms ZD;;egltEmschwmgzelt wird angezeigt. Ubersteigt der Wert 1000 ms, wird ,1000” ange-
Erfasste Schwingungsfrequenz oF Hz Die ermittelte Schwingfrequenz wird angezeigt, die bei Schwingungen auftritt.
gr;zfzhl der Tough-Drive-Durch- Td Anzahl | Es wird angezeigt, wie oft die Tough-Drive-Funktion aktiviert wurde.
Die Leistungsaufnahme wird in der Schrittweite von 1 W angezeigt. Ein positiver Wert
Leistungsaufnahme 1 zeigt die a.ufgenor’r?rr;)ene Leistung, ein negativer Wert die abgegebene Leistung im
(Schrittweite 1 W) PC1 W regenerativen Betrieb.
Wenn der Wert £99999 liberschreitet, wird weitergezahlt, jedoch werden nur die
unteren finf Stellen des Wertes angezeigt.
. Die Leistungsaufnahme wird in der Schrittweite von 1 kW angezeigt. Ein positiver
Leistungsaufnahme 2 A - - . - 5
- . PC2 kw Wert zeigt die aufgenommene Leistung, ein negativer Wert die abgegebene Leistung
(Schrittweite 1 kW) X - X
im regenerativen Betrieb.
Die gesamte Leistungsaufnahme wird in der Schrittweite von 1 kW angezeigt. Ein
. positiver Wert zeigt die aufgenommene Leistung, ein negativer Wert die abgegebene
Gesamtleistungsaufnahme 1 h A . - ieb
(Schrittweite 1 Wh) TPC1 W Leistung im regeneratlv?n Betrie! 2 ) ) )
Wenn der Wert +£99999 Uberschreitet, wird weitergezahlt, jedoch werden nur die
unteren flnf Stellen des Wertes angezeigt.
. Die gesamte Leistungsaufnahme wird in der Schrittweite von 100 kW angezeigt. Ein
Gesamtleistungsaufnahme 2 e L - - ] )
- . TPC2 100 kWh | positiver Wert zeigt die aufgenommene Leistung, ein negativer Wert die abgegebene
(Schrittweite 100 kWh) A . - -
Leistung im regenerativen Betrieb.
Die Riickmeldeimpulse vom lastseitigen Encoder werden gezahlt und angezeigt.
Wenn der Wert £99999 liberschreitet, wird weitergezahlt, jedoch werden nur die
Riickmeldeimpulse lastseitiger FC Imbuls unteren flnf Stellen des Wertes angezeigt.
Encoder P Durch Betdtigung der SET-Taste wird der Anzeigewert auf 0 zurlickgesetzt.
Bei einem negativen Anzeigewert leuchten die Dezimalpunkte der oberen 4 Stellen
auf.
Der Schleppfehler wird als Abweichung zwischen lastseitigen Encoder-Impulsen und
Sollwertimpulsen angezeigt. Wenn der Wert £99999 Uberschreitet, startet der Zahl-
Schleppfehler | » vorgang wieder bei 0.
Eric:c’l)epr ehler lastseitiger FE Impuls | Bei einem negativen Anzeigewert leuchten die Dezimalpunkte der oberen 4 Stellen
auf.
Der Schleppfehler wird als Mittelwert angezeigt und setzt sich aus 128 Werten mit
einer Abtastrate von 444 us zusammen.
Der Zéhlwert der Z-Phasenimpulse vom lastseitigen Encoder wird in der Einheit Enco-
der-Impuls angezeigt.
Lastseitige Bei einem linearen Inkremental-Encoder wird der Zéhlwert der Z-Phasenimpulse
Encoderinformation 1 FCY1 Impuls | angezeigt. Die Zahlung beginnt mit dem Wert 0, der sich auf die Referenzposition
(Einheit 1 Impuls) (Referenzpunkt) bezieht. Bei einem linearen Absolutwert-Encoder wird die absolute
Encoder-Position angezeigt.
Wenn der Wert 99999 Uberschreitet, startet der Zdhlvorgang wieder bei 0.
Der Zéhlwert der Z-Phasenimpulse vom lastseitigen Encoder wird in der Einheit von
100 Encoder-Impulsen angezeigt.
Lastseitige 100 Bei einem linearen Inkremental-Encoder wird der Zahlwert der Z-Phasenimpulse
Encoderinformation 1 FCY2 Impulse angezeigt. Die Zéhlung beginnt mit dem Wert 0, der sich auf die Referenzposition

(Referenzpunkt) bezieht. Bei einem linearen Absolutwert-Encoder wird die absolute
Encoder-Position angezeigt.

Wenn der Wert 99999 Uberschreitet, startet der Zdhlvorgang wieder bei 0.

Tab. A-1:

Ubersicht der anzuzeigenden Werte beim MR-J4-A (2)
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Bezeichnung Symbol | Einheit |Beschreibung
Wird seitens der Last ein linearer Inkremental-Encoder eingesetzt, ist der angezeigte
Wert 0"
Lastseitige FL5 Umdre- | Wird seitens der Last ein linearer Absolutwert-Encoders eingesetzt, ist der angezeigte
Encoderinformation 2 hung Wert 0"
Wird seitens der Last ein rotatorischer Encoders eingesetzt, erfolgt die Anzeige des
Zéhlwerts mehrfacher Umdrehungen.
Der Zéhlwert der Z-Phasenimpulse wird in der Einheit Encoder-Impuls angezeigt.
Bei einem linearen Inkremental-Encoder wird der Zahlwert der Z-Phasenimpulse
Z-Phasenimpulszéhler FCY1 Imouls angezeigt. Die Zdhlung beginnt mit dem Wert 0, der sich auf die Referenzposition
niederwertiger Anteil P (Referenzpunkt) bezieht. Bei einem linearen Absolutwert-Encoder wird die absolute
Encoder-Position angezeigt.
Wenn der Wert 99999 Uberschreitet, startet der Zéhlvorgang wieder bei 0.
Der Zéhlwert der Z-Phasenimpulse wird in der Einheit von 100000 Encoder-Impulsen
angezeigt.
Z-Phasenimpulszshler 100000 Bei einem linearen Inkremental-Encoder wird der Zahlwert der Z-Phasenimpulse
L per Aol FCY2 Impulse angezeigt. Die Zdhlung beginnt mit dem Wert 0, der sich auf die Referenzposition
9 (Referenzpunkt) bezieht. Bei einem linearen Absolutwert-Encoder wird die absolute
Encoder-Position angezeigt.
Wenn der Wert 99999 Uberschreitet, startet der Zéhlvorgang wieder bei 0.
El.ektnscher. Winkel . ECY1 Impuls | Es wird der elektrische Winkel des Servo-Motors angezeigt.
niederwertiger Anteil
Elektrischer Winkel ECY2 100000 | Es wird der elektrische Winkel des Servo-Motors in der Einheit von 100000 Impulsen
hoéherwertiger Anteil Impulse | angezeigt.

Tab. A-1:

Ubersicht der anzuzeigenden Werte beim MR-J4-A (3)

Die Statusanzeige des Servoverstédrkers nach dem Einschalten kann mit Parameter PC36 gedndert

werden.
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A.1.2 Grundparameter (PACI])
Betriebsart i
lungsart
Werks -
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit T
lung £l2)¢lalalnl-
HHEE
]
PAOT | *STY Einstellung Betriebsart 1000 | — ViV iV iV iV V|V
PAO2 | *REG Auswahl optionaler Bremswiderstand 0000H |— ViV iV iV VI V| v
PAO3 | *ABS Auswahl Absolutwertsystem 0000H |— ViV iV iV V| —|—
PAO4 | *AOP1 | Funktionsauswahl A-1 2000H |— ViV iV iV iV iV|—
PAO5 | *FBP Anzahl Sollwertimpulse pro Umdrehung 10000 |— ViV iV iV V| —|—
PAO6 | CMX Elektronisches Getriebe (Zdhler des Multiplikationsfaktors) 1 — vV iv| iV iV iV |—|—
PAO7 |CDV Elektronisches Getriebe (Nenner des Multiplikationsfaktors) 1 — ViV iV iV V| —|—
PA08 | ATU Auto-Tuning 0001H — vViv| iV V| V|V | —
PA09 |RSP Ansprechverhalten des Auto-Tunings 16 — ViV iV iV V| iV|—
PA10 |INP Schaltschwelle ,In Position” 100 Impulse ViV iV iV V| —|—
pA11 | TLP Drehmomentbegrenzungquwartsdrehung/ 100,0 % vivivivivivlie
Dauerkraftbegrenzung Positivrichtung
PAT2 | TLN Drehmomentbegrenzung Ruc.kvs./artsdrehung/ 100,0 % vivivivivivlie
Dauerkraftbegrenzung Negativrichtung
PA13 | *PLSS Impulsformat Sollwertvorgabe 0100H |— ViV iV iV V| —|—
PA14 |*POL Drehrichtung/Fahrwegrichtung 0 — ViV iV iV V| —|—
PA15 | *ENR Auflésung Encodersimulation 4000 Impulse/ ViV iV iV iV V|V
Umdrehung
PA16 |*ENR2 | Auflosung Encodersimulation 2 1 — ViV iV iV iV V|V
PA17 | *MSR Einstellung Servomotorserie 0000H |— —|— |V |—|V|V|V
PA18 | *MTY Einstellung Servomotortyp 0000+ — —|— |V |—|V|V| |V
PA19 | *BLK Parameter-Schreibschutz 00AAH | — ViV VI iV iV V|V
PA20 |*TDS Einstellung Tough-Drive 0000H |— ViV iV iV iV V|V
PA21 | *AOP3 | Funktionsauswahl A-3 000TH | — ViV iV iV V| iV]|—
PA22 | — Herstellereinstellung 0000H |— — = === |—|—
PA23 | DRAT Alarmauswahl zum Start der Servostatus-Protokollierung 0000H |— ViV iV iV iV iV Vv
PA24 | AOP4 Funktionsauswahl A-4 0000H |— ViV iV iV V| iV]|—
PA25 | OTHOV | One-Touch-Tuning - zuldssige Positionsliberschreitung 0 % ViV iV iV V| iV|—
PA26 | *AOP5 | Funktionsauswahl A-5 0000H |— ViV iV iV V| iV|—
PA27 | — 0000H |— — === —|—|—
PA28 | — 0000H | — — = === ]=]—-
PA29 |— 0000H |— — === ===
Herstellereinstellung
PA30 | — 0000H |— — === —|—|—
PA31 | — 0000H | — — = === ]=]—-
PA32 |— 0000H |— — === ===
Tab. A-2: Ubersicht der Grundparameter fiir MR-J4-A
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A Anhang
A.1.3 Kalibrierparameter (PBC1[J)
Betriebsart Rege-
Werks - lungsart
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit °
lung -g HEEDRG
A
PBO1 | FILT Automatische Vibrationsunterdriickung (Adaptives Filter 1) 0000H — ViV iV iV iV |V Vv
PB02 |VRFT Filterabstimmung zur Vibrationsunterdriickung (erweiterte Funktion Il) | 0000H — vV iV iV iV iV |—|—
PB0O3 | PST Beschleunigungs-/Verzégerungszeit (Betriebsart: Lageregelung) 0 ms vViv| V| VI iV | —|—
PB04 |FFC Vorsteuerung Lageregelung (Feed Forward) 0 % ViV VI iV V| —|—
PBO5 | — Herstellereinstellung 500 — — === 1—|—|—
PB0O6 | GD2 Massentragheitsverhdltnis 7,00 ’t\:‘;rl]tslglll(lig; ViV ivV| V| V| V| —
PB07 |PG1 Verstarkungsfaktor Lageregelung virtueller Regelkreis 15,0 rad/s ViV | VI iV V| iV|—
PBO8 | PG2 Verstarkungsfaktor Lageregelkreis 37,0 rad/s ViV iV V| iV | —|—
PB09 |VG2 Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis 823 rad/s vVivV| VI iV IV iV|—
PB10 |VIC I-Anteil Drehzahlregelkreis 33,7 ms VI iV iV iV iV |V|—
PB11 |VDC D-Anteil Drehzahlregelkreis 980 — ViV VI iV iV iV|—
PB12 |OVA Kompensation der Positionstiberschreitung 0 % ViV ivV| iV iV | —|—
PB13 | NH1 1. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen 4500 Hz ViV VI iV iV iV Vv
PB14 | NHQ1 Sperrfilterkurve 1 0000H |— ViV VI iV iV iV v
PB15 | NH2 2. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen 0000H | Hz vViv| V| iV iV iV Vv
PB16 | NHQ2 Sperrfilterkurve 2 0000H | — vViv|iVv| Vi iV Vv Vv
PB17 | NHF Filter zur Unterdriickung von Resonanzen der Motorwelle 0000H |— ViV VI iV iV iV v
PB18 | LPF Tiefpassfilter 3141 rad/s vVivV| VI iV V| iV|—
PB19 |VRF11 Vibrationsunterdriickung 1 - Vibrationsfrequenz 100,0 Hz VI iV iV iV iV |—|—
PB20 |VRF12 | Vibrationsunterdriickung 1 - Resonanzfrequenz 100,0 Hz ViV VI iV V| —|—
PB21 |VRF13 | Vibrationsunterdriickung 1 - Vibrationsfrequenzdampfung 0,00 — ViV VI iV V| —|—
PB22 |VRF14 | Vibrationsunterdriickung 1 - Resonanzfrequenzdampfung 0,00 — ViV VI iV V| —|—
PB23 | VFBF Einstellung Tiefpassfilter 0000H |— vViv| V| iV iV iV v
PB24 | *MVS Vibrationsunterdriickung im Stillstand 0000H |— ViV VI iV V| —|—
PB25 |*BOP1 | Funktionsauswahl B-1 0000H |— ViV iV Vv iV | —|—
PB26 |*CDP Verstarkungsfaktorumschaltung 0000H |— ViV | VI iV iV iV|—
kimpulse/s
PB27 | CDL Schwelle zur Umschaltung der Verstarkungsfaktoren 10 Impulse vVivV| VI iV V| iV|—
1/min

PB28 | CDT Zeit fur Umschaltung der Verstarkungsfaktoren 1 ms vViv| V| iV v —
PB29 |GD2B 2. Massentragheitsverhaltnis 7,00 xﬁ;gg;(ﬁg; ViV iV| Vv V| V| —
PB30 |PG2B 2. Verstarkungsfaktor Lageregelkreis 0,0 rad/s ViV iV Vv iV | —|—
PB31 |VG2B 2. Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis 0 rad/s vVivV| VI iV V| iV|—
PB32 |VICB 2. I-Anteil Drehzahlregelkreis 0,0 ms VI iV VI iV iV |V]|—
PB33 |VRF1B | Vibrationsunterdriickung 1 - 2. Vibrationsfrequenz 0,0 Hz ViV VI iV V| —|—
PB34 |VRF2B | Vibrationsunterdriickung 1 - 2. Resonanzfrequenz 0,0 Hz vViv| iV VI iV | —|—
PB35 |VRF3B | Vibrationsunterdriickung 1 - 2. Vibrationsfrequenzdampfung 0,00 — ViV VI iV V| —|—
PB36 |VRF4B | Vibrationsunterdriickung 1 - 2. Resonanzfrequenzdampfung 0,00 — ViV V| iV V| —|—
Tab. A-3: Ubersicht der Kalibrierparameter fiir MR-J4-A (1)
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Anhang Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A
Betriebsart Rege-

Werks - lungsart
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit B

lung HHEERGE

n

PB37 |— 1600 | — SR R [ [ — —
PB38 | — 0,00 — — === =|—|—
PB39 |— 0,00 — — === |=|=-
PB40 | — 0,00 — — === —]—|—
e | Herstellereinstellung oooon 1= T
PB42 |— 0000H |— — === =]=]=
PB43 | — 00004 |— — === —|—|—
PB44 |— 0,00 — — === |=|—=|—
PB45 | CNHF Sperrfilterkurve Positionsvorgabe 0000H |— ViV iV V| V| —|—
PB46 |NH3 3. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen 0000H Hz vViv| iV V| iV Vv v
PB47 | NHQ3 Sperrfilterkurve 3 0000H — vViv| iV VI iV | Vv v
PB48 | NH4 4. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen 0000H | Hz ViV iV iV iV V|V
PB49 |NHQ4 | Sperrfilterkurve 4 0000h | — ViV iV iV iV iV Vv
PB50 | NH5 5. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen 4500 Hz ViV iV iV iV V|V
PB51 |NHQ5 | Sperrfilterkurve 5 0000H |— ViV iV iV VI V| v
PB52 | VRF21 Vibrationsunterdriickung 2 — Vibrationsfrequenz 0000H Hz vViv| iV V| iV|—|—
PB53 | VRF22 Vibrationsunterdriickung 2 - Resonanzfrequenz 100,0 Hz vV iV iV iV iV|—|—
PB54 |VRF23 | Vibrationsunterdriickung 2 - Vibrationsfrequenzdampfung 0,00 — ViV VI iV V| —|—
PB55 |VRF24 | Vibrationsunterdriickung 2 - Resonanzfrequenzd@mpfung 0,00 — ViV VI iV V| —|—
PB56 |VRF21B | Vibrationsunterdriickung 2 - 2. Vibrationsfrequenz 0,0 Hz ViV VI iV V| —|—
PB57 |VRF22B | Vibrationsunterdriickung 2 - 2. Resonanzfrequenz 0,0 Hz vViv| iV V| V| —|—
PB58 |VRF23B | Vibrationsunterdriickung 2 - 2. Vibrationsfrequenzdampfung 0,00 — ViV iV iV V| —|—
PB59 |VRF24B | Vibrationsunterdriickung 2 - 2. Resonanzfrequenzdampfung 0,00 — ViV VI iV V| —|—
PB60 |PG1B 2. Verstarkungsfaktor Lageregelung virtueller Regelkreis 0,0 rad/s ViV VI iV V| iV|—
PB61 | — 0,0 —_ — === |—|—|—
PB62 | — 0000H — — === ===
pBez | — Herstellereinstellung o00on 1= S
PB64 | — 0000+ — — === ===
Tab. A-3: Ubersicht der Kalibrierparameter fiir MR-J4-A (2)
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A Anhang
A.1.4 Zusatzparameter (PCLI0J)
Betriebsart fe9Ss
Werks - lungsart
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit °
| © = .
ung HHEEEE
A
PCO1 |STA Beschleunigungszeit 0 ms V| i—|V| V| —|V|V
PC02 |STB Bremszeit 0 ms V| i—|V| V| —|V|V
PC0O3 |STC S-formige Beschleunigungs-/Bremsrampe 0 ms vV i—|V| V| — |V |V
PC04 |TQC Drehmoment-/Dauerkraft Sollwert-Filter 0 ms vV|i—|V| V| —|—|V
Festdrehzahl/-geschwindigkeit 1 i vV|i— |V V| —|V]|—
PCOS |SC K 9 100 | /min
Drehzahl-/Geschwindigkeitsbegrenzung 1 mm/s V| i—|vV| V| —|—|Vv
Festdrehzahl/-geschwindigkeit 2 ; V| — |V V| —|V|—
PCO6 | SC2 9 9 s00 | 1/min
Drehzahl-/Geschwindigkeitsbegrenzung 2 mm/s V| i—|v| V| —|—|v
Festdrehzahl/-geschwindigkeit 3 ; V| i— |V V| —|V|—
PCO7 |SC3 1000 | !/min
Drehzahl-/Geschwindigkeitsbegrenzung 3 mm/s V| i—|vV| V| —|—|Vv
Festdrehzahl/-geschwindigkeit 4 i vV|i—|V| V| —|V|—
pCO8 |sCa 9 9 200 | V/min
Drehzahl-/Geschwindigkeitsbegrenzung 4 mm/s vV i—|v|v| I—|—|v
Festdrehzahl/-geschwindigkeit 5 ; V| i—|V| V| —|V|—
PC0O9 |SC5 9 9 300 | /min
Drehzahl-/Geschwindigkeitsbegrenzung 5 mm/s V| i—|v| V| —|—|v
Festdrehzahl/-geschwindigkeit 6 ; V| — |V V| —|V]|—
PC10 | SC6 s00 | 1/min
Drehzahl-/Geschwindigkeitsbegrenzung 6 mm/s V| i—|Vv| V| —|—|Vv
Festdrehzahl/-geschwindigkeit 7 i vV|i— |V V| —|V]|—
PC11 [sC7 9 9 goo | 1/min
Drehzahl-/Geschwindigkeitsbegrenzung 7 mm/s V| i—|v|v| —|—|v
oc1a |vem Drehzahl/Geschwindigkeit bei max. Sollwert 0 1/min V| i—|V|V | —|V | —
Drehzahl-/Geschwindigkeitsbegrenzung mm/s V| i—|vV| V| —|—|V
PC13 |TLC Drehmoment/Dauerkraft bei max. Sollwert 100,0 % V| i— | V|V —|—|V
PC14 |MOD1 | Funktionsauswahl Analogausgang 1 0000H |— ViV VI iV iV iV Vv
PC15 |MOD2 | Funktionsauswahl Analogausgang 2 000TH | — vViv| V| iV iV iV Vv
PC16 | MBR Schaltverzogerung Haltebremse 0 ms ViV VI iV iV iV Vv
PC17 |ZSP Drehzahl/Geschwindigkeit ,0"-Meldung 50 xm}’s‘ viviviviviv|v
PC18 | *BPS Loschen der Alarmliste 0000H |— vViv| V| iV iV iV v
PC19 | *ENRS | Encoder-Pulsausgabe 0000H |— vViv|iVv| Vi iV Vv Vv
PC20 |*SNO Stationsnummer 0 Station ViV VI iV iV iV v
PC21 | *SOP Einstellung RS-422-Schnittstelle 0000H |— vViv| V| iV iV iV v
PC22 | *COP1 | Funktionswahl C-1 0000H |— ViV V| iV iV iV Vv
PC23 | *COP2 | Funktionswahl C-2 0000H |— V| i—|V| V| —|V|V
PC24 |*COP3 | Funktionswahl C-3 0000H |— ViV iV iV V| —|—
PC25 | — Herstellereinstellung 0000H |— — == === |-
pPC26 | — Funktionswahl C-5 0000H |— ViV VI iV iV iV|—
PC27 |*COP6 | Funktionswahl C-6 0000H |— vViv| V| iV iV iV v
PC28 | — 0000+ — — === ===
Herstellereinstellung
PC29 |— 0000H | — S U DU U B U -
PC30 |[STA2 Beschleunigungszeit 2 0 ms vV —|v|vVv| —|Vv| Vv
PC31 |STB2 Bremszeit 2 0 ms vV —|v|vVv| —|Vv| Vv
PC32 [CMX2 | 2.Faktor fiir Impuls-Sollwertvorgabe 1 — ViV iV V| V| —|—
PC33 |CMX3 | 3.Faktor fiir Impuls-Sollwertvorgabe 1 — ViV V| V| iV I —|—
PC34 | CMX4 | 4. Faktor fur Impuls-Sollwertvorgabe 1 — ViV VI iV V| —|—
Tab. A-4: Ubersicht der Zusatzparameter fiir MR-J4-A (1)
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Anhang Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A
Betriebsart Rege-
lungsart
Werks -
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit B
lun S |=|e|la
n

PC35 |TL2 Drehmomentbegrenzung 2/Dauerkraftbegrenzung 2 100,0 % ViV iV iV iV Vv
PC36 |*DMD | Auswahl Statusanzeige 0000H |— ViV iV iV iV V|V

Offset analoger Drehzahlsollwert V| — |V V| —|V]|—
PC37 |VCO 0 mV

Offset analoge Drehzahlbegrenzung V| i—|V| V| —|—|V

Offset analoger Drehmomentsollwert V| —|V V| —|—|V
PC38 |TPO 0 mvV

Offset analoge Drehmomentbegrenzung V| — |V V| —|V|—
PC39 | MO1 Offset Analogausgang 1 0 mV vViv| iV VI iV | Vv v
PC40 | MO2 Offset Analogausgang 2 0 mV ViV iV iV iV V|V
PC41 | — 0 — — === =]=]=

Herstellereinstellung
PC42 | — 0 — — === —|—|—

1/min

PC43 |ERZ Schaltschwelle Schleppfehler 0 mm ViV iV V| V| —|—
PC44 | *COP9 | Funktionsauswahl C-9 0000H |— — |V —|—|V|—|—
PC45 |*COPA | Funktionsauswahl C-A 00004 | — —|vV|V|—|v V]|V
PC46 | — 0 — — =] === |—-
PC47 |— 0 — — === =]=]=
PC48 | — Herstellereinstellung 0 — — === ===
PC49 |— 0 — — =] === |—-
PC50 |— 0000H |— — === |=]=]=
PC51 | RSBR Sofort-Stopp-Bremszeit 100 ms ViV iV V|V V| I —
PC52 | — 0 — — =] ===|—-

Herstellereinstellung
PC53 |— 0 — — === |=]=]=
PC54 |RSUP1 | Schlupfkompensation bei Sofort-Stopp einer vertikalen Last 0 g,nguanreh. vViv| V| V| V| —|—
PC55 | — 0 — — =] === |—-
PC56 | — 100 — — === =]=]=
PC57 |— Herstellereinstellung 0000H |— — === ===
PC58 | — 0 — — == ==|—-
PC59 |— 0000H |— — === =]=]=
PC60 |*COPD | Funktionsauswahl C-D 00004 | — Vi i—|—|— |V V|V
PC61 |— 0000H | — — =] ===|—-
PC62 | — 0000H |— — === =]=]=
PC63 | — 00004 |— — === —|—|—
PC64 |— 00001 | — — =] ===|—-
PC65 | — 0000H |— — === =]=]=
PC66 | — 00004 |— — === —|—|—
PC67 |— 00001 | — — =] ===|—-

Herstellereinstellung
PC68 | — 0000H |— — === |=]=]=
PC69 | — 00004 |— — === —|—|—
PC70 |— 00001 | — — =] ===|—-
PC71 |— 0000H |— — === |=]=]=
PC72 |— 00004 |— — === —|—|—
PC73 | — 00001 | — — === =|——
PC74 |— 00004 |— — === —|—|—
Tab. A-4: Ubersicht der Zusatzparameter fiir MR-J4-A (2)
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A Anhang
Betriebsart feies
lungsart
Werks -
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit T
lung fl=lclalalnlm
HEHEIR
a
PC75 |— 0000H |— — === |=]=]—
PC76 |— 0000+ |— S R (R R U -
PC77 |— 0000H |— — === |=]=|=
Herstellereinstellung
PC78 |— 0000H |— — === |=]=]—
PC79 |— 0000+ |— S R (R R U - -
PC80 |— 0000H |— — === =]=|—
Tab. A-4: Ubersicht der Zusatzparameter fiir MR-J4-A (3)
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Anhang Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A
A.1.5 E/A- Parameter (PDCI)

Betriebsart i

o lungsart
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit e
lung £l2)¢lalalnl-

£(2|3|0

]
PDO1 | *DIA1 Signalmaskierung 1 0000H ViV iV iV iV V|V
PD0O2 |— Herstellereinstellung 0000H — = === —|—
PDO3 | *DI1L Parametrierung Eingangssignale 1L 0202H ViV iV iV V| iV|—
PD0O4 | *DITH Parametrierung Eingangssignale TH 0002+ vV i—|V| V| —|—|V
PDO5 | *DI2L Parametrierung Eingangssignale 2L 2100H vViv| iV V| V|V | —
PD06 | *DI2H Parametrierung Eingangssignale 2H 0021H V| —|V V| —|—|V
PDO7 | *DI3L Parametrierung Eingangssignale 3L 0704+ ViV iV iV V| iV]|—
PDO8 | *DI3H Parametrierung Eingangssignale 3H 0007H vV i—|V| V| —|—|V
PD09 | *DI4L Parametrierung Eingangssignale 4L 0805H ViV iV iV V| iV]|—
PD10 | *DI4H Parametrierung Eingangssignale 4H 0008H V| i—|V| V| —|—|V
PD11 | *DI5L Parametrierung Eingangssignale 5L 0303H ViV iV iV V| iV]|—
PD12 | *DI5H Parametrierung Eingangssignale 5H 0003H V| i—|V| V| —|—|V
PD13 | *Dl6L Parametrierung Eingangssignale 6L 2006H ViV iV iV V| iV|—
PD14 | *DI6H Parametrierung Eingangssignale 6H 0020H V| —|V V| —|—|V
PD15 |— 0000H — === =|——

Herstellereinstellung
PD16 |— 0000+ — === —|—|—
PD17 | *DI8L Parametrierung Eingangssignale 8L 0AOAH Viv| iV V| V|V | —
PD18 | *DI8H Parametrierung Eingangssignale 8H 0000H V| i—|V| V| —|—|V
PD19 | *DI9L Parametrierung Eingangssignale 9L 0BOBH Viv| V| V| V|V | —
PD20 | *DI9H Parametrierung Eingangssignale 9H 0000H V| —|V V| —|—|V
PD21 |*DI10L | Parametrierung Eingangssignale 10L 2323H ViV iV iV V| iV|—
PD22 | *DI10H | Parametrierung Eingangssignale 10H 00231 vV i—|V| V| —|—|V
PD23 |*DO1 Parametrierung Ausgangssignale 1 0004+ ViV iV iV iV V|V
PD24 |*DO2 Parametrierung Ausgangssignale 2 000CH ViV iV iV iV V|V
PD25 |*DO3 Parametrierung Ausgangssignale 3 0004+ vViv| iV VI iV Vv v
PD26 |*DO4 Parametrierung Ausgangssignale 4 0007H ViV iV iV iV V|V
PD27 |— Herstellereinstellung 0003H — === |-
PD28 |*D0O6 Parametrierung Ausgangssignale 6 0002+ vViv| iV VI iV Vv v
PD29 | *DIF Eingangsfilter 0004+ ViV iV iV iV V|V
PD30 |*DOP1 | Funktionsauswahl D-1 0000H ViV iV iV iV V|V
PD31 |— Herstellereinstellung 0000H — = === ==
PD32 |*DOP3 | Funktionsauswahl D-3 0000H ViV iV V| V| —|—
PD33 | — Herstellereinstellung 0000H — === |—|—|—
PD34 |DOP5 | Funktionsauswahl D-5 00001 vViv V|V iV Vv Vv
PD35 |— 0000H — =] ===|—-
PD36 |— 0000H — === |=]=]=
PD37 |— 0000H —|—=|===|=-
PD38 | — 0 — === =|——
Herstellereinstellung

PD39 | — 0 — === =]=|—=
PD40 | — 0 — == ==|—-
PD41 | — 0000H — === =|——
PD42 | — 0000+ — === —|—|—
Tab. A-5: Ubersicht der E/A-Parameter fiir MR-J4-A (1)
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A Anhang
Betriebsart feies
lungsart
Werks-
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit e
lung fl=lclalalnlm
HEHEIR
a
PD43 | — 0000H |— — === |=]=]—
PD44 | — 0000H | — S R [ | p— ——
PD45 | — 0000H |— — === |=]=|=
Herstellereinstellung
PD46 | — 0000H |— — === |=]=]—
PD47 |— 0000H | — S U R -
PD48 | — 0000H |— — === =]=|—
Tab. A-5: Ubersicht der E/A-Parameter fiir MR-J4-A (2)
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Anhang Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A
A.1.6 Zusatzparameter 2 (PELIL)

Betriebsart i

Werks - lungsart
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit T
lung SEHEEINE

£ 2|5|0

]
PEO1 | *FCT1 Regelung mit lastseitigem Encoder — Auswahl 1 0000H |— — |V |—|—|V|—|—
PEO2 |— Herstellereinstellung 0000H — === ===
PEO3 | *FCT2 Regelung mit lastseitigem Encoder — Auswahl 2 0003H — — — | — — | —
proa |pan | ResEhng i et ge e e 2o e
PEOS | *FBD SS?E::Z%;?;Fl)atflt::g;glftr:;i?scc%deirG_etriebe1—Nenner 1 - V|| |Y| |~
PEO6 (BT | Fo ehnele Drehzaniabweichung 00 |umin ||V |—|—|v|—| =
R e o0 Jumouse |~ |v| |||
PEO8 |DUF Filter fiir doppelte Riickfiihrung bei Regelung mit lastseitigem Encoder | 10 rad/s — |V |—|—|V|—]|—
PEO9 | — Herstellereinstellung 0000H — = = ===
PE10 |FCT3 Regelung mit lastseitigem Encoder — Auswahl 3 0000H |— — |V |—|—|V|—|—
PE11 | — 0000+ — — == == —|—
PE12 |— 0000H — — === ===
PE13 | — 00004 |— — = ===
PE14 |— o1 | — S R D U R - -
PE15 |— 20 — === ===
PE16 | — 0000+ | — — = ===
PE17 |— 0000H | — —| = === ]=]=
PE18 |— 0000H | — — === =]=]=
PE19 |— 0000H | — —===]=]=]=
PE20 |— 0000H | — —| = === ]=]—-
PE21 |— 00004 |— — = ===
PE22 |— Herstellereinstellung 0000H |— — === |—=|=]—
PE23 |— 0000H |— — === ===
PE24 | — 00004 |— — = ===
PE25 | — 0000+ — — === =—|—
PE26 | — 0000+ — — === ===
PE27 |— 00004 |— — = ===
PE28 | — 0000+ — — === =—|—
PE29 | — 0000+ — — === ===
PE30 | — 0000+ | — — = ===
PE31 | — 0000+ — — == == —|—
PE32 |— 0000H — — === ===
PE33 | — 00004 |— — = ===
PEs | T2 | impulse lektronsches Getriebe 2 -Zihlr I —vi=l=1v|-|—-
PE3> | "FBD2 EE?E::Z%;?:‘;;Lajrsssg;glftr::)igcc%iirG_etriebe2—Nenner ! - =YY ||~
Tab. A-6: Ubersicht der Zusatzparameter 2 fiir MR-J4-A (1)
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A Anhang

Betriebsart feies

Werks - lungsart
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit e
lung T2 £(Q]aln|~

EG

]
PE36 |— 0,0 — — === =|=|—
PE37 | — 0,00 — — = === —|—
PE38 | — Herstellereinstellung 0,00 — — = === |-
PE39 |— 20 — — === =|=|—
PE40 | — 0000+ — —|————|—|—
PE41 | EOP3 Funktionsauswahl E-3 0000H |— ViV VI iV iV iV v
PE42 | — 0 — — === ==|—
PE43 |— 0,0 — o o el el el e
PE44 |— 0000H |— — === |==]—=
PE45 |— 0000H |— — === =|=]—
PE46 | — 0000H | — — = === ]=]—
PE47 |— 0000H |— — === =]=]—=
PE48 |— 0000H |— — === |= ==
PE49 |— 0000H | — — = === ]=]—
PES0 | — 0000H |— — === |==]—=
PE5S1 | — 0000H |— — === ==|—=
PE52 |— 0000H |— — === =|=|—=
PE53 | — Herstellereinstellung 0000H |— — = === |—|—
PES4 | — 0000H | — —|—=|=|=]=|—=|-
PE55 |— 0000H |— — === ==]=
PES6 | — 0000H |— — === =]=]—=
PES7 |— 0000H | — S R (R R U R
PE58 |— 0000H |— — === =|=|—=
PE59 |— 0000H |— — === =|=]—
PE60 | — 0000H | — S R (R R U -
PE61 | — 0,00 — — === |==]—=
PE62 |— 0,00 — — === =]=]—
PE63 |— 0,00 — == =]=|=]=
PE64 |— 0,00 — — === |=—|—
Tab. A-6: Ubersicht der Zusatzparameter 2 fiir MR-J4-A (2)
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Anhang Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A

A.1.7 Zusatzparameter 3 (PFLI0)

Betriebsart Rege-

o lungsart
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit e
lung £l2)¢lalalnl-

£ 2|5|0

]
PFO1 |— 0000H |— — === |=]=]=
PFO2 |— 00004 |— — === —|—|—
PFO3 | — 00001 | — — =] ===|—-
PFO4 |— 0 — S U R [—— -
pros | — Herstellereinstellung o — S
PFO6 | — 0000+ — — === |—]|—|—
PFO7 | — 1 — — === ===
PFO8 | — 1 — — === —|—|—
PFO9 |[*FOP5 | Funktionsauswahl F-5 0000H |— ViV —|—|vVv| V| Vv
PF10 |— 0000+ — — === ===
PF11 | — 00004 |— — === —|—|—
PF12 |— Herstellereinstellung 10000 |— — = === |—|—
PF13 | — 100 — — === ===
PF14 | — 100 — — === ===
PF15 |DBT Aktivierungszeit der elektronischen dynamischen Bremse 2000 ms ViV | —|— |V V|V
PF16 |— 00004 |— — === —|—|—
PF17 |— 10 — — = === |=-
PF18 | — Herstellereinstellung 0000H |— — = === |—|—
PF19 |— 00004 |— — === —|—|—
PF20 |— 00001 |— —|—=|===|=-
PF21 |DRT Zeit bis zur Umschaltung auf Servostatus-Protokollierung 0 s vViv V|V iV Vv v
PF22 | — Herstellereinstellung 200 — — = === —|—
PF23 | OSCL1 | Vibration Tough-Drive-Funktion — Wert fiir Resonanzschwingungen 50 % Vv V|V V| iV | —
PF24 | *OSCL2 | Vibration Tough-Drive-Funktion — Alarmauswabhl 0000H |— ViV iV iV V| iV]|—
PF25 | CVAT SEMI-F47-Funktion — Zeitverzégerung Netzausfallerfassung 200 ms vVivi iV v Vv V| v
PF26 | — 0 — — === |—|—|—
PF27 | — 0 — —|——|——|—|—
PF28 |— Herstellereinstellung 0 — — = === ==
PF29 | — 0000+ — — === ===
PF30 |— 0 — — == —|—|—|—
PF31 | FRIC Maschinen-Diagnosefunktion — Drehzahl fiir abgeschétzte Reibung 0 :n/rr:|/2 ViV iV iV VI V| v
PF32 |— 50 — — = === |=-
PF33 |— 00001 | — — === =|——
PF34 |— 00004 |— — === —|—|—
PF35 |— 00001 |— —|—=|===|=-
PF36 |— 0000H |— — === =]=]=
PF37 |— Herstellereinstellung 0000H |— — === |—|—
PF38 |— 00001 | — —|—=|===|=-
PF39 |— 0000H |— — === =]=]=
PF40 |— 00004 |— — === —|—|—
PF41 | — 0000H | — — === =]=]—=
PF42 |— 0000H |— — === |=]=]=
Tab. A-7: Ubersicht der Zusatzparameter 3 fiir MR-J4-A (1)
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A Anhang
Betriebsart fe9ss
lungsart
Werks -
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit e
lung fl=lclalalnlm
HEHEIR
a
PF43 | — 0000H |— — === |=]=]—
PF44 | — 0000+ |— S R [ | p— ——
PF45 |— 0000H |— — === |=]=|=
Herstellereinstellung
PF46 | — 0000H |— — === |=]=]—
PF47 |— 0000+ |— SR [ | — —
PF48 | — 0000H |— — === =]=|—
Tab. A-7: Ubersicht der Zusatzparameter 3 fiir MR-J4-A (2)
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Anhang Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A
A.1.8 Linear-/Direct-Drive-Motorparameter (PLLI[])

Betriebsart Rege-

o lungsart
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit e
lung £l2]clalaln|w

£(2|3|0

]
PLO1 | *LIT1 Linear-/Direct-Drive-Servomotor - Funktionsauswahl 1 030TH | — —|— ||V V|V |V
PLO2 |*LIM Linear-Encoder-Auflosung - Zahler 1000 pum —|— |V |—|V|V| |V
PLO3 |*LID Linear-Encoder-Auflésung — Nenner 1000 um —|— |V |—|V|V|V
PLO4 | *LIT2 Linear-/Direct-Drive-Servomotor - Funktionsauswahl 2 0003H |— —|—|V|V|V|V| |V
PLO5 |LB1 Fehlerschwelle Positionsabweichung 0 g‘g} rev —|—=|VI|V|V|—|—
PLO6 |LB2 Fehlerschwelle Drehzahlabweichung 0 xm}z —|—|V|V V|V |—
PLO7 |LB3 Fehlerschwelle Drehmoment/Dauerkraftabweichung 100 % —|—|VI|V|IV |V |V
PLO8 | *LIT3 Linear-/Direct-Drive-Servomotor - Funktionsauswahl 3 0010H | — —|—|V|V|V|V |V
PLO9 |LPWM | Spannungsschwelle Magnetpolerfassung 30 % —|—|V|V|V|V |V
PL10 |— 5 — — === |—|—
PL11 | — 100 — — === ===
PL12 |— 500 — — === —|—|—
PL13 |— Herstellereinstellung 0000H |— — === |—=|—|—
PL14 | — 0000H — —|————|—|—
PL15 |— 20 — — === |=|—]—
PL16 |— 0 — — === |—|—
pL17 | 1TSTS mjangkrt\;ztsgzgiizmng—Erfassungsmethode exakte Position — 0000 . _llvlvivivle
rus Jiow | Memepetne Eaneneceeaierosion- o o[- v[v]v]v]v
PL19 |— 0 — — === —]—|—
PL20 |— 0 — — = === ]=—
PL2T |— 0 — —|—=|==]==—
PL22 |— 0 — — = === ]=—
PL23 |— 0000H | — — = === ]=]—
PL24 |— 0 — — === ==—
PL25 | — 0000H | — S U DU R U - -
PL26 |— 0000H | — —|—=|==]=|=-
PL27 |— 00004 |— — === ——|—
PL28 | — 0000H | — S U DU R U - -
PL29 |— 0000H |— —|—=|==]=|=-

Herstellereinstellung

PL30 |— 00004 |— — === ——|—
PL3T |— 0000H | — S R DU R B - -
PL32 |— 0000H |— —|—=|==]=|=-
PL33 |— 00004 |— — === —|—|—
PL34 | — 0000H | — S R DU R B - -
PL35 |— 0000H |— —|—=|==]=|=-
PL36 |— 00004 |— — === —|—|—
PL37 |— 0000H | — S U D R -
PL38 |— 0000H | — —|—=|====-
PL39 |— 00004 |— — === —|—|—
PL40 | — 0000H | — S R DU R B - -
Tab. A-8: Ubersicht der Linear-/Direct-Drive-Motorparameter fiir MR-J4-A (1)
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A Anhang

Betriebsart Iu?\eg!:lsea-rt
Werks-
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit e
lung £l2]clalaln.
HHER
a
PLAT | — 0000H |— — === |=|—=|—
PL42 |— 0000H | — —|=|=|=|=]==
PLA3 | — 0000H |— — === |=|=|—
PLA4 | — 0000H |— —|—=|=|=]==|—
Herstellereinstellung
PLAS |— 0000+ |— S R (R R U -
PLA6 | — 0000H |— — === |=|=|—
PLA7 | — 0000H |— el el e B e
PLAS |— 0000+ |— S R (R R U -
Tab. A-8: Ubersicht der Linear-/Direct-Drive-Motorparameter fiir MR-J4-A (2)
HINWEISE Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern die mit * gekennzeichneten Parameter nach der Ein-

stellung ein Aus- und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung.

Die Abkiirzungen fiir die Betriebsarten sind wie folgt:

- Standard: Standardeinsatz eines rotatorischen Servomotors (Regelung mit Motor-Encoder)

- Full: Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder am rotatorischen Servomotor
- Lin. Einsatz eines linearen Servomotors
- DBD: Einsatz eines Direct-Drive-Servomotors (DD)

Die Symbole in der Spalte ,Regelungsart” verweisen auf den Einsatz des Parameters in der ent-
sprechenden Regelfunktion:

- P Lageregelung
- S Drehzahlregelung

- T Drehmomentregelung
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Anhang Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ

A.2 Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ

A.2.1 Statusanzeige

Rege-
Betriebsart @

Bezeichnung

Symbol

Einheit

Beschreibung

Iun%sart

cP

CcL

PS
Standard

Full.

Lin.

DD

Rickmeldeimpulse

Impuls

Die Riickmeldeimpulse vom Encoder des Servomotors
werden gezahlt und angezeigt.

Wenn der Wert +£99999 Uiberschreitet, wird weiterge-
zahlt, jedoch werden nur die unteren flnf Stellen des
Wertes angezeigt.

Durch Betatigung der SET-Taste wird der Anzeigewert
auf 0 zurlickgesetzt.

Bei Riickwértsdrehung des Servomotors leuchten die
Dezimalpunkte der oberen 4 Stellen auf.

Servomotor-Drehzahl/
Linearmotorgeschwindigkeit

1/min
mm/s

Die Drehzahl des Servomotors oder die Geschwindig-
keit des Linearmotors wird angezeigt.

Der gerundete Wert wird in x0,1/min (0,1 mm/s) darge-
stellt.

Schleppfehler

Impuls

Die Wegdifferenz zwischen Soll- und Ist-Position wird
angezeigt. Bei Rlickwartsdrehung des Servomotors
leuchten die Dezimalpunkte der oberen 4 Stellen auf.
Wenn der Wert £99999 (iberschreitet, wird weiterge-
zahlt, jedoch werden nur die unteren fiinf Stellen des
Wertes angezeigt.

Die Impulsanzahl wird in der Einheit [Encoder-Impuls]
angezeigt.

Sollwertimpulse

Impuls

Bei der Positionierfunktion wird hier standig ,0” ange-
zeigt.

Sollwertimpulsfrequenz

kimpulse/s

Bei der Positionierfunktion wird hier standig ,0” ange-
zeigt.

Spannung des/r analogen Dreh-
zahlsollwerts/ Drehzahlbegren-
zung

Bei der Positionierfunktion wird die an den Anschluss
CN1 angelegte Spannung angezeigt.

Spannung des analogen Dreh-
momentsollwerts

Spannung der analogen Dreh-
momentbegrenzung

Bei der Positionierfunktion wird die an den Anschluss
CN1 angelegte Spannung angezeigt.

Anzeige der Spannung der analogen Drehmomentvor-
gabe (TC)

Auslastung Bremskreis

%

Das Verhadltnis der regenerativen Leistung zur zuldssi-
gen regenerativen Leistung wird in % angezeigt.

Effektivwert Drehmoment

%

Der Effektivwert des Drehmoments wird angezeigt.

Es wird der Effektivwert der letzten 15 Sekunden relativ
zum Nenndrehmoment (100 %) angezeigt.

Spitzenwert Drehmoment

%

Der maximal aufgetretene Drehmomentwert wird
angezeigt.

Es wird der Spitzenwert der letzten 15 Sekunden relativ
zum Nenndrehmoment (100 %) angezeigt.

Momentanes Drehmoment

%

Der Wert des augenblicklich auftretenden Drehmo-
ments wird angezeigt.

Dieser Wert wird in Echtzeit relativ zum Nenndrehmo-
ment (100 %) angezeigt.

Position innerhalb einer Umdre-
hung (Einheit 1 Impuls)

Cy1

Impuls

Die Position innerhalb einer Umdrehung wird in Enco-
derimpulsen angezeigt.

Wenn der Wert £99999 liberschreitet, wird weiterge-
zahlt, jedoch werden nur die unteren fiinf Stellen des
Wertes angezeigt.

Bei Drehung des Motors entgegen dem Uhrzeigersinn
(CCW), wird die Anzahl der Impulse erhoht.

Tab. A-9:

Ubersicht der anzuzeigenden Werte beim MR-J4-A-RJ (1)
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ Anhang

Rege-
Iung)sart Betriebsart @

Bezeichnung Symbol | Einheit |Beschreibung

Full
Lin.
DD

CL
PS
Standard

-9
v

Die Position innerhalb einer Umdrehung wird in der
Position innerhalb einer Umdre- ov2 1000 Einheit von 1000 Encoderimpulsen angezeigt.

hung (Einheit 1000 Impulse) 4 Impulse | Bei Drehung des Motors entgegen dem Uhrzeigersinn
(CCW), wird die Anzahl der Impulse erhoht.

Im System der Absolutwertpositionierung wird die Ent-
fernung vom Referenzpunkt als Z&hlwert mehrfacher vViv| — |V IV IV Vv
Umdre- | Umdrehungen angezeigt.

AN
AN
AN
AN
AN
AN
AN

Absolut-Zahler LS

hung Im System der Absolutwertpositionierung wird die Ent-
fernung vom Referenzpunkt als lastseitiger Zahlwert —|—|V|VI V| V|V
mehrfacher Umdrehungen angezeigt.

Das geschatzte Verhaltnis zwischen dem Tragheitsmo-

Verhaltnis der Tragheitsmo- dcC Faktor | ment der Last und dem Tragheitsmoment des Servo- ViV VI iV iV iV v

mente motors wird angezeigt.

Zwischenkreisspannung Pn Vv Die ZW|schenkre|sspannung dgs Leistungskreises (zwi- vivlvlvivlivlv
schen P+ und N-) wird angezeigt.

Interne Encodertemperatur ETh oc Die |nn<_-:-rha|b des Encoders erfasste Temperatur wird vivivivivl—lv
angezeigt.

. . . Die Einschwingzeit wird angezeigt. Ubersteigt der Wert

Einschwingzeit ST ms 1000 ms, wird ,1000" angezeigt. ViV iV iV V|V Vv

Erfasste Schwingungsfrequenz oF Hz Die efmlttelte Schwmgfrequenz wird angezeigt, die bei vivlivivivlvlv
Schwingungen auftritt.

Anzahl der Tough-Drive-Durch- Td Anzahl Es \{vi.rd angezeigt, wie oft die Tough-Drive-Funktion vivlivlivivivliv

laufe aktiviert wurde.

Die Leistungsaufnahme wird in der Schrittweite von

1 W angezeigt. Ein positiver Wert zeigt die aufgenom-
mene Leistung, ein negativer Wert die abgegebene
PC1 W Leistung im regenerativen Betrieb. vVivivIiviIiv v v
Wenn der Wert £99999 (iberschreitet, wird weiterge-
zahlt, jedoch werden nur die unteren fiinf Stellen des
Wertes angezeigt.

Leistungsaufnahme 1
(Schrittweite 1 W)

Die Leistungsaufnahme wird in der Schrittweite von
Leistungsaufnahme 2 PC2 KW 1 kW angezeigt. Ein positiver Wert zeigt die aufgenom-
(Schrittweite 1 kW) mene Leistung, ein negativer Wert die abgegebene
Leistung im regenerativen Betrieb.

Die gesamte Leistungsaufnahme wird in der Schritt-
weite von 1 kW angezeigt. Ein positiver Wert zeigt die
aufgenommene Leistung, ein negativer Wert die abge-
TPC1 Wh gebene Leistung im regenerativen Betrieb. vivivivivIiv] v
Wenn der Wert +£99999 Uberschreitet, wird weiterge-
zahlt, jedoch werden nur die unteren fiinf Stellen des
Wertes angezeigt.

Gesamtleistungsaufnahme 1
(Schrittweite 1 Wh)

Die gesamte Leistungsaufnahme wird in der Schritt-
Gesamtleistungsaufnahme 2 TPC2 100 Wh weite von 100 kW angezeigt. Ein positiver Wert zeigt
(Schrittweite 100 kWh) die aufgenommene Leistung, ein negativer Wert die
abgegebene Leistung im regenerativen Betrieb.

Die Riickmeldeimpulse vom lastseitigen Encoder wer-
den gezéhlt und angezeigt.

Wenn der Wert £99999 (iberschreitet, wird weiterge-
zahlt, jedoch werden nur die unteren fiinf Stellen des

Riickmeldeimpulse lastseitiger EC Impuls | Wertes angezeigt. vivi—l—|lv|—|—

Encod
neoder Durch Betatigung der SET-Taste wird der Anzeigewert
auf 0 zurlickgesetzt.
Bei einem negativen Anzeigewert leuchten die Dezi-
malpunkte der oberen 4 Stellen auf.
Tab. A-9: Ubersicht der anzuzeigenden Werte beim MR-J4-A-RJ (2)
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Anhang Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ

Rege-
Betriebsart @

Bezeichnung

Symbol

Einheit

Beschreibung

Iung)sart

CcP

CL

PS
Standard

Full.

Lin.

DD

Schleppfehler lastseitiger
Encoder

FE

Impuls

Der Schleppfehler wird als Abweichung zwischen last-
seitigen Encoder-Impulsen und Sollwertimpulsen
angezeigt. Wenn der Wert £99999 Uiberschreitet, startet
der Zéhlvorgang wieder bei 0.

Bei einem negativen Anzeigewert leuchten die Dezi-
malpunkte der oberen 4 Stellen auf.

Der Schleppfehler wird als Mittelwert angezeigt und
setzt sich aus 128 Werten mit einer Abtastrate von

444 pys zusammen.

Lastseitige
Encoderinformation 1
(Einheit 1 Impuls)

FCY1

Impuls

Der Zéhlwert der Z-Phasenimpulse vom lastseitigen
Encoder wird in der Einheit Encoder-Impuls angezeigt.

Bei einem linearen Inkremental-Encoder wird der Zahl-
wert der Z-Phasenimpulse angezeigt. Die Zéhlung
beginnt mit dem Wert 0, der sich auf die Referenzposi-
tion (Referenzpunkt) bezieht. Bei einem linearen Abso-
lutwert-Encoder wird die absolute Encoder-Position
angezeigt.

Wenn der Wert 99999 Uberschreitet, startet der Zahl-
vorgang wieder bei 0.

Lastseitige
Encoderinformation 1
(Einheit 100000 Impulse)

FCY2

100000
Impulse

Der Zéhlwert der Z-Phasenimpulse vom lastseitigen
Encoder wird in der Einheit von 100 Encoder-Impulsen
angezeigt.

Bei einem linearen Inkremental-Encoder wird der Z&hl-
wert der Z-Phasenimpulse angezeigt. Die Zdhlung
beginnt mit dem Wert 0, der sich auf die Referenzposi-
tion (Referenzpunkt) bezieht. Bei einem linearen Abso-
lutwert-Encoder wird die absolute Encoder-Position
angezeigt.

Wenn der Wert 99999 (iberschreitet, startet der Zahl-
vorgang wieder bei 0.

Lastseitige
Encoderinformation 2

FL5

Umdre-
hung

Wird seitens der Last ein linearer Inkremental-Encoder
eingesetzt, ist der angezeigte Wert 0"

Wird seitens der Last ein linearer Absolutwert-Encoders
eingesetzt, ist der angezeigte Wert ,0".

Wird seitens der Last ein rotatorischer Encoders einge-
setzt, erfolgt die Anzeige des Zéhlwerts mehrfacher
Umdrehungen.

Z-Phasenimpulszéhler
niederwertiger Anteil

FCY1

Impuls

Der Zahlwert der Z-Phasenimpulse wird in der Einheit
Encoder-Impuls angezeigt.

Bei einem linearen Inkremental-Encoder wird der Z&hl-
wert der Z-Phasenimpulse angezeigt. Die Zdahlung
beginnt mit dem Wert 0, der sich auf die Referenzposi-
tion (Referenzpunkt) bezieht. Bei einem linearen Abso-
lutwert-Encoder wird die absolute Encoder-Position
angezeigt.

Wenn der Wert 99999 (iberschreitet, startet der Zahl-
vorgang wieder bei 0.

Z-Phasenimpulszdhler
héherwertiger Anteil

FCY2

100000
Impulse

Der Zéhlwert der Z-Phasenimpulse wird in der Einheit
von 100000 Encoder-Impulsen angezeigt.

Bei einem linearen Inkremental-Encoder wird der Zahl-
wert der Z-Phasenimpulse angezeigt. Die Zdhlung
beginnt mit dem Wert 0, der sich auf die Referenzposi-
tion (Referenzpunkt) bezieht. Bei einem linearen Abso-
lutwert-Encoder wird die absolute Encoder-Position
angezeigt.

Wenn der Wert 99999 Uberschreitet, startet der Zahl-
vorgang wieder bei 0.

Elektrischer Winkel
niederwertiger Anteil

ECY1

Impuls

Es wird der elektrische Winkel des Servo-Motors ange-
zeigt.

Elektrischer Winkel
héherwertiger Anteil

ECY2

100000
Impulse

Es wird der elektrische Winkel des Servo-Motors in der
Einheit von 100000 Impulsen angezeigt.

Tab. A-9:

Ubersicht der anzuzeigenden Werte beim MR-J4-A-RJ (3)
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ

Anhang

Bezeichnung

Symbol

Einheit

Beschreibung

Rege-

Iung)sart

Betriebsart @

-9
v

CL

PS
Standard

Full.

Lin.

DD

Istposition

PoS

105™um

106™-4) 70|
1073 Grad

pulse ®

Wird in Parameter PT26 der Wert ,[1CJ00” (Positionsan-
zeige) eingestellt, erfolgt die Anzeige der Istposition,
wobei die Referenzposition mit ,0” angezeigt wird.
Wird in Parameter PT26 der Wert ,[ 110" (Walzenvor-
schubanzeige) eingestellt, erfolgt die Anzeige der Ist-
position, wobei die Startposition mit ,0” angezeigt
wird.

Wenn der Wert £99999 (iberschreitet, wird weiterge-
zahlt, jedoch werden nur die unteren fiinf Stellen des
Wertes angezeigt.

Sollposition

CPoS

105™um

106™4) 70|
1073 Grad

pulse ®

Wird in Parameter PT26 der Wert ,[ 130" (Positionsan-
zeige) eingestellt, erfolgt die Anzeige der Sollposition,
wobei die Referenzposition mit ,0” angezeigt wird.
Wird in Parameter PT26 der Wert (11" (Walzenvor-
schubanzeige) eingestellt, beginnt die Zahlung bei Ein-
schalten des Startsignals bei ,0” und im Automatikbe-
trieb wird der Sollwert von Istposition zu Zielposition
angezeigt.

Bei Stopp werden die Sollpositionen der ausgewahlten
Positionstabelle angezeigt. Im manuellen Betrieb wer-
den die Sollpositionen der ausgewahlten Positionsta-
belle angezeigt.

Wenn der Wert £99999 (iberschreitet, wird weiterge-
zahlt, jedoch werden nur die unteren fiinf Stellen des
Wertes angezeigt.

Verbleibender Abstand zur
Sollposition

n

105™um

106™-4) 70|
1073 Grad
Impuls ®

Es wird der verbleibende Abstand von der Istposition
aus der aktuell ausgewahlten Positionstabelle, aus dem
Programm und von der Station zur Sollposition ange-
zeigt.

Wenn der Wert £99999 (iberschreitet, wird weiterge-
zahlt, jedoch werden nur die unteren fiinf Stellen des
Wertes angezeigt.

Positionstabelle/Programmnr./
Sollposition Station

Pno

Bei der Positionierfunktion mit Positionstabelle und
Programm wird die aktuelle ausgefiihrte Positionsta-
belle und Programmnr. angezeigt. Bei einem kurzzeiti-
gen Stopp oder beim manuellen Betrieb wird die aus-
gewdhlte Nummer angezeigt. Bei der Positionierfunk-
tion mit Indexer wird die nédchste Station (Sollposition)
angezeigt.

Schrittnr.

Sno

Die aktuell ausgefiihrte Schrittnr. des Programms wird
angezeigt. Bei einem Stopp wird ,0” angezeigt.

Analoge Ubersteuerung

oru

Die Spannung der analogen Ubersteuerung wird ange-
zeigt.

Ubersteuerungswert

or

%

Der Einstellwert der Ubersteuerung wird angezeigt.
Bei deaktivierter Ubersteuerung wird 100 % abgezeigt.

Tab. A-9: Ubersicht der anzuzeigenden Werte beim MR-J4-A-RJ (4)

@ cp:
CL:
PS:

Full.:
Lin.:
DD:

Positionierfunktion (Positionstabelle)
Positionierfunktion (Programm)
Positionierfunktion (Indexer)

@ standard:

Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder am rotatorischen Servomotor
Einsatz eines linearen Servomotors
Einsatz eines Direct-Drive-Servomotors (DD)

® Die Einheit kann mit Parameter PTO1 zwischen pum/Zoll/Grad/Impuls eingestellt werden.
Die Statusanzeige des Servoverstarkers nach dem Einschalten kann mit Parameter PC36 gedndert

werden.

Standardeinsatz eines rotatorischen Servomotors (Regelung mit Motor-Encoder)
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Anhang Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ

A.2.2 Grundparameter (PACI])
Betriebsart i
lungsart
Werks -
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit T
lung 3 § cla|a|a|wn
£E|2|5|0|Y|U|a
]
PAOT | *STY Einstellung Betriebsart 1000 | — ViV iV iV iV V|V
PAO2 | *REG Auswahl optionaler Bremswiderstand 0000H |— ViV iV iV VI V| v
PAO3 | *ABS Auswahl Absolutwertsystem 0000H |— ViV iV iV iV V|V
PAO4 | *AOP1 | Funktionsauswahl A-1 2000H — ViV iV iV iV V|V
PAO5 | *FBP Anzahl Sollwertimpulse pro Umdrehung 10000 |— — = === —|—
Elektronisches Getriebe (Zdhler des Multiplikationsfaktors) 1 — vV iv| iV iV iV |V | —
PA06 | *CMX
Anzahl der Zahne des maschinenseitigen Zahnrads 1 — vV i—|—|vV|—|— |V
Elektronisches Getriebe (Nenner des Multiplikationsfaktors) 1 — vV iV iV iV iV |V |—
PAO7 | *CDV
Anzahl der Zdhne des motorseitigen Zahnrads 1 — V| i—|—|V|—|— |V
PAO8 | ATU Auto-Tuning 0001H — vViv| iV VI iV |V v
PA09 | RSP Ansprechverhalten des Auto-Tunings 16 — ViV VI iV iV V|V
pum
— 107 Zoll
PA10 |INP Schaltschwelle ,In Position 100 3 ViV iV iV iV V|V
107 Grad
Impuls
pA11 | TLP Drehmomentbegrenzungquwartsdrehung/ 100,0 % vivivivivivie
Dauerkraftbegrenzung Positivrichtung
pA12 | TN Drehmomentbegrenzung Ruc.kvyartsdrehung/ 100,0 % vivivivivivlie
Dauerkraftbegrenzung Negativrichtung
PA13 | *PLSS Impulsformat Sollwertvorgabe 0100H |— ViV iV iV iV V|V
PA14 | *POL Drehrichtung/Fahrwegrichtung 0 — ViV iV iV iV V|V
PA15 | *ENR Auflésung Encodersimulation 4000 Impulse/ ViV iV iV iV V|V
Umdrehung
PA16 |*ENR2 | Auflésung Encodersimulation 2 1 — vViv| iV V| iV Vv v
PA17 | *MSR Einstellung Servomotorserie 0000H |— —|—|V|—|V|V|V
PA18 | *MTY Einstellung Servomotortyp 0000+ — —|— |V |—|V|V| |V
PA19 | *BLK Parameter-Schreibschutz 00AAH | — ViV iV iV iV V|V
PA20 |*TDS Einstellung Tough-Drive 0000H |— ViV iV iV iV V|V
PA21 | *AOP3 | Funktionsauswahl A-3 000TH — ViV iV iV V| iV|—
PA22 | — Herstellereinstellung 0000H |— — === |—=|—|—
PA23 | DRAT Alarmauswahl zum Start der Servostatus-Protokollierung 0000H |— ViV iV iV iV V|V
PA24 | AOP4 Funktionsauswahl A-4 0000H — ViV iV iV iV V|V
PA25 | OTHOV | One-Touch-Tuning - zuldssige Positionsliberschreitung 0 % ViV iV iV iV V|V
PA26 | *AOP5 | Funktionsauswahl A-5 0000H — ViV iV iV iV V|V
PA27 | — 0000H |— — === ===
PA28 | — 00001 | — —|—=|===|=-
PA29 |— 0000H |— — === =]=]=
Herstellereinstellung
PA30 |— 0000H |— — === |—=|=]—
PA31 | — 00001 | — — =] ===|—-
PA32 |— 0000H |— — === |=]=]=
Tab. A-10: Ubersicht der Grundparameter fiir MR-J4-A-RJ
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ

Anhang

HINWEISE Zur Aktivierung der folgenden Parameter fiir die Positionierfunktion muss die Spannungsversor-
gung nach der Einstellung aus- und wieder eingeschaltet werden.
- PAO06 (Elektronisches Getriebe (Zahler des Multiplikationsfaktors)/Anzahl der Zahne des maschi-
nenseitigen Zahnrads)
- PAO7 (Elektronisches Getriebe (Nenner des Multiplikationsfaktors)/Anzahl der Zahne des motor-
seitigen Zahnrads)
Die folgenden Parameter kdnnen fiir die Positionierfunktion nicht genutzt werden.
- PAO5 (Anzahl Sollwertimpulse pro Umdrehung)
A.2.3 Kalibrierparameter (PBCIJ)
Betriebsart | | Rege-
R ungsart
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit T
lung SlZ2|clalala|n
5 E S|ajviv|a
n
PBO1 FILT Automatische Vibrationsunterdriickung (Adaptives Filter 1) 0000H — vViv| iV iV iV |V v
PB02 | VRFT Filterabstimmung zur Vibrationsunterdriickung (erweiterte Funktion Il) [ 0000H | — vViv| V| VI iV Vv Vv
PBO3 | PST Beschleunigungs-/Verzdgerungszeit (Betriebsart: Lageregelung) 0 ms ViV VI iV iV iV Vv
PB04 |FFC Vorsteuerung Lageregelung (Feed Forward) 0 % vViv| V| iV iV iV v
PBO5 | — Herstellereinstellung 500 — — = === —|—
PBO6 | GD2 Massentragheitsverhaltnis 7,00 ,t\l/l(;Jrl‘tS'ng:g; ViV V|V iV iV v
PB07 |PG1 Verstarkungsfaktor Lageregelung virtueller Regelkreis 15,0 rad/s ViV ivV| Vv iV iV v
PB08 | PG2 Verstarkungsfaktor Lageregelkreis 37,0 rad/s ViV iv| v V| iV v
PB09 | VG2 Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis 823 rad/s ViV iV v iV V| v
PB10 |VIC I-Anteil Drehzahlregelkreis 33,7 ms ViV iV iV iV |V v
PB11 | VDC D-Anteil Drehzahlregelkreis 980 — ViV ivV| iV VI iV v
PB12 |OVA Kompensation der Positionstiberschreitung 0 % ViV VI iV iV V|V
PB13 | NH1 1. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen 4500 Hz ViV VI iV iV V|V
PB14 | NHQ1 Sperrfilterkurve 1 0000H |— vViv| V| VI iV V| Vv
PB15 | NH2 2. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen 4500 Hz ViV VI iV iV iV v
PB16 |NHQ2 | Sperrfilterkurve 2 0000H |— vViv| V| iV iV iV v
PB17 | NHF Filter zur Unterdriickung von Resonanzen der Motorwelle 0000H |— ViV VI iV iV iV Vv
PB18 |LPF Tiefpassfilter 3141 rad/s ViV VI iV iV V|V
PB19 |VRF11 | Vibrationsunterdriickung 1 - Vibrationsfrequenz 100,0 Hz ViV VI iV iV iV Vv
PB20 |VRF12 | Vibrationsunterdriickung 1 - Resonanzfrequenz 100,0 Hz ViV VI iV iV V|V
PB21 |VRF13 | Vibrationsunterdriickung 1 - Vibrationsfrequenzdampfung 0,00 — ViV iV iV iV iV v
PB22 |VRF14 | Vibrationsunterdriickung 1 - Resonanzfrequenzdampfung 0,00 — ViV iV v VI iV v
PB23 | VFBF Einstellung Tiefpassfilter 0000H |— vViv|iVv| Vi iV Vv Vv
PB24 | *MVS Vibrationsunterdriickung im Stillstand 0000H |— ViV VI iV iV iV v
PB25 |*BOP1 | Funktionsauswahl B-1 0000H |— vViv| V| iV iV iV v
PB26 | *CDP Verstarkungsfaktorumschaltung 0000H |— ViV V| iV iV iV Vv
kimpulse/s
PB27 | CDL Schwelle zur Umschaltung der Verstarkungsfaktoren 10 Impuls ViV VI iV iV iV Vv
1/min
Tab. A-11: Ubersicht der Kalibrierparameter fiir MR-J4-A-RJ (1)
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Anhang Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ

Betriebsart Rege-
lungsart
Werks -
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit T
1 [} = .
= HEEHEIELE:
n
PB28 | CDT Zeit fur Umschaltung der Verstarkungsfaktoren 1 ms vVivi iV v Vv V| v
PB29 | GD2B 2. Massentragheitsverhaltnis 7,00 Multlpl|ka— vV iV iV iV V|V Vv
tionsfaktor
PB30 |PG2B 2. Verstarkungsfaktor Lageregelkreis 0,0 rad/s ViV iV v Vv V| v
PB31 |VG2B 2. Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis 0 rad/s ViV iV iV iV V|V
PB32 |VICB 2. 1-Anteil Drehzahlregelkreis 0,0 ms vV iV iV iV iVI|V Vv
pe33 |vRrip | Vibrationsunterdriickung 1 - 0,0 Hz viviviv|iv|iviv
2. Vibrationsfrequenz
PB34 | VRE2B Vibrationsunterdriickung 1 - 0,0 Hz vivliviviviviv
2. Resonanzfrequenz
PB35 |VRF3p | ViPrationsunterdriickung 1- 000 |— viviviviviv|v
2. Vibrationsfrequenzdampfung
PB36 | VRF4B Vibrationsunterdrﬂckupg 1- 0,00 . vivlivivivlivlv
2. Resonanzfrequenzdampfung
PB37 |— 1600 — — === —|—|—
PB38 |— 0,00 — — === =|——
PB39 |— 0,00 — — === |—]—
PB40 |— 0,00 — —|—=|===|=-
Herstellereinstellung
PB41 | — 0000+ — — === ===
PB42 | — 00004 |— — === —|—|—
PB43 | — 0000+ — — === ===
PB44 | — 0,00 — — === |—|—
PB45 | CNHF Sperrfilterkurve Positionsvorgabe 0000+ — vViv| iV VI iV V| v
PB46 | NH3 3. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen 4500 Hz ViV iV iV iV V|V
PB47 |NHQ3 | Sperrfilterkurve 3 0000H |— ViV iV iV iV V|V
PB48 | NH4 4. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen 4500 Hz vViv| iV VI iV V| v
PB49 | NHQ4 Sperrfilterkurve 4 0000H — vViv| iV VI iV | Vv v
PB50 | NH5 5. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen 4500 Hz ViV iV iV iV V|V
PB51 | NHQ5 Sperrfilterkurve 5 0000+ — vViv| iV VI iV V| v
PB52 | VRF21 Vibrationsunterdriickung 2 - Vibrationsfrequenz 100,0 Hz vV iV iV iV iVI|V Vv
PB53 |VRF22 | Vibrationsunterdriickung 2 - Resonanzfrequenz 100,0 Hz ViV iV iV iV V|V
PB54 |VRF23 | Vibrationsunterdriickung 2 - Vibrationsfrequenzdampfung 0,00 — ViV iV iV iV V|V
PB55 |VRF24 | Vibrationsunterdriickung 2 - Resonanzfrequenzd@ampfung 0,00 — ViV iV iV iV V|V
PB56 |VRF21B | Vibrationsunterdriickung 2 - 2. Vibrationsfrequenz 0,0 Hz ViV iV iV iV V|V
PB57 |VRF22B | Vibrationsunterdriickung 2 - 2. Resonanzfrequenz 0,0 Hz vViv| iV iV iV V| v
PB58 |VRF23B | Vibrationsunterdriickung 2 - 2. Vibrationsfrequenzdampfung 0,00 — ViV iV iV iV V|V
PB59 |VRF24B | Vibrationsunterdriickung 2 - 2. Resonanzfrequenzdampfung 0,00 — ViV iV iV iV iV Vv
PB60 |PG1B 2. Verstarkungsfaktor Lageregelung virtueller Regelkreis 0,0 rad/s ViV iV iV VI V| v
PB61 | — 0,0 — — === |—|—
PB62 |— 00004 |— — === —|—|—
Herstellereinstellung
PB63 | — 00004 |— — === —|—|—
PB64 | — 0000H | — —| = ===
Tab. A-11: Ubersicht der Kalibrierparameter fiir MR-J4-A-RJ (2)
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ Anhang

A.24 Zusatzparameter (PCLI0J)
Betriebsart fe9Ss
lungsart
Werks -
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit °
lun S|=|e
9 HEEIEEIEE
S
0
Beschleunigungszeit Tipp-Betrieb ViV iV iV —|V|—
PCO1 |STA 0 ms
Beschleunigungszeit 1 vV|i—|—|V|—|— |V
Bremszeit Tipp-Betrieb ViV iV iV — |V ]|—
PC02 |STB 0 ms
Bremszeit 1 V|i—|—|V|—|— |V
PC0O3 | *STC S-féormige Beschleunigungs-/Bremsrampe 0 ms V| i—|V| VI IV V|—
PC04 |TQC Drehmoment-/Dauerkraft Sollwert-Filter 0 — — === |-
PCO5 |SC1 Automatikbetrieb Drehzahl 1 100 1/min vV|i—|—|V|—|— |V
PCO6 |SC2 Automatikbetrieb Drehzahl 2 500 1/min Vi—|—| V| —|— |V
PCO7 |SC3 Manueller Betrieb Drehzahl 1 1000 1/min vV|i—|—|V|—|— |V
Festdrehzahl/-geschwindigkeit 4 ; — === —|—
PCO8 | SCa 9 9 200 | /min
Drehzahl-/Geschwindigkeitsbegrenzung 4 mm/s — = === |=]—
Festdrehzahl/-geschwindigkeit 5 i — === ===
PCO9 |SC5 9 9 300 | /min
Drehzahl-/Geschwindigkeitsbegrenzung 5 mm/s — = === |—=]—
Festdrehzahl/-geschwindigkeit 6 ; — = === ==
PC10 [SC6 s00 | 1/min
Drehzahl-/Geschwindigkeitsbegrenzung 6 mm/s — === |=|=]—=
Festdrehzahl/-geschwindigkeit 7 ; — = === ==
PC11 [sC7 9 9 goo | /min
Drehzahl-/Geschwindigkeitsbegrenzung 7 mm/s — === |—|—
Drehzahl/Geschwindigkeit bei max. Sollwert ; — == === |—
PC12 |VCM 9 0 1/min
Drehzahl-/Geschwindigkeitsbegrenzung mm/s — === |=|=]—=
PC13 |TLC Drehmoment/Dauerkraft bei max. Sollwert 100,0 % — === |—|—|—
PC14 |MOD1 | Funktionsauswahl Analogausgang 1 0000H |— ViV VI iV iV iV Vv
PC15 |MOD2 | Funktionsauswahl Analogausgang 2 000TH | — ViV VI iV iV iV Vv
PC16 | MBR Schaltverzégerung Haltebremse 0 ms vViv| V| iV iV iV Vv
PC17 |Z5P |Drehzahl/Geschwindigkeit ,0"-Meldung 50 v vlv|v|v|v|v|v
PC18 | *BPS Léschen der Alarmliste 0000H |— ViV VI iV iV iV Vv
PC19 |*ENRS | Encoder-Pulsausgabe 0000H |— vViv| V| iV iV iV v
PC20 |*SNO Stationsnummer 0 Station ViV V| iV iV iV Vv
PC21 | *SOP Einstellung RS-422-Schnittstelle 0000H |— ViV VI iV iV iV Vv
PC22 | *COP1 | Funktionsauswahl C-1 0000H |— ViV iV v iV iV v
PC23 | *COP2 | Funktionsauswahl C-2 0000H |— — === |—|—|—
PC24 | *COP3 | Funktionsauswahl C-3 0000H |— ViV VI iV iV iV v
PC25 | — Herstellereinstellung 0000H |— — === |—
PC26 | *COP5 | Funktionsauswahl C-5 0000H |— ViV VI iV iV iV Vv
PC27 |*COP6 | Funktionsauswahl C-6 0000H |— ViV VI iV iV iV v
pPC28 |— 0000H |— — == == |—]—
Herstellereinstellung
PC29 |— 00001 |— — =] === |=-
Beschleunigungszeit Referenzpunktfahrt vV i —|vV|Vv|—|vV| | —
PC30 |STA2 0 ms
Beschleunigungszeit 2 vV|i—|—|V|—|— |V
Bremszeit Referenzpunktfahrt V| i— |V | V| —|V]|—
PC31 |STB2 0 ms
Bremszeit 2 vVi—|—|vVI|—|— |V
PC32 | CMX2 2. Faktor fiir Impuls-Sollwertvorgabe 1 — — = === —|—
PC33 | CMX3 3. Faktor fur Impuls-Sollwertvorgabe 1 — — == === |—
Tab. A-12: Ubersicht der Zusatzparameter fiir MR-J4-A-RJ (1)
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Anhang Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ
Betriebsart Rege-

Werks - lungsart
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit B .

ting HHEBEIEE:

]

PC34 | CMX4 4, Faktor fur Impuls-Sollwertvorgabe 1 — —————]|—|—
PC35 |TL2 Drehmomentbegrenzung 2/Dauerkraftbegrenzung 2 100,0 % ViV iV iV VI V| v
PC36 |*DMD | Auswahl Statusanzeige 0000H |— ViV iV iV iV iV Vv
PC37 |VCO Offset analoge Ubersteuerung 0 mV ViV iV iV V| iV]|—
PC38 |TPO Offset analoge Drehmomentbegrenzung 0 mV ViV iV iV iV iV Vv
PC39 |MO1 Offset Analogausgang 1 0 mV ViV iV iV iV iV Vv
PC40 | MO2 Offset Analogausgang 2 0 mV vViv| iV VI iV Vv v
PC41 | — 0 — S R D U R U -
pcaz | — Herstellereinstellung 5 — T
PC43 |ERZ |Schaltschwelle Schleppfehler 0 it |yl vl v viv]v
PC44 |*COP9 | Funktionsauswahl C-9 0000H |— — |V |—|—|V|V]|—
PC45 |[*COPA | Funktionsauswahl C-A 0000H |— — | V|V —|V|V|—
PC46 | — 0 - S [ | — —
PC47 | — 0 — — = ===
PC48 | — Herstellereinstellung 0 — — = === |—|—
PC49 | — 0 - S [ | — —
PC50 | — 0000H | — — = ===
PC51 | RSBR Sofort-Stopp-Bremszeit 100 ms ViV iv| v VI V| v
PC52 | — 0 — —|—=|=|=]=|—=|-
pcs3 | Herstellereinstellung o — T
PC54 |RSUP1 | Schlupfkompensation bei Sofort-Stopp einer vertikalen Last 0 g:g?g:n?mdreh ViV iV iV iV V|V
PC55 | — 0 — — === —|—|—
PC56 | — 100 — — = ===
PC57 |— Herstellereinstellung 0000H |— — = === |—|—
PC58 | — 0 — — === —|—|—
PC59 | — 0000H | — — = ===
PC60 |*COPD | Funktionsauswahl C-D 0000H |— vV|i—|—|—|vV|vV|—
PC61 | — 00004 |— — === —|—|—
PC62 | — 0000H | — — = ===
PC63 |— 0000H |— —|—=|==]=|=-
PC64 | — 00004 |— — === —|—|—
PC65 | — 0000H | — — = ===
PC66 |— 0000H |— —|—=|==]=|=-
PC67 |— 00004 |— — === —|—|—
PC68 | — Herstellereinstellung 0000H |— — === |—|—]—
PC69 |— 0000H | — —|—=|=]=]=|—-
PC70 |— 00004 |— — === —|—|—
PC71 | — 0000H | — — = ===
PC72 |— 0000H | — —|—=|=]=]=|—-
PC73 | — 00004 |— — === —|—|—
PC74 | — 0000H |— S R [ -
PC75 | — 00004 |— — === —|—|—
Tab. A-12: Ubersicht der Zusatzparameter fiir MR-J4-A-RJ (2)
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ Anhang

Betriebsart | | feies
ungsart
Werks -
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit e
lung 3 = £l0|a|d|wn
£|2|3|a|v|V|a
a
PC76 |— 00001 | — — =] =|==|=—
PC77 |— 0000+ | — — == ==|=—
PC78 | — Herstellereinstellung 0000H |— — == === |-
PC79 |— 00001 | — — =] =|==|=—
PC80 |— 00001 | — — === =|=—
Tab. A-12: Ubersicht der Zusatzparameter fiir MR-J4-A-RJ (3)
HINWEISE Zur Aktivierung der folgenden Parameter fir die Positionierfunktion muss die Spannungsversor-

gung nach der Einstellung aus- und wieder eingeschaltet werden.

- PCO03 (S-formige Beschleunigungs-/Bremsrampe)

Die folgenden Parameter kdnnen fiir die Positionierfunktion nicht genutzt werden.
- PCO04 (Drehmoment-/Dauerkraft Sollwert-Filter)

- PCO08 (Festdrehzahl/-geschwindigkeit 4/Drehzahl-/Geschwindigkeitsbegrenzung 4)

- PCO09 (Festdrehzahl/-geschwindigkeit 5/Drehzahl-/Geschwindigkeitsbegrenzung 5)

- PC10 (Festdrehzahl/-geschwindigkeit 6/Drehzahl-/Geschwindigkeitsbegrenzung 6)

- PC11 (Festdrehzahl/-geschwindigkeit 7/Drehzahl-/Geschwindigkeitsbegrenzung 7)

- PC12 (Drehzahl/Geschwindigkeit bei max. Sollwert/Drehzahl-/Geschwindigkeitsbegrenzung)
- PC13 (Drehmoment/Dauerkraft bei max. Sollwert)

- PC23 (Funktionsauswahl C-2)

(

(

- PC32 (2. Faktor fiir Impuls-Sollwertvorgabe)

- PC33 (3. Faktor fiir Impuls-Sollwertvorgabe)
(

- PC34 (4. Faktor fiir Impuls-Sollwertvorgabe)
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Anhang

Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-R)J

A.2.5 E/A-Parameter (PDLI[)
Betriebsart i
o lungsart
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit e
lung SlZ2|clalalaln
£ Z|lS|a|lVv|v|a
]
PDO1 | *DIA1 Signalmaskierung 1 0000H ViV iV iV iV V|V
PD0O2 |— Herstellereinstellung 0000H — = === —|—
PDO3 | *DI1L Parametrierung Eingangssignale 1L 0202+ — = === —|—
PD0O4 | *DITH Parametrierung Eingangssignale TH 0202+ vViv| iV VI iV V| v
PDO5 | *DI2L Parametrierung Eingangssignale 2L 2100H — === ===
PD06 | *DI2H Parametrierung Eingangssignale 2H 2021H ViV iV iV iV V|V
PDO7 | *DI3L Parametrierung Eingangssignale 3L 07041 — === ===
PDO8 | *DI3H Parametrierung Eingangssignale 3H 0707H vViv| iV iV iV Vv v
PDO9 | *DI4L Parametrierung Eingangssignale 4L 0805+ — === —|—
PD10 | *DI4H Parametrierung Eingangssignale 4H 0808H ViV iV iV iV V|V
PD11 | *DI5L Parametrierung Eingangssignale 5L 0303H — = === —|—
PD12 | *DI5H Parametrierung Eingangssignale 5H 3803+ ViV iV iV iV iV Vv
PD13 | *Dl6L Parametrierung Eingangssignale 6L 2006H — = === ==
PD14 | *DI6H Parametrierung Eingangssignale 6H 39201 ViV iV iV iV V|V
PD15 |— 0000H — === =|——
Herstellereinstellung
PD16 |— 0000+ — === —|—|—
PD17 | *DI8L Parametrierung Eingangssignale 8L 0AOAH —————]|—|—
PD18 | *DI8H Parametrierung Eingangssignale 8H 0AOOH ViV iV iV iV iV v
PD19 | *DI9L Parametrierung Eingangssignale 9L 0BOBH —————]|—|—
PD20 | *DI9H Parametrierung Eingangssignale 9H 0BOOH ViV VI iV iV V|V
PD21 |*DI10L | Parametrierung Eingangssignale 10L 23231 — === ==
PD22 |*DIT0H | Parametrierung Eingangssignale 10H 2B23H ViV iV iV iV V|V
PD23 |*DO1 Parametrierung Ausgangssignale 1 0004+ ViV iV iV iV V|V
PD24 |*DO2 Parametrierung Ausgangssignale 2 000CH ViV iV iV iV V|V
PD25 |*DO3 Parametrierung Ausgangssignale 3 0004+ vViv| iV VI iV Vv v
PD26 |*DO4 Parametrierung Ausgangssignale 4 0007H ViV iV iV iV V|V
PD27 |— Herstellereinstellung 0003H — === |-
PD28 |*D0O6 Parametrierung Ausgangssignale 6 0002+ vViv| iV VI iV Vv v
PD29 | *DIF Eingangsfilter 0004+ ViV iV iV iV V|V
PD30 |*DOP1 | Funktionsauswahl D-1 0000H ViV iV iV iV V|V
PD31 |*DOP2 | Funktionsauswahl D-2 0000H ViV iV V|V V| —
PD32 |*DOP3 | Funktionsauswahl D-3 0000H ViV iV iV iV V| v
PD33 |[*DOP4 | Funktionsauswahl D-4 0000H ViV iV iV iV V|V
PD34 | DOP5 Funktionsauswahl D-5 0000H ViV iV iV VI V| v
PD35 | — 0000+ — === ===
PD36 |— 0000H —|————|—|—
PD37 | — 0000+ — === ===
D38 |— Herstellereinstellung o S O O A O
PD39 | — 0 — === ==
PD40 | — 0 — === ===
PD41 | *DIA3 Signalmaskierung 3 0000H ViV iV iV iV V|V
PD42 |*DIA4 | Signalmaskierung 4 0000H ViV iV iV VI V| v
Tab. A-13: Ubersicht der E/A-Parameter fiir MR-J4-A-RJ (1)
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ Anhang
Betriebsart feies
lungsart
Werks -
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit 'g
lung HHEBEEIE
a
PD43 | *DI11L | Parametrierung Eingangssignale 11L 0000H |— — === —|—
PD44 |*DIN11H | Parametrierung Eingangssignale 11H 3A00H |— ViV iV v V| v
PD45 |*DI12L | Parametrierung Eingangssignale 12L 0000H | — — = === —|—
PD46 |*DI12H | Parametrierung Eingangssignale 12H 3BOOH |— ViV VI iV iV iV Vv
PD47 | *DO7 Parametrierung Ausgangssignale 7 0000H |— vViv|iVv| Vi iV V| Vv
PD48 | — Herstellereinstellung 0000H |— — == === |—
Tab. A-13: Ubersicht der E/A-Parameter fiir MR-J4-A-RJ (2)
HINWEIS Die folgenden Parameter kdnnen fiir die Positionierfunktion nicht genutzt werden.
- PDO03 (Parametrierung Eingangssignale 1L)
- PDO5 (Parametrierung Eingangssignale 2L)
- PDO07 (Parametrierung Eingangssignale 3L)
- PDO09 (Parametrierung Eingangssignale 4L)
- PD11 (Parametrierung Eingangssignale 5L)
- PD13 (Parametrierung Eingangssignale 6L)
- PD17 (Parametrierung Eingangssignale 8L)
- PD19 (Parametrierung Eingangssignale 9L)
- PD21 (Parametrierung Eingangssignale 10L)
— PDA43 (Parametrierung Eingangssignale 11L)
— PDA45 (Parametrierung Eingangssignale 12L)
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Anhang Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ

A.2.6 Zusatzparameter 2 (PELIL)

Betriebsart i

Werks - lungsart
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit T
lung SlZ2|clalalaln

£ Zl3|la|lv|iv|a

]
PEO1 | *FCT1 Regelung mit lastseitigem Encoder — Auswahl 1 0000H |— — = === |=|—
PEO2 |— Herstellereinstellung 0000H — === ===
PEO3 | *FCT2 | Regelung mit lastseitigem Encoder — Auswahl 2 0003H |— — —|— —
proa |pan | ResEhng i et ge e e 2o N EREEE
PEOS | "FBD SS?E::Z%;?;Fl)atflt::g;glftr:;i?scc%deirG_etriebe1—Nenner ! - —|YI— YY"
PEO6 (BT | Fo ehnele Drehzaniabweichung 00 |umin ||V |—|—|v|v|—
R e o0 Jumouse |~ |v|-|-|v]v]-
PEO8 |DUF Filter fiir doppelte Riickfiihrung bei Regelung mit lastseitigem Encoder | 10 rad/s — |V |—|—|V|V]|—
PEO9 | — Herstellereinstellung 0000H |— — |V |—|—|V|V|—
PE10 |FCT3 Regelung mit lastseitigem Encoder — Auswahl 3 0000H |— — |V |—|—|V|V|—
PE11 | — 0000+ — — == == —|—
PE12 |— 0000H — — === ===
PE13 | — 0000H |— — = ===
PE14 |— 011H | — S [ [ N — — -
PE15 |— 20 — === ===
PE16 | — 0000H |— — = ===
PE17 |— 00001 | — —| = === ]=]=
PE18 |— 0000+ | — — === =]=]=
PE19 |— 00001 |— —===]=]=]=
PE20 |— 00001 | — —| = === ]=]—-
PE21 |— 00004 |— — = ===
PE22 |— Herstellereinstellung 0000H |— — === |—=|=]—
PE23 |— 0000H |— — === ===
PE24 | — 00004 |— — = ===
PE25 | — 0000+ — — === =—|—
PE26 | — 0000+ — — === ===
PE27 |— 00004 |— — = ===
PE28 | — 0000+ — — === =—|—
PE29 | — 0000+ — — === ===
PE30 | — 0000H |— P ) [ ey iy
PE31 | — 0000+ — — == == —|—
PE32 |— 0000H — — === ===
PE33 | — 0000H |— SR Y [P [ — — -
PEs | T2 | impulse lektronsches Getriebe 2 -Zihlr I —vi=|=|v|v|-
PE3> | "FBD2 EE?E::Z%;?:‘;;Lajrsssg;glftr::)igcc%iirG_etriebe2—Nenner ! - =Y~ |Y|Y|—
Tab. A-14: Ubersicht der Zusatzparameter 2 fiir MR-J4-A-RJ (1)
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ Anhang

Betriebsart feies

Werks - lungsart
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit T
lung SlZ2|clalala|ln

£ Z|lS|a|lVv|v|a

a
PE36 |— 0,0 — R el e e e
PE37 | — 0,00 — —|————|—|—
PE38 | — Herstellereinstellung 0,00 — — === ===
PE39 |— 20 — R e e ) R
PE40 | — 0000H — —|————|—|—
PE41 | EOP3 Funktionsauswahl E-3 0000H |— ViV VI iV iV iV v
PE42 |— 0 — —|—=|=|=|=|—|—
PE43 | — 0,0 — — === |=]=]—
PE44 | — 0000H |— — === =]=]—
PE45 | — 0000H |— R el e ) )
PE46 | — 0000+ |— S R (R R U -
PE47 |— 0000H |— — = ===
PE48 | — 0000H |— — === |=]=]—
PE49 |— 0000+ |— S R (R R U -
PE50 | — 0000H |— Rl el e B )
PE51 | — 0000H |— —|—=|=|=|=|—|—-
PE52 |— 0000H |— — = === =]
PE53 | — Herstellereinstellung 0000H |— — = === |—|—
PES4 | — 0000+ |— S R R R S — -
PE55 |— 0000H |— Rl e ) N B
PES6 | — 0000H |— — = ===
PES7 |— 0000+ |— S R (R R U R
PE58 | — 0000H |— — = === =]
PE59 |— 0000H |— R el e ) )
PE60 | — 0000+ |— S R (R R U -
PE61 |— 0,00 — Rl e e B B
PE62 |— 0,00 — Rl e e ) B
PE63 |— 0,00 — —|—=|=|=]=]—=|—
PE64 | — 0,00 — — === |=]=|—
Tab. A-14: Ubersicht der Zusatzparameter 2 fiir MR-J4-A-RJ (2)

HINWEIS Die folgenden Parameter konnen fiir die Positionierfunktion nicht genutzt werden.
— PEO1 (Regelung mit lastseitigem Encoder — Auswahl 1)
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Anhang Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ
A.2.7 Zusatzparameter 3 (PFLI0)

Betriebsart Rege-

o lungsart
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit e
lung SlZ2|clalalaln

£ Z|lS|a|lVv|v|a

]
PFO1 |— 0000H |— — === |=]=]=
PFO2 |— 00004 |— — === —|—|—
PFO3 | — 00001 | — — =] ===|—-
PFO4 |— 0 — S U R [—— -
pros | — Herstellereinstellung o — S
PFO6 | — 00001 | — — === =|——
PFO7 |— 1 — — =] === |——
PFO8 | — 1 — — === |—1—|—
PFO9 | *FOP5 | Funktionsauswahl F-5 00004 | — vViv| —|—|v|Vv|Vv
PF10 |— 0000H |— — === |=]=]=
PF11 | — 00004 |— — === —|—|—
PF12 |— Herstellereinstellung 10000 |— — === |—|—]|—
PF13 |— 100 — — =] =]==|=-
PF14 | — 100 — — === ]=|=|=
PF15 | DBT Aktivierungszeit der elektronischen dynamischen Bremse 2000 ms vViv| —|—|v|Vv|Vv
PF16 | — 00004 |— — === —|—|—
PF17 |— 10 — — = === |=-
PF1 — Herstellereinstellung 0000H |— — = === |—|—
PF19 |— 00004 |— — === —|—|—
PF20 |— 00001 |— —|—=|===|=-
PF21 |DRT Zeit bis zur Umschaltung auf Servostatus-Protokollierung 0 s vViv V|V iV Vv v
PF22 | — Herstellereinstellung 200 — — = === —|—
PF23 | OSCL1 | Vibration Tough-Drive-Funktion — Wert fiir Resonanzschwingungen 50 % vViv|iVv|Vv iV v Vv
PF24 | *OSCL2 | Vibration Tough-Drive-Funktion — Alarmauswahl 0000H |— ViV iV iV iV V|V
PF25 | CVAT SEMI-F47-Funktion — Zeitverzégerung Netzausfallerfassung 200 ms vVivi iV v Vv V| v
PF26 | — 0 — — === ===
PF27 | — 0 — —|———|—|—|—
PF28 |— Herstellereinstellung 0 — — = === ==
PF29 | — 0000+ — — === ===
PF30 |— 0 — — == —|—|—|—
PF31 | FRIC Maschinen-Diagnosefunktion — Drehzahl fiir abgeschétzte Reibung 0 :n/rr:|/2 ViV iV iV VI V| v
PF32 |— 50 — — = === |=-
o3 | Herstellereinstellung oooon 1= T
PF34 | *SOP3 | Einstellung RS-422-Schnittstelle 3 00004 | — vViv V|V iV iV v
PF35 |— 00001 | — —|—=|===|=-
PF36 |— 0000H |— — === =]=]=
PF37 |— 00004 |— — === —|—|—
PF38 |— Herstellereinstellung 0000H |— — === |—|—]|—
PF39 |— 0000H |— — === =]=]=
PF40 | — 0 — — = ===
PF41 | — 0 — — === ]=|=|—
Tab. A-15: Ubersicht der Zusatzparameter 3 fiir MR-J4-A-RJ (1)
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ Anhang
Betriebsart feies
lungsart
Werks -
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit 'g
| =g
und HEEEEEE
a
PF42 | — 0 — — === =]=]—
PF43 | — 0 — — === |=]=]—
PF44 | — 0000H |— — === |=]=|=
PF45 | — Herstellereinstellung 0000H |— — == === |—
PF46 | — 0000+ |— SR [ | — —
PF47 |— 0000H |— — === =]=|—
PF48 | — 0000H |— — === |=]=]—
Tab. A-15: Ubersicht der Zusatzparameter 3 fiir MR-J4-A-RJ (2)
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Anhang Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ
A.2.8 Linear-/Direct-Drive-Motorparameter (PLLI[J)

Betriebsart Rege-

o lungsart
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit e
lung SlZ2|clalalaln

£ Z|lS|a|lVv|v|a

]
PLO1 | *LIT1 Linear-/Direct-Drive-Servomotor — Funktionsauswahl 1 030TH | — —|— ||V V|V |V
PLO2 |*LIM Linear-Encoder-Auflosung - Zahler 1000 pum —|— |V |—|V|V|—
PLO3 |*LID Linear-Encoder-Auflésung — Nenner 1000 um —|— |V |—|V|V|—
PLO4 | *LIT2 Linear-/Direct-Drive-Servomotor — Funktionsauswahl 2 0003H |— —|— |V |V V|V
PLO5 |LB1 Fehlerschwelle Positionsabweichung 0 g‘g} rev —|—|V|V|V |V
PLO6 |LB2 Fehlerschwelle Drehzahlabweichung 0 xm}z —|—|V|V|V|V |V
PLO7 |LB3 Fehlerschwelle Drehmoment/Dauerkraftabweichung 100 % —|—|VI|V|IV |V |V
PLO8 | *LIT3 Linear-/Direct-Drive-Servomotor — Funktionsauswahl 3 0010H |— —|—|V|V|V|V |V
PLO9 |LPWM | Spannungsschwelle Magnetpolerfassung 30 % —|—|V|V|V|V |V
PL10 |— 5 — — === |—|—
PL11 | — 100 — — === ===
PL12 |— 500 — — === —|—|—
PL13 |— Herstellereinstellung 0000H |— — === |—=|—|—
PL14 | — 0000H — —|————|—|—
PL15 |— 20 — — === |=|—]—
PL16 |— 0 — — === |—|—
pL17 | 1TSTS mjangkrt\;ztsgzgiizmng—Erfassungsmethode exakte Position — 0000 . _llvlvivivle
s fow |t Sngmenescetasrostin- o[y lv|v|v]v
PL19 |— 0 — — === —]—|—
PL20 |— 0 — — = === ]=—
PL2T |— 0 — —|—=|==]==—
PL22 |— 0 — — = === ]=—
PL23 |— 0000H | — — = === ]=]—
PL24 |— 0 — — === ==—
PL25 | — 0000H | — S U DU R U - -
PL26 |— 0000H | — —|—=|==]=|=-
PL27 |— 00004 |— — === ——|—
PL28 | — 0000H | — S U DU R U - -
PL29 |— Herstellereinstellung 0000H |— — === |—=|—|—
PL30 |— 00004 |— — === ——|—
PL3T |— 0000H | — S R DU R B - -
PL32 |— 0000H |— —|—=|==]=|=-
PL33 |— 00004 |— — === —|—|—
PL34 | — 0000H | — S R DU R B - -
PL35 |— 0000H |— —|—=|==]=|=-
PL36 |— 00004 |— — === —|—|—
PL37 |— 0000H | — S U D R -
PL38 |— 0000H | — —|—=|====-
PL39 |— 00004 |— — === —|—|—
Tab. A-16: Ubersicht der Linear-/Direct-Drive-Motorparameter fiir MR-J4-A-RJ (1)
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ Anhang

Betriebsart feies
lungsart
Werks-
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit T
lung 3 = £l0|a|d|wn
£E|2|5|a|Y|U|a
b3
PL4O | — 0000H |— — === |=|=|—
PLAT |— 0000+ |— S R R R S — -
PL42 |— 00001 | — — = === =|—
PL43 | — 0000H |— — === |=|=|—
PL44 | — Herstellereinstellung 0000H — —|————|—|—
PL45 | — 00001 | — — === ==—
PL46 | — 0000H |— — === |=|=|-
PLA7 |— 0000+ |— S R R R S — -
PL48 | — 00001 | — — === ==—
Tab. A-16: Ubersicht der Linear-/Direct-Drive-Motorparameter fiir MR-J4-A-RJ (2)
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Anhang Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ

A.2.9 Optionsparameter (Pol1[])

Betriebsart i

Werks- lungsart
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit T
lung SlZ2|clalalaln

S|E|S|e|v|V &

]
Po01 | — 0000H — — = === —|—
Po02 |— 0000H | — S (N R R B D
Po03 | — 0000+ — — = === —|—
Po04 | — 0000H — — = === —|—
Po05 | — 0000H | — == =]===
Po06 | — Herstellereinstellung 0000H — e = = ===
Po07 |— 0000H | — === =]=]=
Po08 | — 0000+ — — = === ==
Po09 | — 0000+ — — = === —|—
Po10 |— 0001H — — === |—|—|—
Po11 | — 0000H — — === ===
Po12 | *OOP3 | Funktionsauswahl O-3 0000H |— ViV iV V| V| —|—
Po13 | — 0000H | — === ===
Pol4 |— 0000H |— — === =]=]=
Pol5 |— 0000H |— — === ===
Po16 |— 0000H | — === ===
Po17 | — 0000+ — — = === —]—
Po18 | — 0000H — — = === —|—
Po19 |— 0000H | — == =]===
Po20 |— 0000+ — — === =—|—
Po21 |— 0000+ — — = === —|—
Po22 |— 00001 | — === ===
o3 | — Herstellereinstellung 5000 — ) O
Po24 |— 00001 | — — === =|——
Po25 |— 0000H | — == =]===
Po26 | — 0000+ — — = === —|—
Po27 |— 0000H — — = === —|—
Po28 | — 0000H | — == =]===
Po29 | — 0000+ — — = === —|—
Po30 |— 0000H — — = === —|—
Po31 |— 0000H | — == =]===
Po32 | — 0000+ — — = === —|—
Tab. A-17: Ubersicht der Optionsparameter fiir MR-J4-A-RJ
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ Anhang
A.2.10 Positionierungsparameter (PTLI[])
Betriebsart Iu:e:sea-rt
Werks-
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit °
lung 3= (c|lala|laln
§ E S|ajviv|a
0
PTO1 | *CTY Positionsvorgabemethode 0000H |— ViV VI iV iV iV Vv
PTO2 | *TOP1 Funktionsauswahl T-1 0000H |— ViV VI iV iV iV v
PTO3 | *FTY Auswahl Vorschubfunktion 0000H |— vViv| V| iV iV iV Vv
PTO4 | *ZTY Art der Referenzpunktfahrt 00100 | — vViv|iVv| Vi iV Vv Vv
PTO5 | ZRF Geschwindigkeit der Referenzpunktfahrt 100 :Tfml/r; ViV VI iV iV iV v
PTO6 | CRF Kriechdrehzahl/-geschwindigkeit 10 :n/ml/rs] vViv| V| iV iV iV v
pm
) 107 Zoll
PTO7 |ZST Abstand Referenzpunktverschiebung 0 103 Grad ViV VI iV iV iV v
ra
Impuls
105™ pim
« - 10°5™4) 701
PTO8 ZPS Referenzpunktposition 0 ViV iV iV iV iV|—
1073 Grad
Impuls
105™ pim
-(STM-4)
PTO9 |DCT Verfahrweg nach Ansprechen des Naherungsschalters 1000 1?)’3G 20” vViv| iV V| V|V | —
ra
Impuls
PT10 |ZTM Referenzpunktfahrt mit Endanschlag - Anschlagzeit 100 ms ViV iV iV iV iV|—
PT11 | ZTT Referenzpunktfahrt mit Endanschlag - Drehmomentgrenzwert 15,0 % ViV VI iV IV iV|—
105™ pim
N -(STM-4)
PT12 | CRP Schaltschwelle Signal CPO (grobe Ubersinstimmung) 0 11(())'36 20” ViV iV iV iV iV Vv
ra
Impuls
PT13 | JOG Geschwindigkeit Tipp-Betrieb 100 1/min
mm/s
PT14 | *BKC Spielkompensation 0 Impuls vV v
PT15 |LMPL 10°™ pm
-(STM-4)
Software-Endpunkt + 0 10 Oy lvlviv v iv|—
PT16 |LMPH 1073 Grad
Impuls
PT17 |LMNL 10°™ pm
-(STM-4)
Software-Endpunkt - 0 10 Oy lylv v iv|iv|—
PT18 |LMNH 107 Grad
Impuls
PT19 | *LPPL 10°™ pm
-(STM-4)
Adressbereich Signal POT (Positionsbereich) + 0 10PNyl v v | v v | —
PT20 | *LPPH 1073 Grad
Impuls
PT21 |*LNPL 105™ um
-(STM-4)
Adressbereich Signal POT (Positionsbereich) - 0 10 oy lylv v iv|iv|—
PT22 [*LNPH 103 Grad
Impuls
PT23 | OUT1 Einschaltzeit fiir Signal OUT1 0 ms ViV iV iV —|V|—
PT24 |OUT2 Einschaltzeit fiir Signal OUT2 0 ms Viv| V| iV —|V|—
PT25 |OUT3 Einschaltzeit fur Signal OUT3 0 ms ViV iV iV —|Vv|—
PT26 |*TOP2 | Funktionsauswahl T-2 0000H |— ViV iV iV iV iV|—
Tab. A-18: Ubersicht der Positioningsparameter fiir MR-J4-A-RJ (1)
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Anhang Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-A-RJ
Betriebsart it
lungsart
Werks-
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit T
| © =° .
e HEEIEEIEE
&
PT27 |*ODM | Auswahl manueller Betrieb 0000+ — Vi—|—|V|—|—|V
PT28 | *STN Anzahl Stationen pro Umdrehung 8 Stationen (V' |—|— |V |—|— |V
PT29 |*TOP3 | Funktionsauswahl T-3 0000+ — vViv|iv| VI iV | Vv v
PT30 |— 0 — — === |= ==
PT31 |— 0 — — === =]=]—
Herstellereinstellung
PT32 |— 0000H |— SN [ ) [ — -
PT33 |— 0000H |— — === =]=]—
PT34 |*PDEF | Initialisierung Positionstabelle/Programm 0000H |— ViV iV V|V V| I —
PT35 |— 0000H |— S ) [ — -
PT36 |— Herstellereinstellung 0000+ — — = === ==
PT37 |— 10 — — === =]—=]—
PT38 |*TOP7 | Funktionsauswahl T-7 0000H — vV i—|—|vV|—|—|V
PT39 |INT Verzégerungszeit Drehmomentbegrenzung 100 ms Vi—|—|V|—|— |V
PT40 |*SZS Abstand Referenzpunktverschiebung Station 0 Impuls Vi—|—|V|—|— |V
PT41 | ORP Sperrung Referenzpunktfahrt 0000H ViV iV iV iV iV Vv
PT42 | *OVM Digitale Ubersteuerung — minimaler Multiplikationsfaktor 0 % Vi—|—|V|—|—|V
PT43 | *OVS Digitale Ubersteuerung - Schrittbreite 0 % V| i—|—|V|—|— |V
PT44 | — 0000H | — — === ===
PT45 | — 0000H |— — === =]=]—
PT46 | — Herstellereinstellung 0000H |— — = === |—|—
PT47 | — 0000H |— — === ===
PT48 | — 0000H |— — === =]=]—
Tab. A-18: Ubersicht der Positioningsparameter fiir MR-J4-A-RJ (2)
HINWEISE Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern die mit * gekennzeichneten Parameter nach der Ein-
stellung ein Aus- und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung.
Die Abkiirzungen fiir die Betriebsarten sind wie folgt:
- Standard: Standardeinsatz eines rotatorischen Servomotors (Regelung mit Motor-Encoder)
- Full.: Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder am rotatorischen Servomotor
- Lin. Einsatz eines linearen Servomotors
- DBD: Einsatz eines Direct-Drive-Servomotors (DD)
Die Symbole in der Spalte ,Regelungsart” verweisen auf den Einsatz des Parameters in der ent-
sprechenden Regelfunktion:
- CP: Positionierfunktion (Positionstabelle)
- CL: Positionierfunktion (Programm)
- PS: Positionierfunktion (Indexer)
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Anhang

A.3 Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-B(-RJ)

A.3.1 Statusanzeige

Anzeige

Status

Beschreibung

E

Initialisierung

Systemprifung lauft

>]
[ ]

Initialisierung

® Der Servoverstarker wurde eingeschaltet, wahrend die Steuerung aus-
geschaltet war.

® Die in der Steuerung festgelegte Stationsnummer stimmt nicht mit
der Uber die DIP-Schalter (SW2-3 und SW2-4) und den Drehschalter
(SW1) des Servoverstarkers eingestellten Stationsnummer (iberein.

® Esist ein Fehler des Servoverstarkers oder ein Kommunikationsfehler
mit der Steuerung oder dem vorhergehenden Servoverstarker aufge-
treten. In diesem Fall &ndert sich die Anzeige wie folgt:
JAb% ,ACY ,Ad" und ,Ab"

® Die Steuerung arbeitet fehlerhaft.

> ]
Ed
L]

Initialisierung

Vorbereitung der Kommunikationseinstellungen

>]
O]
[ ]

Initialisierung

Vorbereitende Kommunikationseinstellungen abgeschlossen
Start der Synchronisation zwischen Steuerung und Servoverstarker.

Initialisierung

Kommunikation mit der Steuerung zur Parametereinstellung

Initialisierung

Austausch der Motor- und Encoderdaten mit der Steuerung

Initialisierung

Austausch der Signaldaten mit der Steuerung

> =] =] |
=] | [ | @] ([
L]

Initialisierung
abgeschlossen

Abschluss des Datenaustausches mit der Steuerung zur Initialisierung

>]
>
[ ]

Initialisierung

Die Steuerung wurde ausgeschaltet, wahrend der Servoverstarker einge-

o][=][=]
E{ES|E3
E3[E3|E3

Betriebsbereitschaft schaltet ist.
m o Ready AUS Empfang des Signals ,Ready AUS" von der Steuerung
m @ Servo EIN Empfang des Signals ,Ready AUS” von der Steuerung
o Servo AUS Empfang des Signals ,Ready AUS” von der Steuerung
@ Alarm-/Warnmeldung Anzeige der Nummer der Alarm-/Warnmeldung @
CPU-Fehler Von CPU-Uberwachung erkannter Fehler

0]
Testbetrieb® Betrieb ohne Servomotor

Tab. A-19: Statusanzeige vom MR-J4-B(-RJ)

@ Dpie Bedeutung der Zeichen ,##" ist wie folgt:

## Beschreibung
01 Station1

1 0
64 Station 64

@ Die Zeichen ,**" sind Platzhalter fiir die Nummer der Alarm-/Warnmeldung.

® zur Ausfiihrung der Funktionen ist die Setup-Software ,MR Configurator2” erforderlich.

@ |n Abschnitt 8.2 befindet sich nur eine Ubersicht der Alarm- und Warnmeldungen. Weitere Infor-
mationen dazu finden Sie in der Bedienungsanleitung ,MELSERVO J4 Servo Amplifier Instruction
Manual (Troubleshooting)”.
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A.3.2 Grundparameter (PACI])

Betriebsart

Werks- -

Nr. Symbol | Beschreibung ﬁ::;tel- Einheit g § gla

€l2|5|a

a
PAOT | **STY Einstellung Betriebsart 1000H | — V| iv|v v
PAO2 | **REG Auswahl optionaler Bremswiderstand 0000H — V| iV Vi v
PAO3 | *ABS Auswahl Absolutwertsystem 0000H |— V| v v v
PA0O4 | *AOP1 | Funktionsauswahl A-1 20004 |— V| v v v
PAO5 | — 10000 — — ===
PAO6 | — Herstellereinstellung 1 — — ===
PAO7 | — 1 — — ===
PAO8 | ATU Auto-Tuning 000TH | — V| iv|v v
PAO9 | RSP Ansprechverhalten des Auto-Tunings 16 — V| v v v
PA10 |INP Schaltschwelle ,In Position” 1600 Impuls V| iV v v
PAT1 | — 10000 |— — ===
PA12 | — Herstellereinstellung 10000 |— — ===
PA13 |— 0000H |— —|—|——
PA14 | *POL Drehrichtung/Fahrwegrichtung 0 — vViv| ivi|v
PA15 | *ENR Auflésung Encodersimulation 4000 Impulse/ V| v v v

Umdrehung

PA16 |*ENR2 | Auflésung Encodersimulation 2 1 — V| v v v
PA17 |**MSR | Einstellung Servomotorserie 0000+ — —|— |V |—
PA18 |**MTY | Einstellung Servomotortyp 0000H |— —|— |V |—
PA19 | *BLK Parameter-Schreibschutz 00ABH | — vViv| ivi|v
PA20 | *TDS Einstellung Tough-Drive 0000H |— V| iv|v v
PA21 | *AOP3 | Funktionsauswahl A-3 0001H | — vViv| ivi|v
PA22 | **PCS Kombinierte Lageregelung 0000H |— vVi—|—|—
PA23 | DRAT Alarmauswahl zum Start der Servostatus-Protokollierung 0000H |— V| v v v
PA24 | AOP4 Funktionsauswahl A-4 0000H |— V| iv|v v
PA25 | OTHOV | One-Touch-Tuning - zuldssige Positionstiberschreitung 0 % V| iV v v
PA26 | *AOP5 | Funktionsauswahl 0000H |— vViv| ivi|v
PA27 | — 0000H — —|———
PA28 |— 0000H |— —|—|——
PA29 |— 0000H |— — ===
az0 |- Herstellereinstellung oooon 1= I
PA31 |— 0000H |— —|—|——
PA32 | — 0000H |— —|—|—]—
Tab. A-20: Ubersicht der Grundparameter fiir MR-J4-B(-RJ)
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A.3.3 Kalibrierparameter (PBC1[J)
Betriebsart
Werks- =

No, Symbol | Beschreibung Iel::sgtel- Einheit _‘g % ¢la

HHER

a
PBO1 FILT Automatische Vibrationsunterdriickung (Adaptives Filter 1) 0000H — Vi iv| vV v
PB02 | VRFT Filterabstimmung zur Vibrationsunterdriickung (erweiterte Funktion II) 0000H |— V| iV iV v
PBO3 | TFBGN | Verstarkungsfaktor Istwert Drehmomentregelkreis 18000 |rad/s V| iV Vi v
PB04 |FFC Vorsteuerung Lageregelung (Feed Forward) 0 % V| iV iV v
PBO5 | — Herstellereinstellung 500 — —|——|—
PB06 | GD2 Massentragheitsverhdltnis 7,00 !chouritslfz Ili(l:g; vV|ivi iv| v
PBO7 |PG1 Verstarkungsfaktor Lageregelung virtueller Regelkreis 15,0 rad/s vV|ivi v v
PB08 |PG2 Verstarkungsfaktor Lageregelkreis 37,0 rad/s V| iV iV v
PB09 |VG2 Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis 823 rad/s V| iV iV v
PB10 |VIC I-Anteil Drehzahlregelkreis 33,7 ms Vi iv| vV v
PB11 | VDC D-Anteil Drehzahlregelkreis 980 — V| ivi iv| v
PB12 |OVA Kompensation der Positionsiiberschreitung 0 % vViv| v v
PB13 | NH1 1. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen 4500 Hz V| iV iV v
PB14 | NHQI1 Sperrfilterkurve 1 0000h | — vV v iv v
PB15 | NH2 2. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen 4500 Hz Vi iV iV v
PB16 |NHQ2 | Sperrfilterkurve 2 0000H |— V| iV iV v
PB17 | NHF Filter zur Unterdriickung von Resonanzen der Motorwelle 0000H |— Vi iV iV v
PB18 |LPF Tiefpassfilter 3141 rad/s Vi iV Vi v
PB19 |VRF11 | Vibrationsunterdriickung 1 - Vibrationsfrequenz 100,0 Hz V| iV iV v
PB20 |VRF12 | Vibrationsunterdriickung 1 - Resonanzfrequenz 100,0 Hz Vi iV iV v
PB21 |VRF13 | Vibrationsunterdriickung 1 - Vibrationsfrequenzddampfung 0,00 — V| iV iV v
PB22 |VRF14 | Vibrationsunterdriickung 1 - Resonanzfrequenzdampfung 0,00 — V| iV iV v
PB23 | VFBF Einstellung Tiefpassfilter 0000H |— V| iV iV v
PB24 | *MVS Vibrationsunterdriickung im Stillstand 0000H |— V| iV iV v
PB25 | — Herstellereinstellung 0000H |— — ===
PB26 | *CDP Verstarkungsfaktorumschaltung 0000H |— V| iV iV v

kimpulse/s
PB27 |CDL Schwelle zur Umschaltung der Verstarkungsfaktoren 10 Impuls vViv| v v
1/min
PB28 | CDT Zeit fir Umschaltung der Verstarkungsfaktoren 1 ms V| iV iV v
PB29 |GD2B 2. Massentragheitsverhaltnis 7,00 2{2’:\2&'&; vV|ivi v v
PB30 |PG2B 2. Verstarkungsfaktor Lageregelkreis 0,0 rad/s V| iV iV Vv
PB31 |VG2B 2. Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis 0 rad/s V| iV iV v
PB32 |VICB 2. I-Anteil Drehzahlregelkreis 0,0 ms vV iv| vV v
PB33 |VRF11B | Vibrationsunterdriickung 1 - 2. Vibrationsfrequenz 0,0 Hz V| v v v
PB34 | VRF12B | Vibrationsunterdriickung 1 - 2. Resonanzfrequenz 0,0 Hz V| iV v v
PB35 | VRF13B | Vibrationsunterdriickung 1 - 2. Vibrationsfrequenzdampfung 0,00 — V| v v v
PB36 | VRF14B | Vibrationsunterdriickung 1 - 2. Resonanzfrequenzdampfung 0,00 — vViv| ivi|v
PB37 | — 1600 — — ===
PB38 | — 0,00 — —|—|——
Herstellereinstellung
PB39 |— 0,00 — —|—|——
PB40 | — 0,00 — — ===
Tab. A-21: Ubersicht der Kalibrierparameter fiir MR-J4-B(-RJ) (1)
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Betriebsart

Werks- =
No, Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit & | _-

lung =HIE & 8

6 |= |-
a
PB41 | — 0 — —|—|——
PB42 | — 0 — ===
Herstellereinstellung
PB43 |— 0000H |— — ===
PB44 | — 0,00 — ===
PB45 | CNHF Sperrfilterkurve Positionsvorgabe 0000H |— V| v v v
PB46 | NH3 3. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen 4500 Hz V| v v v
PB47 | NHQ3 Sperrfilterkurve 3 0000H — V| iV v v
PB48 | NH4 4. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen 4500 Hz V| v v v
PB49 | NHQ4 Sperrfilterkurve 4 0000+ — V| iV v v
PB50 | NH5 5. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen 4500 Hz V| v v v
PB51 |NHQ5 | Sperrfilterkurve 5 0000H |— V| v v v
PB52 | VRF21 Vibrationsunterdriickung 2 - Vibrationsfrequenz 100,0 Hz V| iV v v
PB53 |VRF22 Vibrationsunterdriickung 2 - Resonanzfrequenz 100,0 Hz ViV v v
PB54 |VRF23 | Vibrationsunterdriickung 2 - Vibrationsfrequenzdampfung 0,00 — V| iv|v v
PB55 |VRF24 | Vibrationsunterdriickung 2 - Resonanzfrequenzdampfung 0,00 — V| iv|v| v
PB56 |VRF21B | Vibrationsunterdriickung 2 - 2. Vibrationsfrequenz 0,0 Hz ViV v v
PB57 | VRF22B | Vibrationsunterdriickung 2 - 2. Resonanzfrequenz 0,0 Hz V| iv|v v
PB58 |VRF23B | Vibrationsunterdriickung 2 - 2. Vibrationsfrequenzdampfung 0,00 V| iV v v
PB59 |VRF24B | Vibrationsunterdriickung 2 - 2. Resonanzfrequenzdampfung 0,00 — V| v v v
PB60 |PG1B 2. Verstarkungsfaktor Lageregelung virtueller Regelkreis 0,0 rad/s vViv| ivi|v
PB61 | — 0,0 — — ===
PB62 | — 0000+ — —|—|—|—
Herstellereinstellung
PB63 |— 0000H |— —|—=|——
PB64 | — 0000H | — ——=——
Tab. A-21: Ubersicht der Kalibrierparameter fiir MR-J4-B(-RJ) (2)
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A3.4 Zusatzparameter (PCLI0J)
Betriebsart
Werks- =
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit & | | .
lung Bl
s|=|=9|@
A
PCO1 |ERZ Schaltschwelle Schleppfehler 0 :‘i\r/n vViv| v Vv
PC02 | MBR Schaltverzogerung Haltebremse 0 ms V| iV Vi v
PCO3 | *ENRS | Encoder-Pulsausgabe 0000+ — vViv| v v
PC04 | **COP1 | Funktionsauswahl C-1 0000H — V| iV iV v
PCO5 | **COP2 | Funktionsauswahl C-2 0000+ — vVi—|—|—
PC06 |*COP3 | Funktionsauswahl C-3 0000H — V| iV iV v
PC07 | ZSP Drehzahl/Geschwindigkeit ,0”-Meldung 50 :Tf::'/'; vV iV vV v
PCo08 | OSL Schaltschwelle Drehzahliberschreitung 0 :Tfnmql/r; V| iV iV v
PC0O9 |MOD1 | Funktionsauswahl Analogausgang 1 0000H |— V| iV iV v
PC10 |MOD2 | Funktionsauswahl Analogausgang 2 0000+ — vViv| v v
PC11 | MO1 Offset Analogausgang 1 0 mV Vi iV iV v
PC12 | MO2 Offset Analogausgang 2 0 mV V| v v v
PC13 | MOSDL | Niederwertige Stellen fiir die Standard-Istwertposition 0 Impuls V| iV v v
PC14 | MOSDH [ Hoherwertige Stellen fiir die Standard-Istwertposition 0 103 Impulse | V' |V |V | ¥V
PC15 | — 0 — ———|—
Herstellereinstellung
PCi6 |— 0000H |— — ===
PC17 | **COP4 | Funktionsauswahl C-4 0000H — Vi iV Vi v
PC18 |*COP5 | Funktionsauswahl C-5 0000+ — vViv| v v
PC19 |— Herstellereinstellung 0000+ — — ===
PC20 |*COP7 | Funktionsauswahl C-7 0000H — V| iV iV v
PC21 | *BPS Loschen der Alarmliste 0000+ — vViv| v v
PC22 |— 0 — — = —|—
Herstellereinstellung
PC23 |— 0000H |— — ===
PC24 | RSBR Sofort-Stopp-Bremszeit 100 ms V| iV iV v
PC25 |— Herstellereinstellung 0 — — ===
PC26 | **COP8 | Funktionsauswahl C-8 0000H — 5 V| iv|v
. v
PC27 | **COP9 | Funktionsauswahl C-9 0000H — ® V| iv|—
PC28 | — Herstellereinstellung 0000+ — ===
PC29 | *COPB | Funktionsauswahl C-B 0000H — V| — |V Vv
PC30 |— Herstellereinstellung 0 — —|—|—|—
PC31 | RSUP1 Schlupfkompensation bei Sofort-Stopp einer vertikalen Last 0 g’g?ﬁ:{:mdrm Vi iV vV Vv
PC32 | — 0000H |— — ===
PC33 | — 0 — —| ===
PC34 |— 100 — — ===
Herstellereinstellung
PC35 |— 0000H |— — ===
PC36 |— 0000H |— —| ===
PC37 |— 0000H |— — ===
Tab. A-22: Ubersicht der Zusatzparameter fiir MR-J4-B(-RJ) (1)
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Betriebsart
Werks- =

Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit & | _-

lung g 3|5 &
a

PC38 | — 0000H |— — ===
PC39 |— 0000H — — ===
PC40 |— 0000H |— — ===
PC41 |— 0000H |— — ===
PC42 | — 0000+ — — ===
PC43 | — 0000H |— — ===
PC44 | — 0000H | — — ===
PC45 |— 0000H |— — ===
PC46 | — 0000+ |— — ===
PC47 | — 0000H |— — ===
PC48 | — 0000H — — ===
PC49 | — 0000+ |— — ===
PC50 |— 0000H |— — ===
PC51 |— Herstellereinstellung 0000H — ==
PC52 | — 0000H |— — ===
PC53 |— 0000H |— — ===
PC54 | — 0000H — — ===
PC55 | — 0000+ |— — ===
PC56 | — 0000H |— — ===
PC57 | — 0000H |— — ===
PC58 | — 0000H |— — ===
PC59 |— 0000H |— — ===
PC60 | — 0000H |— — ===
PC61 |— 0000H |— — ===
PC62 | — 0000H |— — ===
PC63 | — 0000H |— — ===
PC64 | — 0000H |— — ===

Tab. A-22: Ubersicht der Zusatzparameter fiir MR-J4-B(-RJ) (2)

O Der Parameter steht nur in dieser Betriebsart zur Verfligung, wenn die Weglangenmessung akti-
viert ist (PA22 ist ,10000" oder ,20000%).
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A.3.5 E/A-Parameter (PDLILI)

Betriebsart

Werks- =

Nr. Symbol | Beschreibung Iel‘i||r'|‘sgtel- Einheit _‘g % £la

HHER

a
PDO1 | — Herstellereinstellung 0000H |— — ===
PD02 | *DIA2 Signalmaskierung 2 0000H |— V| iV iV v
PDO3 | — 00201 |— —|—|——
PDO4 |— 0021H | — — ===

Herstellereinstellung

PDO5 | — 0022+ — — ===
PD0O6 | — 0000+ e — ===
PD07 |*DO1 Parametrierung Ausgangssignale 1 0005H |— V| iV iV v
PD0O8 |*DO2 Parametrierung Ausgangssignale 2 0004H | — V| iV iV v
PD09 |*DO3 Parametrierung Ausgangssignale 3 0003H |— V| iV iV v
PD10 |— Herstellereinstellung 0000H |— — ===
PD11 | *DIF Eingangsfilter 0004+ ms vViv| v v
PD12 |*DOP1 | Funktionsauswahl D-1 0000H |— V| ivi v v
PD13 |— Herstellereinstellung 0000H |— — ===
PD14 |*DOP3 | Funktionsauswahl D-3 0000H |— V| v iv| v
PD15 | *IDCS Antriebskommunikation 0000H |— V| v i —|—
PD16 | *MD1 Antriebskommunikation - Master - Ubertragungsdaten Auswahl 1 0000H |— V| V| —|—
PD17 |*MD2 Antriebskommunikation — Master — Ubertragungsdaten Auswahl 2 0000H |— V| v | —|—
PD18 |— 0000H |— —| ===
o191 Herstellereinstellung oooon 1= O
PD20 | *SLA1 Antriebskommunikation - Slave — Nr. der Masterachse Auswahl 1 0 — vV i—|—|—
PD21 |— 0 — —| ===
PD22 |— 0 — — ===
PD23 |— 0 — —|—|——
PD24 |— 0000H |— —|—|—]—=
PD25 |— Herstellereinstellung 0000H |— —|—=——
PD26 |— 0000H |— —| ===
PD27 |— 0000H | — —|—|—]—=
PD28 |— 0000H |— —|—|——
PD29 |— 0000H |— —|—|——
PD30 |TLC Master-Slave-Betrieb - Faktor fiir Drehmomentsollwert vom Slave 0 — V| —|—|—
PD31 |VLC Master-Slave-Betrieb - Faktor fiir Drehzahlbegrenzung vom Slave 0 — vV i—|—|—
PD32 |VLL Master-Slave-Betrieb — Angepasster Wert flir Drehzahlbegrenzung vom Slave 0 1/min vVi—|—|—
PD33 |— 0000H |— — ===
PD34 |— 0000H |— ——=——
PD35 |— 0000H |— —| ===
PD36 | — 0000H |— — ===
PD37 |— 0000H |— —|—|——
D38 |— Herstellereinstellung oooon 1= T
PD39 |— 0000H |— — ===
PD40 |— 0000H |— —|—|——
PD41 |— 0000H |— —| ===
PD42 |— 0000H |— — ===
Tab. A-23: Ubersicht der E/A-Parameter fiir MR-J4-B(-RJ) (1)
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Betriebsart
Werks- =
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit & | _- cla
lung E 2l3|e
a
PD43 | — 0000H |— — ===
PD44 |— 0000H |— — ===
PD45 | — 0000H |— — ===
Herstellereinstellung
PD46 | — 0000H |— — ===
PD47 |— 0000H |— — ===
PD48 | — 0000H |— — ===
Tab. A-23: Ubersicht der E/A-Parameter fiir MR-J4-B(-RJ) (2)
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A.3.6 Zusatzparameter 2 (PELILJ)
Betriebsart

Werks- =
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit & | | .

lung g 2 5 8

a

PEO1 | **FCT1 | Regelung mit lastseitigem Encoder — Auswahl 1 0000H |— — |V |—|—
PEO2 | — Herstellereinstellung 0000+ — —|———
PEO3 | *FCT2 Regelung mit lastseitigem Encoder — Auswahl 2 0003+ — — —|—
PEO4 | **EBN Egﬁleelrng mit lastseitigem Encoder — Rickmeldeimpulse elektronisches Getriebe 1 - 1 . . .
PEOS | **FBD EZ?;I:PQ mit lastseitigem Encoder — Rickmeldeimpulse elektronisches Getriebe 1 - 1 _ _lvl—]—
PEO6 |BC1 Regelung mit lastseitigem Encoder — Fehlerschwelle Drehzahlabweichung 400 1/min — |V |—|—
PEO7 |BC2 Regelung mit lastseitigem Encoder — Fehlerschwelle Positionsabweichung 100 kimpulse |—|¢V |—|—
PEO8 | DUF Filter fir doppelte Riickflihrung bei Regelung mit lastseitigem Encoder 10 rad/s — |V |—|—
PEO9 | — Herstellereinstellung 0000+ — —|———
PE10 |FCT3 Regelung mit lastseitigem Encoder — Auswahl 3 0000H |— V| V| —|—
PE11 | — 0000+ — —|——|—
PE12 |— 0000H |— ——=——
PE13 | — 0000+ e — ===
PE14 | — 0111H — — ===
PE15 |— 20 — —|—|——
PE16 | — 0000+ — — ===
PE17 |— 0000H — —|——|—
PE18 |— 0000H |— —|—|——
PE19 | — 0000+ e — ===
PE20 | — 0000H — —|——|—
PE21 |— 0000H |— —|—|——
PE22 | — Herstellereinstellung 0000H |— — ===
PE23 | — 0000H — —|——|—
PE24 |— 0000H |— —|—|——
PE25 | — 0000+ — — ===
PE26 | — 0000H — —|——|—
PE27 |— 0000H |— —|—|——
PE28 | — 0000+ — — ===
PE29 |— 0000H |— ——=——
PE30 |— 0000H |— —|—|——
PE31 | — 0000+ — — ===
PE32 |— 0000H |— —|—|——
PE33 | — 0000+ e — ===
PE34 | ™FBN2 Egglfll':\]g%?rl‘r:Lajr;::;glftrroﬁ?scc%ciirG_etriebe2—Zéhler ! - —1vYI— |
PE3> | **FBD2 EE?E::Z%Q?;;I)ausltssee:;SEtToi?si%iirG_etriebe2—Nenner ! - —1vYI— |
PE36 |— 0,0 — — ===
PE37 |— 0,00 — — ===
PE38 |— Herstellereinstellung 0,00 — —|———
PE39 | — 20 — —|—=|—|—
PE40 |— 0000H |— —| ===
Tab. A-24: Ubersicht der Zusatzparameter 2 fiir MR-J4-B(-RJ) (1)
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Betriebsart
Werks- =

Nr. Symbol | Beschreibung ﬁi:sgtel- Einheit g zlele

R

a
PE41 | EOP3 Funktionsauswahl E-3 0000+ |— ViV ivi v
PE42 |— Herstellereinstellung 0 — — ===
PE43 | — 0,0 — — ===
PE44 | — 0000H |— —| ===
PE45 |— 0000H |— — ===
PE46 | — 0000H |— —|—|——
PE47 |— 0000H |— —| ===
PE48 |— 0000H |— — ===
PE49 | — 0000H |— —|—|——
PE50 | — 0000H |— —| ===
PE51 |— 0000H |— — ===
PE52 |— 0000H |— —|—|——
PE53 |— 0000H |— —| ===
P Herstellereinstellung oooon 1= T
PE55 | — 0000H |— —|—|——
PES6 | — 0000H |— —| ===
PE57 |— 0000H |— — ===
PE58 | — 0000H |— —|—|——
PE59 |— 0000H |— —| ===
PE6O | — 0000H |— —|—|——
PE61 | — 0,00 — —| ===
PE62 |— 0,00 — —|—|—]—
PE63 | — 0,00 — —|—|——
PE64 | — 0,00 — —| ===
Tab. A-24: Ubersicht der Zusatzparameter 2 fiir MR-J4-B(-RJ) (2)
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Anhang

A.3.7 Zusatzparameter 3 (PFLI0J)

Betriebsart

Werks- =

Nr. Symbol | Beschreibung Iel‘i||r'|‘sgtel- Einheit _‘g % £la

HHER

a
PFO1 | — 0000+ — — ===
PFO2 |— 0000H |— ——=——
PFO3 | — Herstellereinstellung 0000H — — ===
PFO4 | — 0 — —|—|—|—
PFO5 | — 0000H |— ——=——
PFO6 | *FOP5 | Funktionsauswahl F-5 0000H |— vV|ivi iv| v
PFO7 | — 0000+ — —|——|—
PFO8 | — 0000H |— ——=——
PFO9 | — Herstellereinstellung 0 — —|——|—
PF10 | — 0 — —|—|—|—
PF11 | — 0 — — ===
PF12 | DBT Aktivierungszeit der elektronischen dynamischen Bremse 2000 ms V| iV iV v
PF13 |— 0000H |— — ===
PF14 | — 10 - — ===
PF15 | — 0000+ — — ===
PF16 | — 0000H — —|——|—
P Herstellereinstellung o0oon 1 — O
PF18 | — 0000+ — — ===
PF19 | — 0000H — —|——|—
PF20 |— 0000H |— —|—|——
PF21 | DRT Zeit bis zur Umschaltung auf Servostatus-Protokollierung 0 s V| iV iV v
PF22 | — Herstellereinstellung 200 — —|—|—|—
PF23 | OSCL1 | Vibration Tough-Drive-Funktion — Wert fiir Resonanzschwingungen 50 % vViv| v v
PF24 | *OSCL2 | Vibration Tough-Drive-Funktion — Alarmauswahl 0000H |— V| iV iV v
PF25 | CVAT SEMI-F47-Funktion - Zeitverzogerung Netzausfallerfassung 200 ms vV|ivi iv| v
PF26 |— 0 — —| ===
PF27 |— 0 — —|—|—]—
PF28 |— Herstellereinstellung 0 — —|—=|——
PF29 |— 0000H |— —| ===
PF30 |— 0 — | ===
PF31 | FRIC Maschinen-Diagnosefunktion - Drehzahl fiir abgeschétzte Reibung 0 :rfrnr:llrs] V| iV iV v
PF32 |— 50 — — ===
PF33 |— 0000H |— —| ===
PF34 |— 0000H |— — ===
PF35 |— 0000H |— —|—|——
PF36 |— 0000H |— —|—|—]—=
P Herstellereinstellung oooon 1= O
PF38 |— 0000H |— —|—|——
PF39 |— 0000H |— —| ===
PF40 |— 0000H |— S [ [
PF41 | — 0000H |— —| ===
Tab. A-25: Ubersicht der Zusatzparameter 3 fiir MR-J4-B(-RJ) (1)
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Betriebsart

Werks- =
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit & | _- cla
lung E 2l3|e

b7
PF42 | — 0000H |— — ===
PF43 |— 0000H |— — ===
PF44 | — 0000H |— — ===
PF45 | — Herstellereinstellung 0000H |— — ===
PF46 |— 0000H |— — ===
PF47 | — 0000H |— — ===
PF48 | — 0000H |— —| ===

Tab. A-25: Ubersicht der Zusatzparameter 3 fiir MR-J4-B(-RJ) (2)
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Anhang

A.3.8 Linear-/Direct-Drive-Motorparameter (PLLIL])
Betriebsart

Werks- =
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit & | | .

lung g 2 5 8

a
PLOT | **LIT1 Linear-/Direct-Drive-Servomotor - Funktionsauswahl 1 0301H | — —|— ||V
PLO2 | **LIM Linear-Encoder-Auflésung - Zahler 1000 pum —|— |V |—
PLO3 | **LID Linear-Encoder-Auflésung — Nenner 1000 um —|— |V |—
PLO4 | *LIT2 Linear-/Direct-Drive-Servomotor — Funktionsauswahl 2 0003H |— —|—| v
PLO5 |LB1 Fehlerschwelle Positionsabweichung 0 g’]g; rev —|— |V
PLO6 |LB2 Fehlerschwelle Drehzahlabweichung 0 :n/:/r; —|— ||V
PLO7 |LB3 Fehlerschwelle Drehmoment/Dauerkraftabweichung 100 % —|— |V |V
PLO8 | *LIT3 Linear-/Direct-Drive-Servomotor — Funktionsauswahl 3 0010H | — —|— ||V
PLO9 |LPWM | Spannungsschwelle Magnetpolerfassung 30 % —|—|vV|Vv
PL10 |— 5 — — ===
PL11 — 100 — —|—|—|—
PL12 |— 500 — — = —|—
PL13 | — Herstellereinstellung 0000H |— —|——|—
PL14 | — 0 — —|——|—
PL15 |— 20 — —|—|——
PL16 | — 0 — — ===
PL17 |LTSTS Magnetpolerfassung - Erfassungsmethode exakte Position — Funktionsauswahl 0000H |— —|—
pL18 | IDLV Il\c/il22?i?i'lc(;:t)ilgr]fassung—ErfassungsmethodeexaktePosition—Signalamplitudezur 0 % |
PL1O |— 0 — —| ===
PL20 |— 0 — —|—| =]
PL2T |— 0 — S R -
PL22 |— 0 — — ===
PL23 |— 0000H |— — ===
PL24 |— 0 _ _—T=1=
PL25 |— 0000H |— —| ===
PL26 |— 0000H |— — ===
PL27 |— 0000H |— —|—|——
PL28 |— 0000H |— —| ===
PL29 |— 0000H |— — ===
Herstellereinstellung

PL30 |— 0000H |— ——=——
PL31 |— 0000H |— —| ===
PL32 |— 0000H |— — ===
PL33 |— 0000H |— —|—|——
PL34 |— 0000H |— —| ===
PL35 |— 0000H |— — ===
PL36 |— 0000H |— —|—|——
PL37 |— 0000H |— —| ===
PL38 |— 0000H |— — ===
PL39 |— 0000H |— —|—|——
PL40 |— 0000H |— —| ===
Tab. A-26: Ubersicht der Linear-/Direct-Drive-Motorparameter fiir MR-J4-B(-RJ) (1)
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J4-B(-RJ)

Betriebsart
Werks- =
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit g =lc¢la
lung £ 2l3|e
&a
PLAT | — 0000H |— e e
PL42 | — 0000H |— — ===
PL43 | — 0000 |— — ===
PL44 | — 0000H |— e e
Herstellereinstellung
PLA5S | — 0000H |— — ===
PL46 | — 0000 |— — ===
PLA7 | — 0000H |— e e
PL4S | — 0000H |— — ===
Tab. A-26: Ubersicht der Linear-/Direct-Drive-Motorparameter fiir MR-J4-B(-RJ) (2)
HINWEISE Die mit * gekennzeichneten Parameter werden unter den folgenden Bedingungen aktiviert:
- *® Schalten Sie nach der Einstellung der Parameter die Spannungsversorgung aus und
wieder ein oder setzen Sie die Steuerung zuriick (Reset).
- ¥ Schalten Sie nach der Einstellung der Parameter die Spannungsversorgung aus und
wieder ein.
Die Abkirzungen fiir die Betriebsarten sind wie folgt:
- Standard:  Standardeinsatz eines rotatorischen Servomotors (Regelung mit Motor-Encoder)
- Full: Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder am rotatorischen Servomotor
- Lin. Einsatz eines linearen Servomotors
- DD: Einsatz eines Direct-Drive-Servomotors (DD)
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A.4 Zusatzinformationen zur Serie MR-J4W-B
A.4.1 Statusanzeige
Anzeige Status Beschreibung

E

Initialisierung

Systemprifung lauft

>]
[ ]

Initialisierung

® Der Servoverstarker wurde eingeschaltet, wahrend die Steuerung aus-
geschaltet war.

® Die in der Steuerung festgelegte Stationsnummer stimmt nicht mit
der Uber die DIP-Schalter (SW2-5 und SW2-6) und den Drehschalter
(SW1) des Servoverstarkers eingestellten Stationsnummer (iberein.

® Esist ein Fehler des Servoverstarkers oder ein Kommunikationsfehler
mit der Steuerung oder dem vorhergehenden Servoverstarker aufge-
treten. In diesem Fall &ndert sich die Anzeige wie folgt:
JAb% ,ACY ,Ad" und ,Ab"

® Die Steuerung arbeitet fehlerhaft.

> ]
Ed
L]

Initialisierung

Vorbereitung der Kommunikationseinstellungen

>]
O]
[ ]

Initialisierung

Vorbereitende Kommunikationseinstellungen abgeschlossen
Start der Synchronisation zwischen Steuerung und Servoverstarker.

Initialisierung

Kommunikation mit der Steuerung zur Parametereinstellung

Initialisierung

Austausch der Motor- und Encoderdaten mit der Steuerung

Initialisierung

Austausch der Signaldaten mit der Steuerung

> =] =] |
=] | [ | @] ([
L]

Initialisierung
abgeschlossen

Abschluss des Datenaustausches mit der Steuerung zur Initialisierung

>]
>
[ ]

Initialisierung

Die Steuerung wurde ausgeschaltet, wahrend der Servoverstarker einge-

o][=][=]
E{ES|E3
E3[E3|E3

Betriebsbereitschaft schaltet ist.
m o Ready AUS Empfang des Signals ,Ready AUS" von der Steuerung
m @ Servo EIN Empfang des Signals ,Ready AUS” von der Steuerung
o Servo AUS Empfang des Signals ,Ready AUS” von der Steuerung
@ Alarm-/Warnmeldung Anzeige der Nummer der Alarm-/Warnmeldung @
CPU-Fehler Von CPU-Uberwachung erkannter Fehler

0]
Testbetrieb @ Betrieb ohne Servomotor

Tab. A-27: Statusanzeige vom MR-J4W-B

@ Dpie Bedeutung der Zeichen ,##" ist wie folgt:.

## Beschreibung
01 Station 1

1 0
64 Station 64

@ Die ersten beiden Stellen der Zeichen L*¥% sind Platzhalter fir die Nummer der Alarm-/Warnmel-
dung, die dritte Stelle ist Platzhalter fiir die Achse: ,A" steht fur Achse A, ,B” fiir Achse B und ,C"

fur Achse C.

® In Abschnitt 8.3 befindet sich nur eine Ubersicht der Alarm- und Warnmeldungen. Weitere Infor-
mationen dazu finden Sie in der Bedienungsanleitung ,MELSERVO J4 Servo Amplifier Instruction
Manual (Troubleshooting)”.
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A.4.2 Grundparameter (PACI])

Betriebsart
Nr. Symbol | Beschreibung FEEE::I- Einheit ::g:::/ :ﬁ ny 8

g | =
PAOT | **STY Einstellung Betriebsart 1000H | — Separat V| iv|v v
PA02 | **REG Auswahl optionaler Bremswiderstand 0000H — Gesamt V| iV v v
PAO3 | *ABS Auswahl Absolutwertsystem 0000H |— Separat V| v v v
PAO4 | *AOP1 | Funktionsauswahl A-1 20000 | — Gesamt vViv| ivi v
PAO5 | — 10000 |— — —| ===
PAO6 | — Herstellereinstellung 1 — — — ===
PAO7 |— 1 — — — ===
PAO8 | ATU Auto-Tuning 0001H | — Separat vViv| ivi|v
PA09 |RSP Ansprechverhalten des Auto-Tunings 16 — Separat vViv| ivi|v
PAT0 |INP Schaltschwelle ,In Position” 1600 Impuls Separat ViV ivi v
PA11 | — 10000 |— — — ===
PA12 | — Herstellereinstellung 10000 |— — — ===
PA13 | — 00004 |— — —|—|——
PA14 | *POL Drehrichtung/Fahrwegrichtung 0 — Separat vV|ivi iv| v
PA15 | *ENR Auflésung Encodersimulation 4000 llm;rtﬁ{mg Separat vViv| ivi|v
PA16 | *ENR2 | Auflésung Encodersimulation 2 1 — Separat V| iv|v v
PA17 | **MSR | Einstellung Servomotorserie 0000H — Separat —|— |V |—
PA18 |**MTY | Einstellung Servomotortyp 0000H |— Separat —|— |V |—
PA19 | *BLK Parameter-Schreibschutz 00ABH |— Separat V| iV v v
PA20 | *TDS Einstellung Tough-Drive 0000H |— Separat V| v v v
PA21 | *AOP3 | Funktionsauswahl A-3 000TH | — Separat V| v v v
PA22 | **PCS Kombinierte Lageregelung 0000H |— Separat V| i—|—|—
PA23 | DRAT Alarmauswahl zum Start der Servostatus-Protokollierung 0000H |— Separat V| v v v
PA24 | AOP4 Funktionsauswahl A-4 0000H |— Separat V| iv|v v
PA25 | OTHOV | One-Touch-Tuning - zuldssige Positionsiiberschreitung 0 % Separat V| v v v
PA26 | — 0000+ — — — ===
PA27 | — 0000H — — —|—|—|—
PA28 |— 00004 |— — —|—|——
PA29 | — Herstellereinstellung 0000H |— — — ===
PA30 |— 0000H — — —|—|—|—
PA31 |— 0000H |— — —|—|——
PA32 | — 0000+ — — —|—|—|—
Tab. A-28: Ubersicht der Grundparameter fiir MR-J4W-B
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A.4.3 Kalibrierparameter (PBC1[J)
Betriebsart

Nr. Symbol | Beschreibung FEE:QI::I- Einheit ;:I::::I E =gl

HHEIR

a
PBO1 FILT Automatische Vibrationsunterdriickung (Adaptives Filter 1) 0000H — Separat Vi iv| vV v
PB02 | VRFT Filterabstimmung zur Vibrationsunterdriickung (erweiterte Funktion ) [ 0000H | — Separat vViv| v v
PBO3 | TFBGN | Verstarkungsfaktor Istwert Drehmomentregelkreis 18000 |rad/s Separat V| iV iV v
PB04 |FFC Vorsteuerung Lageregelung (Feed Forward) 0 % Separat V| iV iV v
PBO5 | — Herstellereinstellung 500 — — — ===
PB06 | GD2 Massentragheitsverhdltnis 7,00 youritsileli(l:g; Separat V| ivi iv| v
PB07 |PG1 Verstarkungsfaktor Lageregelung virtueller Regelkreis 15,0 rad/s Separat vV ivi iv| v
PBO8 |PG2 Verstarkungsfaktor Lageregelkreis 37,0 rad/s Separat V| iV iV v
PB09 |VG2 Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis 823 rad/s Separat V| iV v v
PB10 |VIC I-Anteil Drehzahlregelkreis 33,7 ms Separat ViV v v
PB11 | VDC D-Anteil Drehzahlregelkreis 980 — Separat vViv| ivi|v
PB12 |OVA Kompensation der Positionsiliberschreitung 0 % Separat V| iV v v
PB13 | NH1 1. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen 4500 Hz Separat V| iV iV v
PB14 | NHQ1 Sperrfilterkurve 1 0000h | — Separat Vi iV iV v
PB15 | NH2 2. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen 4500 Hz Separat V| iV iV v
PB16 |NHQ2 | Sperrfilterkurve 2 0000H |— Separat V| iV iV v
PB17 | NHF Filter zur Unterdriickung von Resonanzen der Motorwelle 0000H |— Separat V| iV iV v
PB18 | LPF Tiefpassfilter 3141 rad/s Separat Vi iV iV v
PB19 |VRF11 | Vibrationsunterdriickung 1 - Vibrationsfrequenz 100,0 Hz Separat V| iV iV v
PB20 |VRF12 | Vibrationsunterdriickung 1 - Resonanzfrequenz 100,0 Hz Separat V| v v v
PB21 |VRF13 | Vibrationsunterdriickung 1 - Vibrationsfrequenzddampfung 0,00 — Separat V| iV v v
PB22 |VRF14 | Vibrationsunterdriickung 1 - Resonanzfrequenzdampfung 0,00 — Separat V| iv|v| v
PB23 | VFBF Einstellung Tiefpassfilter 0000H |— Separat V| iV iV v
PB24 | *MVS Vibrationsunterdriickung im Stillstand 0000H |— Separat V| iV iV v
PB25 | — Herstellereinstellung 0000H |— — —|—|—|—
PB26 | *CDP Verstarkungsfaktorumschaltung 0000H |— Separat vViv| v v

kimpulse/s
PB27 |CDL Schwelle zur Umschaltung der Verstarkungsfaktoren 10 Impuls Separat vViv| v Vv
1/min
PB28 | CDT Zeit fir Umschaltung der Verstarkungsfaktoren 1 ms Separat Vi iV Vi v
PB29 |GD2B 2. Massentragheitsverhaltnis 7,00 L\iﬂour:?glli(l;g; Separat vViv| ivi|v
PB30 |PG2B 2. Verstarkungsfaktor Lageregelkreis 0,0 rad/s Separat V| v v v
PB31 |VG2B 2. Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis 0 rad/s Separat V| v v v
PB32 |VICB 2. 1-Anteil Drehzahlregelkreis 0,0 ms Separat ViV v v
PB33 | VRF11B | Vibrationsunterdriickung 1 - 2. Vibrationsfrequenz 0,0 Hz Separat V| iv|v| v
PB34 | VRF12B | Vibrationsunterdriickung 1 - 2. Resonanzfrequenz 0,0 Hz Separat V| iV v v
PB35 |VRF13B | Vibrationsunterdriickung 1 - 2. Vibrationsfrequenzdampfung 0,00 — Separat V| iV v v
PB36 |VRF14B | Vibrationsunterdriickung 1 - 2. Resonanzfrequenzdampfung 0,00 — Separat V| iv|v| v
Tab. A-29: Ubersicht der Kalibrierparameter fiir MR-J4W-B (1)
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Betriebsart
Nr. Symbol | Beschreibung :%E:gt:l- Einheit Zi’s’:::/ E =|¢la
HEER
a
PB37 |— 1600 — — —|—|——
PB38 | — 0,00 — — — ===
PB39 | — 0,00 — — —|—|——
PB40 | — 0,00 — — —| ===
e = Herstellereinstellung o — — T
PB42 |— 0 — — —|—|—|—
PB43 | — 00001 | — — —| ===
PB44 |— 0,00 — — — ===
PB45 | CNHF Sperrfilterkurve Positionsvorgabe 0000H — Separat V| iV v v
PB46 | NH3 3. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen 4500 Hz Separat V| v v v
PB47 |NHQ3 | Sperrfilterkurve 3 0000H |— Separat V| v v v
PB48 | NH4 4. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen 4500 Hz Separat V| iV v v
PB49 | NHQ4 Sperrfilterkurve 4 0000H — Separat V| iV Vi v
PB50 |NH5 5. Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen 4500 Hz Separat V| iv|v v
PB51 | NHQ5 Sperrfilterkurve 5 0000H — Separat V| iV Vi v
PB52 | VRF21 Vibrationsunterdriickung 2 - Vibrationsfrequenz 100,0 Hz Separat V| iV v v
PB53 |VRF22 | Vibrationsunterdriickung 2 - Resonanzfrequenz 100,0 Hz Separat V| v v v
PB54 |VRF23 | Vibrationsunterdriickung 2 - Vibrationsfrequenzdampfung 0,00 — Separat V| v v v
PB55 |VRF24 | Vibrationsunterdriickung 2 - Resonanzfrequenzdampfung 0,00 — Separat V| iV v v
PB56 | VRF21B | Vibrationsunterdriickung 2 - 2. Vibrationsfrequenz 0,0 Hz Separat V| iv|v v
PB57 |VRF22B | Vibrationsunterdriickung 2 - 2. Resonanzfrequenz 0,0 Hz Separat V| iV Vi v
PB58 |VRF23B | Vibrationsunterdriickung 2 - 2. Vibrationsfrequenzdampfung 0,00 Separat V| v v v
PB59 |VRF24B | Vibrationsunterdriickung 2 - 2. Resonanzfrequenzdampfung 0,00 — Separat V| iv|v| v
PB60 |PG1B 2. Verstarkungsfaktor Lageregelung virtueller Regelkreis 0,0 rad/s Separat vViv| ivi|v
PB61 | — 0,0 — — —|—|—|—
PB62 | — 00004 |— — —|—|——
peez | — Herstellereinstellung oooon 1= — T
PB64 | — 0000+ — — —|—|—|—
Tab. A-29: Ubersicht der Kalibrierparameter fiir MR-J4W-B (2)
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A.4.4 Zusatzparameter (PCLI0J)
Betriebsart
Werks- =
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit Separat/ & | | .
lung gesamt AEE)
HHEIR
A
PCO1 |ERZ Schaltschwelle Schleppfehler 0 ::\r/n Separat vViv| v Vv
PC02 | MBR Schaltverzogerung Haltebremse 0 ms Separat V| iV iV v
PCO3 | *ENRS | Encoder-Pulsausgabe 0000H |— Separat vViv| v Vv
PC04 | **COP1 | Funktionsauswahl C-1 0000H | — Separat vViv| v Vv
PCO5 | **COP2 | Funktionsauswahl C-2 0000H |— Separat vV i—|—|—
PC06 |*COP3 | Funktionsauswahl C-3 0000H |— Separat Vi iv 4
PC07 | ZSP Drehzahl/Geschwindigkeit ,0"-Meldung 50 xm}z Separat v
PC08 | OSL Schaltschwelle Drehzahltberschreitung 0 :Tfm'/'; Separat V| iV iV v
PCO9 |— 0000H |— — — ===
PC10 |— 0001H | — — — ===
PC11 | — 0 — — —| ===
PC12 |— 0 — — — ===
Herstellereinstellung
PC13 |— 0 — — — ===
PC14 |— 0 — — —|—|—]—
PC15 |— 0 — — — ===
PCi6 |— 0000H |— — — ===
PC17 | **COP4 | Funktionsauswahl C-4 0000H | — Separat vViv| v v
PC18 | *COP5 | Funktionsauswahl C-5 0000H |— Gesamt vViv| v v
PC19 |— 0000H |— — — ===
Herstellereinstellung
PC20 |— 0000H — — ———|—
PC21 | *BPS Léschen der Alarmliste 0000H |— Separat vViv| v Vv
PC22 | — 0 — — — ===
Herstellereinstellung
PC23 | — 0000H — — ———|—
PC24 | RSBR Sofort-Stopp-Bremszeit 100 ms Separat V| iV iV v
PC25 | — 0 — — — ===
Herstellereinstellung
PC26 | — 0000H — — ———|—
. v
PC27 | **COP9 | Funktionsauswahl C-9 0000H |— Separat oYY I—
PC28 | — Herstellereinstellung 0000H — _ ===
PC29 |*COPB | Funktionsauswahl C-B 0000H |— V| — |V Vv
PC30 |— Herstellereinstellung 0 — — —|—|—
. . . . 0,0001 Umdreh
PC31 |RSUP1 | Schlupfkompensation bei Sofort-Stopp einer vertikalen Last 0 0.07mm Separat vViv| v v
PC32 | — 0000H — — — = —|—
PC33 | — 0 — — ———|—
PC34 | — 100 — — — = —|—
PC35 |— Herstellereinstellung 0000H |— — —|——|—
PC36 | — 0000H — — ———|—
PC37 |— 0000H |— — — ===
PC38 | — 0000H — — — = —|—
Tab. A-30: Ubersicht der Zusatzparameter fiir MR-J4W-B (1)
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Betriebsart
Nr. Symbol | Beschreibung :%E:gt:l- Einheit Zi’s’:::/ E =|¢la

HEEIE

a
PC39 |— 0000H |— — —|—]=]=
PC40 |— 0000H | — — — ===
PCal |— 0000n |— — S P N
PC42 |— 0000H |— — — ===
PC43 | — 0000H | — — — ===
pcas |— 0000H |— — S R
PC45 |— 0000H |— — — ===
PC46 | — 00004 |— — B [ [
PCa7 |— 00001 |— — — ===
PC48 | — 0000H |— — — ===
PC49 |— 00004 |— — B [ [
PC50 |— 0000n |— — — ===
PC51 |— 0000H |— — — ===
ocsy | — Herstellereinstellung oooon 1= — D
PC53 | — 0000n |— — S ) N
PC54 |— 0000H |— — — ===
PC55 | — 00004 | — — — ===
PC56 | — 0000n |— — — ===
PC57 |— 0000H |— — — ===
PC58 | — 00001 |— — — ===
PC59 |— 0000+ |— — — ===
PC60 | — 0000H |— — — ===
PC61 |— 00001 |— — S G R
PC62 |— 0000H |— — —|—]=]=
PC63 | — 0000H |— — — ===
PC64 |— 00001 |— — — ===
Tab. A-30: Ubersicht der Zusatzparameter fiir MR-JAW-B (2)

O Der Parameter steht nur in dieser Betriebsart zur Verfligung, wenn die Weglangenmessung akti-
viert ist (PA22 ist ,1000" oder ,20000").
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A4.5 E/A-Parameter (PDLILI)

Betriebsart
Nr. Symbol | Beschreibung FEE:QI::I- Einheit ;:I::::I E =gl

HHER

a
PDO1 | — Herstellereinstellung 0000H |— — — ===
PD02 | *DIA2 Signalmaskierung 2 0000H |— Separat V| iV iV v
PDO3 | — 00204 | — — —|—|——
PDO4 |— 00211 | — — —|—|—]—

Herstellereinstellung

PDO5 | — 00221 — — — ===
PD0O6 | — 0000+ — — — ===
PD07 |*DO1 Parametrierung Ausgangssignale 1 0005H |— Separat V| iV iV v
PD08 |*DO2 Parametrierung Ausgangssignale 2 0004+ | — Gesamt V| iV iV v
PD09 |*DO3 Parametrierung Ausgangssignale 3 0003H |— Gesamt V| iV Vi v
PD10 | — Herstellereinstellung 0000H |— — —|—|—|—
PD11 | *DIF Eingangsfilter 0004+ ms Gesamt vViv| v v
PD12 | *DOP1 | Funktionsauswahl D-1 0000H | — Separat vViv| v Vv
PD13 |— Herstellereinstellung 0000H |— — —|—|—|—
PD14 | *DOP3 | Funktionsauswahl D-3 00004 | — Separat Vi iv v v
PD15 |— 00001 | — — — ===
PD16 | — 0000H |— — — ===
PD17 |— 00004 |— — —|—|——
PD18 |— 00001 | — — — ===
PD19 |— 0000H |— — — ===
PD20 |— 0 — — —|—|——
PD21 |— 0 — — —| ===
PD22 |— 0 — — — ===
PD23 |— 0 — — —|—|——
PD24 |— 00001 | — — —|—|—]—
PD25 |— 00004 | — — —|—|——
PD26 |— 00004 |— — —|—|——
PD27 |— 00001 | — — —|—|—]—
PD28 |— 00004 | — — —|—|——
D29 | — Herstellereinstellung oo0on 1= — T
PD30 |— 0 — — — ===
PD31 |— 0 — — I Y
PD32 |— 0 — — — ===
PD33 |— 0000H |— — — ===
PD34 |— 00004 |— — —|—|——
PD35 |— 00001 | — — —| ===
PD36 | — 0000H |— — — ===
PD37 |— 00004 |— — —|—|——
PD38 |— 00001 | — — — ===
PD39 |— 0000H |— — — ===
PD40 | — 00004 |— — —|—|——
PD41 |— 0000H | — — —| ===
PD42 |— 0000H |— — — ===
Tab. A-31: Ubersicht der E/A-Parameter fiir MR-J4W-B (1)
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Betriebsart
Werks-
°
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit Eenalat =
lun gesamt s (S|g|e
g g o | = a
b
PD43 | — 0000H |— — — ===
PD44 |— 0000H |— — — ===
PD45 |— 0000H |— — — ===
Herstellereinstellung
PD46 | — 00001 | — — —| ===
PD47 | — 0000H |— — — ===
PD48 |— 0000H |— — — ===
Tab. A-31: Ubersicht der E/A-Parameter fiir MR-JAW-B (2)
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A.4.6 Zusatzparameter 2 (PELILJ)

Betriebsart
Nr. Symbol | Beschreibung FEE:QI::I- Einheit ;:I::::I E =gl

HHEIR

a
PEO1 | **FCT1 | Regelung mit lastseitigem Encoder — Auswahl 1 0000H |— Separat — |V |—|—
PEO2 | — Herstellereinstellung 0000H |— — — ===
PEO3 | *FCT2 Regelung mit lastseitigem Encoder — Auswahl 2 00031 |— Separat — —|—
PEO4 | **EBN 2:3221191r‘r_1izt;islgsl’eitigem Encoder - Riickmeldeimpulse elektronisches ] . Separat . .
PEOS | **FBD Zigsletgrégrji'zlea:;seeritigem Encoder - Rickmeldeimpulse elektronisches ] . Separat _lvl—]—
PEO6 | BCT sﬁlgjslgung mit lastseitigem Encoder — Fehlerschwelle Drehzahlabwei- 400 1/min Separat _lvl—]—
PEO7 |BC2 Sre]gsl;ng mit lastseitigem Encoder — Fehlerschwelle Positionsabwei- 100 Kimpulse | Separat . -
PEO8 | DUF Filter fir doppelte Ruckfiihrung bei Regelung mit lastseitigem Encoder |10 rad/s Separat — —|—
PEO9 | — Herstellereinstellung 0000H |— — — ===
PE10 |FCT3 Regelung mit lastseitigem Encoder - Auswahl 3 0000H |— Separat vV iv | —|—
PE11 |— 00004 |— — —|—|——
PE12 | — 0000H —_ — —|—|—|—
PE13 |— 00004 |— — —|—|——
PE14 | — 01111 — — — ===
PE15 | — 20 —_ — —|—|—|—
PE16 |— 00004 |— — —|—|——
PE17 | — 0000+ — — — ===
PE18 | — 0000H —_ — —|—|—|—
PE19 |— 00004 |— — —|—|——
PE20 | — 0000+ — — — ===
PE21 | — 0000H —_ — —|—|—|—
PE22 | — Herstellereinstellung 0000H — — —|———
PE23 | — 0000+ — — — ===
PE24 | — 0000H — — —|——|—
PE25 |— 00004 | — — —|—|——
PE26 | — 0000+ —_ — — ===
PE27 | — 0000H — — —|——|—
PE28 |— 00004 |— — —|—|——
PE29 | — 0000+ —_ — — ===
PE30 |— 0000H — — —|——|—
PE31 |— 0000H |— — —|—|——
PE32 | — 0000+ —_ — —|—|—|—
PE33 |— 00004 | — — —|—|——
PE34 | **FBN2 Zit_t;s‘leli)r;gznjizt;isltesreitigem Encoder - Riickmeldeimpulse elektronisches ] . Separat _lvl—]—
PE35 | **FBD2 EZ?:LLLZQZTﬁlea:;ﬁitigem Encoder - Rlickmeldeimpulse elektronisches 1 . Separat _lvl—]—
PE36 |— 0,0 — — —|—|—]—
PE37 |— 0,00 — — —|—|——
pE3s | Herstellereinstellung 0,00 — — T
PE39 |— 20 — — — ===
Tab. A-32: Ubersicht der Zusatzparameter 2 fiir MR-J4W-B (1)
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Betriebsart
Nr. Symbol | Beschreibung :%E:gt:l- Einheit Zi’s’:::/ E =|¢la

HEER

a
PE40 | — Herstellereinstellung 0000H — — ===
PE41 EOP3 Funktionsauswahl E-3 0000H — Separat Vi ivi v v
PE42 | — 0 — — | ===
PE43 | — 0,0 — — ===
PE44 |— 0000H |— — — ===
PE45 |— 00004 |— — —|—|——
PE46 | — 0000H | — — ——=—|—
PE47 |— 0000H |— — — ===
PE48 |— 00004 |— — —|—|——
PE49 | — 0000H | — — ——=|—|—
PE50 |— 0000H — — — ===
PEST | — 0000H |— — — ===
PE52 | — 0000+ — — — ===
PE53 |— Herstellereinstellung 0000H | — — ===
PE5S4 | — 0000H |— — — ===
PE55 | — 0000+ — — — ===
PE56 | — 0000H — — — ===
PE5S7 | — 0000H |— — — ===
PE58 | — 0000+ — — — ===
PE59 | — 0000H |— — — ===
PE6O | — 0000+ — — — ===
PE6T | — 0,00 — — —_|=1=1=
PE62 | — 0,00 — — RN [ U
PE63 | — 0,00 — — —|=1=1=
PE64 |— 0,00 — — —_|=1=1=

Tab. A-32: Ubersicht der Zusatzparameter 2 fiir MR-J4W-B (2)
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A.4.7 Zusatzparameter 3 (PFLI0J)

Betriebsart
Nr. Symbol | Beschreibung FEE:QI::I- Einheit ;:ls’::ttl E =gl

HHER

a
PFO1 | — Herstellereinstellung 0000H |— — — ===
PFO2 | *FOP2 | Funktionsauswahl F-2 0000H |— Gesamt vV|ivi iv| v
PFO3 |— 00004 |— — —|—|——
PFO4 | — Herstellereinstellung 0 — — — ===
PFO5 | — 00004 | — — —|—|——
PFO6 | *FOP5 | Funktionsauswahl F-5 0000H |— Separat vViv| v Vv
PFO7 | — 0000+ —_ — —|—|—|—
PFO8 | — 00004 |— — —|—|——
PFO9 | — Herstellereinstellung 0 — — —|——|—
PF10 | — 0 —_ — —|—|—|—
PF11 | — 0 — — — ===
PF12 | DBT Aktivierungszeit der elektronischen dynamischen Bremse 2000 ms Separat V| iV iV v
PF13 |— 0000H |— — — ===
PF14 | — 10 — — —|—=|—|—
PF15 |— 00001 | — — — ===
PF16 |— 0000H |— — — ===
P Herstellereinstellung o000on 1= — T 1
PF18 |— 00001 | — — — ===
PF19 |— 0000H |— — — ===
PF20 |— 00004 | — — —|—|——
PF21 |DRT Zeit bis zur Umschaltung auf Servostatus-Protokollierung 0 s Gesamt Vi iv v Vv
PF22 | — Herstellereinstellung 200 — — —|—|—|—
PF23 | OSCL1 | Vibration Tough-Drive-Funktion — Wert fiir Resonanzschwingungen 50 % Separat vViv| v v
PF24 | *OSCL2 | Vibration Tough-Drive-Funktion — Alarmauswahl 0000H |— Separat V| iV iV v
PF25 | CVAT SEMI-F47-Funktion — Zeitverzdgerung Netzausfallerfassung 200 ms Gesamt vV|ivi iv| v
PF26 | — 0 — — — ===
PF27 | — 0 —_ — —|—|—|—
PF28 | — Herstellereinstellung 0 — — — ===
PF29 | — 0000+ — — — ===
PF30 |— 0 —_ — —|—|—|—
PF31 | FRIC Maschinen-Diagnosefunktion — Drehzahl fiir abgeschétzte Reibung 0 :n/ml/r; Separat V| iV iV Vv
PF32 | — 50 — — — ===
PF33 |— 00001 | — — — ===
PF34 |— 0000H | — — —|—=|—|—
PF35 |— 0000H | — — —|—|——
PF36 |— 00001 | — — —|—|—]—
P Herstellereinstellung oooon 1= — D D
PF38 |— 00004 | — — —|—|——
PF39 |— 00001 | — — — ===
PF40 |— 00001 | — — — ===
PF41 | — 0000H | — — — ===
Tab. A-33: Ubersicht der Zusatzparameter 3 fiir MR-J4W-B (1)
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Betriebsart
Werks-
°
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit Separat/ =
lun gesamt s (S|g|e
g cE|2|5|0
b7
PF42 | — 0000H |— — — ===
PF43 | — 0000H — — — ===
PF44 | — 0000H |— — — ===
PF45 | — Herstellereinstellung 0000H — — ===
PF46 | — 0000H |— — — ===
PF47 | — 0000H |— — — ===
PF48 | — 0000H | — — — ===

Tab. A-33: Ubersicht der Zusatzparameter 3 fiir MR-J4W-B (2)
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A.4.8 Linear-/Direct-Drive-Motorparameter (PLLIL])

Betriebsart
Nr. Symbol | Beschreibung FEE:QI::I- Einheit ;:I::::I E =gl

HHER

a
PLOT | **LIT1 Linear-/Direct-Drive-Servomotor — Funktionsauswahl 1 0301 | — Separat —|—|V|V
PLO2 | **LIM Linear-Encoder-Auflosung — Zahler 1000 um Separat —|— |V |—
PLO3 | **LID Linear-Encoder-Auflésung — Nenner 1000 um Separat —|— |V |—
PLO4 | *LIT2 Linear-/Direct-Drive-Servomotor — Funktionsauswahl 2 00030 | — Separat —|— |V
PLO5 |LB1 Fehlerschwelle Positionsabweichung 0 (r)T,](r)T;rev Separat —|— |V |V
PLO6 |LB2 Fehlerschwelle Drehzahlabweichung 0 :Tfml/r; Separat —|—|V|V
PLO7 |LB3 Fehlerschwelle Drehmoment/Dauerkraftabweichung 100 % Separat —|— |V |V
PLO8 | *LIT3 Linear-/Direct-Drive-Servomotor — Funktionsauswahl 3 00100 | — Separat —|— V|V
PLO9 |LPWM | Spannungsschwelle Magnetpolerfassung 30 % Separat —|— |V |V
PL10 | — 5 — — — ===
PL11 — 100 —_ — —|—|—|—
PL12 |— 500 — — — = —|—
PL13 | — Herstellereinstellung 0000H |— — —|——|—
PL14 | — 0 —_ — —|——|—
PL15 |— 20 — — —|—|——
PL16 | — 0 —_ — — ===
PL17 | LTSTS l;/tl;gkrt\ief;(r[:‘)gﬁg?l;l;ng—Erfassungsmethode exakte Position - 00004 | — Separat |y
s [iow [ Meonepolrteng Eesngmanogeeiacroston- oo oo |—[—[v|v
PL1O |— 0 — — — ===
PL20 |— 0 — — — ===
PL21 |— 0 — — — ===
PL22 |— 0 — — —|—|—|—
PL23 |— 00001 | — — —| ===
PL24 |— 0 — — — ===
PL25 |— 00004 | — — —|—|——
PL26 |— 0000H | — — — ===
PL27 |— 0000H |— — — ===
PL28 |— 00004 |— — —|—|——
PL29 |— 00001 | — — — ===
G0 | Herstellereinstellung oooon 1= — D
PL31 |— 0000H |— — —|—|——
PL32 |— 00001 | — — —|—|—]—
PL33 |— 00004 | — — —|—|——
PL34 |— 0000H |— — —|—|——
PL35 |— 00001 | — — —|—|—]—
PL36 |— 0000+ | — — — ===
PL37 |— 0000+ | — — —| ===
PL38 |— 00001 | — — —|—|—]—
PL39 |— 00004 | — — —|—|——
PL40 |— 00001 | — — —| ===
Tab. A-34: Ubersicht der Linear-/Direct-Drive-Motorparameter fiir MR-J4W-B (1)
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Betriebsart
Werks-
T
Nr. Symbol | Beschreibung einstel- | Einheit ST HIEL & | _-
lung gesamt TS| E g
g% |-
&
PL4T |— 0000H | — — — ===
PL42 |— 0000H | — — —|==|—
PL43 | — 00001 | — — I e
PL44 | — 0000H | — — — ===
Herstellereinstellung
PL45 | — 0000H | — — —|==|—
PL46 | — 00001 | — — I e
PL47 |— 0000H |— — —|==|—
PL48 | — 0000 | — — —|==|—
Tab. A-34: Ubersicht der Linear-/Direct-Drive-Motorparameter fiir MR-J4W-B (2)
HINWEISE Die mit * gekennzeichneten Parameter werden unter den folgenden Bedingungen aktiviert:
- *® Schalten Sie nach der Einstellung der Parameter die Spannungsversorgung aus und

wieder ein oder setzen Sie die Steuerung zuriick (Reset).

- ¥ Schalten Sie nach der Einstellung der Parameter die Spannungsversorgung aus und
wieder ein.

Einstellung der Parameter:
- Separat: Stellen Sie den Parameter fiir jede Achse A, B und C getrennt ein.

- Gesamt: Stellen den Parameter fur alle Achsen A, Bund C zusammen ein. Beachten Sie, dass
die Einstellung dann fir alle Achsen gilt.

In der Werkseinstellung sind fiir alle Achsen die gleichen Werte eingestellt.

Die Abkirzungen fiir die Betriebsarten sind wie folgt:

- Standard:  Standardeinsatz eines rotatorischen Servomotors (Regelung mit Motor-Encoder)

- Full: Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder am rotatorischen Servomotor
- Lin: Einsatz eines linearen Servomotors
- DD: Einsatz eines Direct-Drive-Servomotors (DD)
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