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HINWEIS

Diese vorliegende Schnellanleitung gibt einen schnellstmoglichen Einstieg fir die Inbetrieb-
nahme und Einstellung der Servoverstérker der Serie MR-J3-T zur Tabellenpositionierung
(Punkt-zu-Punkt-Positionierung). Diese Anleitung behandelt nur die grundlegendsten Funktio-
nen und beschreibt, welche Schritte hierzu auszufiihren sind. Eine ausfiihrliche Beschreibung
des gesamten Funktionsumfangs und aller erhéltlichen Erweiterungen ist der entsprechenden
Betriebsanleitung zu entnehmen.

Die Servoverstarker der Serie MR-J3-T bieten zusétzlich folgende Hauptfunktion, auf die nicht
im Rahmen der Schnellanleitung eingegangen wird:

® Kommunikation mit serieller Schnittstelle zur Tabellenpositionierung

@ Steuerung der Positionierung mit optionaler Erweiterung MR-DS60 im
BCD-Zahlenformat

® Reglereinstellungen und Selbsteinstellungsfunktionen (Autotuning).

Sicherheitshinweise

Zur sicheren und ordnungsgemafen Installation des Gerétes sind auch die weiterfihrenden
Anweisungen der entsprechenden Betriebsanleitung zu befolgen sowie alle Sicherheitshin-
weise zu beachten.

Hinweise in der Schnellanleitung:

| Anwendungstipps und nitzliche Informationen.

Weiterflihrende Dokumentation:
@ Betriebsanleitung MR-J3-T (SH(NA)030061-A)
@ Betriebsanleitung MR-J3-T (SH(NA)030058-B) fiir CC-Link
@ Betriebsanleitung des CC-Link-Mastermoduls:
- QJ61BT11N

- A1SJ61BT11
- A1SJ61QBT11
- FX2N-16CCL-M

MR-J3-T
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Einleitung Vorbereitungen

1 Einleitung

Die Servoverstarker-Serie MR-J3-T ist grundsétzlich zum Zwecke der Antriebs-Positionierung
entwickelt worden. Hierbei handelt es sich um eine Punkt-zu-Punkt-Positionierung ohne Inter-
polation oder Trajektorensteuerung. Die einzelnen anzufahrenden Positionen werden in einer
Tabelle hinterlegt und kdnnen zyklisch, einzeln oder in beliebiger Reihenfolge mittels

@ Digitalsignalen
® CC-Link-Kommunikation
ausgewahlt werden.

Die Setup-Software MR-Configurator ermdglicht das einfache und komfortable Testen von
Positionierschritten im Testbetrieb.

1.1 Vorbereitungen

Fiir die Tabellenpositionierung, die in nachfolgenden Kapiteln beschrieben wird, sind
folgende Teile erforderlich:

@® Servoverstarker, z. B. MR-J3-10T

® Servomotor passend zum ausgewdhlten Verstérker
Zum Beispiel: MR-J3-10T -> auszuwéhlender Motor HF-KP13

Setup-Software MR-Configurator MRZJW3-SETUP221E Version CO
USB-Kabel MR-J3USBCBL3M zur Verbindung PC/Notebook mit Verstarker
Motoranschlussleitung MR-PWS1CBL-M-A1-L

Drehgeberleitung MR-J3ENCBL<M-A2-L

Stecker MR-J2CMP2 fur Klemmenleiste CN6

Netzzuleitungen, welche den anzuwendenden Installationsvorschriften entsprechen

Anschlussleitungen fur die Steuerklemmen

Bendtigt zur Positioniersteuerung mit Digitalsignalen:
® Stecker MR-J3CN1 fiir Klemmenleiste CN10
® Optionale Erweiterungskarte MR-J3-D01

Sinnvoll aber nicht zwingend erforderlich:

® Simulierbox und Klemmenleiste inkl. Anschlusskabel zu Testzwecken:
FX-Simulierbox (Art.-Nr.: 3386)
MR-TB50 Klemmenleiste fir CN10 (MR-J3-D01)
MR-J2M-CN1TBL+M Verbindungskabel zwischen CN10 und MR-TB50

MR-J3-T 1-1



Vorbereitungen Einleitung

Benoétigt zur Positioniersteuerung tiber ein CC-Link-Netzwerk:

® Q-Rack mit PLC und CC-Link-Modul QJ61BT11N
oder
A-Rack mit PLC und CC-Link-Modul A1SJ61BT11,A1SJ61QBT110oder FX2N-16CCL-M

® CC-Link-Kabel konform zu Standard Version V1.10

® Anschlusskabel zur Verbindung zwischen PC/Notebook und SPS-CPU
Q-Serie: SC-Q QC30R2
A- und FX-Serie: SC-09

® Programmier-Software GX IEC Developer zur Konfiguration des Datenaustauschs

HINWEIS Diese Schnellanleitung beschreibt beispielhaft die Inbetriebnahme eines Servosystems
bestehend aus Verstarker MR-J3-10T (1-ph., 230 V/100 W) und Servomotor HF-KP13. Es
sind ggf. die technischen Daten von abweichend einzusetzenden Geraten der Betriebsan-
leitung zu entnehmen.

1-2 s MITSUBISHI ELECTRIC



Mechanische Installation Montage der Erweiterung MR-J3-D01

2 Mechanische Installation

Die mechanische Installation der MR-J3-T-Reihe erfolgt identisch zu den Baureihen MR-J3-A/
MR-J3-B. Die Abmessungen der Verstarker MR-J3-T sind bei gleicher Leistung identisch zu
den Servoverstarker-Reihen MR-J3-A/MR-J3-B.

HINWEIS | Detaillierte Informationen bitte in der Betriebsanleitung nachschlagen.

2.1 Montage der Erweiterung MR-J3-D01

Vorgehensweise:

@ Entfernen der Abdeckung fir den Anschluss CN7 an der rechten Gehauseseite des
MR-J3-T

oberer

oberer
2. Fixierungspunkt

1. Fixierungspunkt

Abdeckung fur
Anschluss CN7 r

unterer
2. Fixierungspunkt

I—— unterer
1. Fixierungspunkt

Abb. 2-1: Montagepunkte der Erweiterung MR-J3-D01

@ Anbringen der Erweiterung MR-J3-D01 an den 1. Fixierungspunkten des Verstarkers und
den hinteren Einrastpunkten der Erweiterung. Die Erweiterung wird an den 2. Fixierungs-
punkten hérbar einrasten. Eine Verbindungen des Steckers CN7 am Verstarker sowie der
Erweiterung ist dann hergestellt.

®® Befestigung der Erweiterung an den Servoverstarker mit der mitgelieferten Schraube M4
entsprechend Abb. 2-2.
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Montage der Erweiterung MR-J3-D01 Mechanische Installation
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Abb. 2-2: Abmessungen flir die Schraubbefestigungen der MR-J3-D01

Die Demontage der Erweiterung erfolgt in umgekehrter Reihenfolge. Zum Entriegeln die
vertikal angebrachten Entriegelungsknépfe mit der Aufschrift ,Push“ nach innen driicken
und gleichzeitig die Erweiterung seitlich entfernen.

HINWEIS
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Erster Funktionstest

Anschlisse und Minimalverdrahtung zum Funktionstest

3

Erster Funktionstest

Das nachfolgende Anschlussbild in Abb. 3-1 stellt dar, welche Anschliisse mindestens herzu-
stellen sind, um einen MR-J3-T-Verstarker im Testbetrieb Uber die Setup-Software MR-Confi-
gurator betreiben zu kénnen. Mit Hilfe des Testbetriebs kann geprift werden, ob alle
Komponenten ordnungsgemaf funktionieren.

HINWEIS Fur erste Testlaufe und zur Parametereinstellung des Verstérkers kann auch die optional er-
héaltliche Bedieneinheit MR-PRU-03 verwendet werden.
Weitere Informationen sind der Betriebsanleitung der MR-J3-T-Serie zu entnehmen.
3.1 Anschlisse und Minimalverdrahtung zum Funktionstest
Servomotor
Lo CIFT
1-phasig e ST L .
200-230 V AC /lp = : }L; : ?-’53"* U | 2 | Motor
1oL v g:: v 3N
LON | W W | 4 NS
O Py 1 B K }
R E
CHEZ : *“.
o P | #
i C i B
790 ch2 |
] 2
L r—_ —H/J
CHE CHE
EMG DoooM
_;i.LM
T MRUADM
CH10
SOI\.
Abb. 3-1: Anschlussschema einer Minimalverdrahtung ohne Steuerklemmen
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Anschlisse und Minimalverdrahtung zum Funktionstest

Erster Funktionstest

3.1.1 Steckerkonfektionierung
Leistungs-Klemmenleiste fﬂ(gyj):;/_e‘:rﬁ!érker }\/A(l)q-_l‘fjgygi(tﬁrung
L1 I
5 CH20|
L -
NP1 [— Ancehluss I:
N !
P
P2 —| H Hr'-. "= I:l
o [l
- CMN3 ]
c L]
CNP2 | D CM1
i I CHAD|
L2 LY
y |'I CMNG ‘ -
CNP3 | V
|4 L |
- [
.
CN2
Steckerleiste CN2
4L
4 g
2 |mr=s|| 6 | [mos|| 10
LE' ﬁh'\-u_\__ T,
1 o H
P53 [~ 7 | BAT
MR WD /
Abb. 3-2: Steckerbelegung der minimal bendétigten Leistungs- und Steueranschliisse
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Erster Funktionstest Einstellungen fir den Funktionstest

3.2

Einstellungen fir den Funktionstest

Zur Aktivierung des Servoverstéarker-Motorausgangs sind die folgenden Eingangssignale
notwendig:

® EMG -> Sicherheitssignal
® SON -> Servo EIN

® LSP -> Endschalter rechts
® LSN -> Endschalter links

Diese Signale kdnnen mit dem Zuschalten der Netzspannung automatisch intern im Servover-
starker aktiviert werden.

Vorgehensweise:

@ Verbinden des PCs/Notebooks mit dem USB-Anschluss CN5 des Servoverstarker tber
Kabel MR-J3USBCBL3M

@ Starten des MR-Configurators und Durchfiihren der folgenden Einstellungen:
— Auswahl der Verstarker-Reihe MR-J3-T:

%% MR Configurator - Project name - (Axis1) [00Station] MR-13-T Servo amplifier connection USB
Project View | Setup Monitor Alarm Diagnostics Parameters Test Advanced-function Point-data Help
System settings...
Automatic demao..,
Chianging tonew status

[ Preject nam

Eﬁ [Axizt]

-2 Setup
-2 Parameter

@ Tuning
Device zetting
(@) Prameter copy

I~ B . PR P Y |

5% System Settings

Model Selection : [MR-J2-T j

_  [MR-J3-A
Station Selection © ||1p. 3-8

MR-J3-B Fully closed
MR-J3-B Linear

Communication Device ;

Baud Rate Selection : |-

Comm Port Selection |r~_UTD j

Connection selection
* Online
 Offline

OK Cancel

Abb. 3-3: Auswahl des Servoverstérkers

MR-J3-T



Einstellungen fir den Funktionstest Erster Funktionstest

— Parametereinstellung zur automatischen Aktivierung der Eingangssignale EMG, SON,
LSP/LSN:

Parameter PDO1 ,,Input signal automatic ON selection 1“ = 1C04

%% MR Configurator - Project name - (Axis1) [00Station] MR-J3-T Servo amplifier connection USB
Project View Setup Monitor Alarm  Diagnostics | Parameters Test Advanced-function Point-data Help

DEEE|E M | &l

Multi-axis parameter setting..,
Device setting...
Tuning...
Change list...
Detailed information...
Conyerter,.,

Parameter copy...

JREIET
Other settings | Constant I Maintenance | For system | Option card I Parameter block

Basic setting

| Basic setting (list) | Gain/Filter | Extension setting 11D setting | Extension control
Name Alls
| Input signal automatic ON selection 1 0000-FFFFh

=0laz For manufacturer zetting 0000-0000h
POO2 *0la3 Input =ignal automatic ON =zelsction 3 0000-FOFFh
PO0Z | D& Input :ignal automatic ON sslection £ [ [ 0000-FFO0h
pOOS  |On | For manufacturer setting | } 0000-0000h
PDOS  |"DI2 Input 2ignal devics selection 2 (CNE-2) [ [ 0-003Fh
POOT =03 Input zignal device zelection 2 (CNE-2) | 0-002Fh
PDOE =0la 'Input zignal device =slection £ (CHE-4) 000-003Fh
POOS =001 | Output zignal device zelection 1 (CNE-14) | 0000-0023Fh
PD10 002 Output signal device selection 2 (CNE-15) 0000-002Fh
PD11 D03 Output signal device zelection 3 (CNS-18) 0000-003Fh
PD1Z  |*DN1 | External DI function selection 1 | | 0000-FFFFh
FD1Z  |'DINZ  For manufacturer sstting | | 0000-0000h
PD14  |*DINZ | External Dl function sslection 3 | | 0000-FFFFh
PD1S  |*DIN¢ | For manufacturer setting | 0000-FFFFh
PD16_ |DIAB | Input polarity selection | 0000-0111h
POAT For manufacturer setting 0000-0000h
PD1& For manufacturer setting 0000-0000h
PO19 *0IF _Rezaonss level zetting | 0000-0115h

Ciouble click item to display detailed descriptiops
ReadAl | Write | Verify | Write Al | settogermun | Close

Abb. 3-4: Parametrierung zur automatischen Signal-Aktivierung.

— Den Servoverstarker ausschalten und wieder einschalten, damit die Parameterande-
rung wirksam wird.

s MITSUBISHI ELECTRIC



Erster Funktionstest Verfahrprofile konfigurieren

3.3 Verfahrprofile konfigurieren

Die Positionssollwerte, Verfahrgeschwindigkeiten, Beschleunigungs- und Bremsrampen wer-
den in Tabellenform hinterlegt. Nachfolgend werden alle Schritte zur Erstellung eines Verfahr-
profils beschrieben.

Vorgehensweise:

@ Auswahl des MenUpunkts ,Point table“ aus dem Men ,,Point data“

@ Im Fenster ,Point table list* fiir die benétigten Verfahrschritte zeilenweise Sollposition,
Verfahrdrehzahl und Beschleunigungs- und Bremsrampen eintragen:

— Sollposition (a) in um x 105™ (STM siehe e)
— Verfahrdrehzahl (b) in U/min

— Beschleunigungs- und Bremszeiten (c) und (d) in ms bezogen auf die
Motorbemessungsdrehzahl

5% MR Configurator - Project name - (Axisl) [00Station] MR-13-T Servo amplifier connection USB
Project View Setup Monitor Alarm Diagnostics Parameters Test Advanced-function | Point-data Help

EEEEIEERERIERIELEE: | rontabl..

Project Data List PN - point table list \o s
Project name f A
: File name:
Erdf 2xizt) a. b C d
; \ 4

Setup L 2 ¥ L 2
gl Paramster Nao. |Position Data| Speed Data | Accel Time | Decel Time | Dwell Time | A, Func. | M Code ﬂ
& Tuning il 2000,00 100 100 100 ] 0 0
Desice:setting 2 2000,00 300 100 100 0 0 0
e Pra.mster copy 3 5000,00 100 300 200 0 0 0
------ Paint tat - -
4 1500,00 200 100 100 0 ] a
9 5 1500,00 500 a0 100 0 a a
G 500,00 250 100 100 0 i i
7 2000,00 100 50 50 0 a 0
8 1000,00 200 100 100 0 1] ]
9 0,00 0 0 0 0 a a
10 0,00 0 0 0 0 ] ]
il 0,00 0 0 0 0 a ]
12 0,00 0 0 0 0 ] a
42 A nn a] al al i f f j

e _’_y Times Set STM to the same value as that of parametar PADS.
Insert Delete
Eead All Wirite Verify | Wirite All Close |

Abb. 3-5: ,Point table list“ mit den Tabelleneintrdgen zur Positionierung.

Um sicherzustellen, dass mit Auswahl eines Tabellen-Positionswertes keine nachfolgenden
Tabelleneintrage wirksam werden, muss das Feld ,Aux. Func.” flr jede Zeile die Werkseinstel-
lung (Wert ,,0%) behalten.

HINWEISE In den Werkseinstellungen ist mit dem Parameter PAO1 ,,*STY" ein absolutes Sollwertsys-
tem voreingestellt. D. h. alle Positionssollwerte werden auf den mechanischen Nullpunkt
bezogen. Alternativ kann ein inkrementelles Sollwertsystem eingestellt werden. Mit Hilfe
des Parameters PAO3 ,*ABS" wird das Positionserfassungssystem flr die Nullpunktfahrt
eingestellt (siehe Abschn. 4.3.).

| Mit Laden der Werkseinstellungen bleiben die Tabelleneintrage erhalten.

MR-J3-T 3-9



Funktionstest mit MR-Configurator

Erster Funktionstest

3.4

Funktionstest mit MR-Configurator

Mit MR-Configurator kdnnen die einzelnen Positionierschritte grob getestet und an die Applika-
tion angepasst werden. Die Einstellung des Parameters PA14 hat im Jog-Betrieb Uber
MR-Configurator keine Auswirkung auf die Drehrichtung. Die Drehrichtungsfestlegung vom
Wellenende aus betrachtet ist wie folgt:

® FORWARD -> Rotation entgegen dem Uhrzeigersinn
® REVERSE -> Rotation im Uhrzeigersinn

HINWEISE Da eine Nullpunktfahrt im Testbetrieb mit MR-Configurator nicht méglich ist, sollte zunachst
mit der Jog-Funktion die Ausgangsposition angefahren werden.
| Die Drehrichtung kann mit Parameter PA14im ,Single Step Feed“-Betrieb eingestellt werden.
3.4.1 Auswahl der Positions-Tabelleneintrage
Vorgehensweise:
@ Im Men ,Test* den Unterpunkt ,Single-step Feed“ @ anwahlen.
@ Den Positionswert, der aktiviert werden soll, durch Eintragen des zugehérigen
Tabelleneintrags @ auswéhlen.
(® Starten der Positionierung @.
% MR Configurator - Project name - (Axis1l) [00Station] MR-13-T Servo amplifier connection USB
Project View Setup Monitor Alarm Diagnostics Parameters | Test Advanced-function Point-data Help
EEEEIE IR EE S
Project Data List ek
- Operation wfo motor...
[—_j Pm]i’_j '_"ﬁms Forced output...
Elﬁ '|:1': Demo mode. ..
" =g Single-step Feed...
- =i Parameter
o Tuning
Device zetting
Pramster copy Aglil
o] Point takle
Pointtable No. 1 Start
(1255) A pauee
Restart
Femaining
distance clear
The SHIFT key can be used for Software forced stops. Close |
Abb. 3-6: ,Single-Step Feed*“-Fenster zum Testen der einzelnen Positionierschritte
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Positionierung mit Digitaleingdngen Erweiterung der Minimalverdrahtung

/L Positionierung mit Digitaleingangen

Dieses Kapitel beschreibt die Tabellenpositionierung mit den MR-J3-T-Verstarkern und der
Erweiterungskarte MR-J3-D01, wie sie in den meisten Anwendungsfallen bendétigt wird.

HINWEIS Werden flr Applikationen abweichende Funktionalitdten bendtigt, so ist die Betriebsanlei-
tung far weitere Anwendungsfunktionen zu Rate zu ziehen.
4.1 Erweiterung der Minimalverdrahtung

Zur Durchfiihrung eines ersten Funktionstests war nur die Minimalverdrahtung aus Abschn. 3.1
notwendig. Um einen standardméBigen Funktionsumfang realisieren zu kénnen, ist die Ver-
drahtung nun bezlglich des Netzspannungsanschlusses und der Steuerklemmenleisten CN6
und CN10 entsprechend Abb. 4-1 und 4-2 zu erweitern.

aaNOT-AUS AUs  EIN
S oL —~
0 O cJ.n o O +—{MC}
1211€]
Q O - SK
Servoverstarker Servomotor
NFB MC eNeT ]
. 5T s No oTo 7 of
1-phasig S > ] oL 1 .
200-230 V AC e PP (' Ho' Lo, | T Uo———u 2 Mot
. B Gl | i j il
1 QL e ——] 3~ N
1 i : : | M )
'ON | W W | 4 Yy
0 Py | T { &
—— Pz | PE
1 -J‘,: _o- T
1 ]
1 i_ C. Il
CN2 Geber
Geberkabel 73 b
e )
N
24V DC
NOT-AUS che,  TeomA
T 2 _ll_
DICOMm |
-'«Lr\-'l—-—!'ﬁ:}—l Alarm
1 N
24V DC TR ieis v “
24V DC £ 10 % MR-J3-D01
800 mA CN10
_|1_ [+7]
5 “D———{SON
Servo EIN

Abb. 4-1:  Einphasiger Leistungsanschluss des MR-J3-T-Verstérkers
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Erweiterung der Minimalverdrahtung

Positionierung mit Digitaleingdngen

Steckerleiste CN6 Steckerleiste CN10
A E—
1 28
TT— 2 27
— 3 28
1 14 4 29
2 l=me| 15| Rp 5 30
DOG | ALM = g - 31 -
4 lispl 7| 70 8 33
LSH 5 |sfalutu X 18. g 34
5 bood 19 10 35
11 38
7 20 12 37
B 21 13 33
14 39
3 22 15 40
10 23 15 41
— 17 42
11 24 18 43
12 25
19 44
= 5 20 45
21 45
22 47
_ 73 45
- 24 43
¢ 25 50
\__———_—_—_:Z_____‘)

Steckerbelegung CN10

1 [D][0]

2 DI

3 DI2

4 DI3

5 Dl4

6 DI5

7 Di6

8 DI7

13 DICOM
14 DICOM
21 SON
22 ACDO
23 ACD1
24 ACD2
25 ACD3
26 RES
32 MDO
35 ST1

36 ST2
37 DOCOM
49 INP

Abb. 4-2: Signalbelegung der Steckerleisten CN6 und CN10
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Positionierung mit Digitaleingdngen Erweiterung der Minimalverdrahtung

HINWEISE

24V DC£10% |zvoo 7 ees-Olce .
150 mA @ e |~ 14 | RD } RAT) y
|cns [ < o+
L —e-DICOM| & c | frad
= 15 | ALM —e—{Ra2}——+¢
pocom| 17 | e e = 1
NOT-AUS $—lo—EMG| 1 16| 2 p—th—ril
Naherungsschalter DOG| 2 1
Endschalter rechts L= | 3 max. 10 m
Endschalter links o——TLSN ]| 2 13 | IZ |
L. 26 |LZR |
: max. 10 m 1 lal
24 |LAR |
|12] L8]
MR-J3USBCBL3M CHNE 25 |LBR|
- (Option) 1] 23 | LG |
|— Plate| SD |
L0 _I._
24V DC + 10 % 22voc ;—4_ —Iki_?_-_-_ajl'_;t_‘l;_._q
0) | — 1 CN10
800 mA L + [ - -;_‘N'O 14 _preovo—————7— >
_— —oicowo| 13 | oy acon— L Gy o
| 22 [ACDO—e—{Rad—4
>~ | 37 | _ = P og
>™~0——— DI0 | 1 23 Jacoy—-()— » |~ Alarmcode
2 oDt 12 1 [ 24 |acor——n)——
~o—— D2 |3 —=Z —
Auswabhl - e o)
; ! —0 5 [aCD3 2Ty
Tabelleneintrag ! I3 | 4 £ N/
+—O0"O0—— DMK | 5 38 |mcooo)
—o o—— DI5 | &
: DI 7 39 |mcoct
‘—0“\")_ DI7 8 40 |wcooz2
SERVOEIN $—0"0———SON |21 | +—1—
RESET ¢—o0~o—— Res | 25 ol s
L |27 42 |[mcotoj
TL1 | 28 —_—
Te0 | @ 43 [mcD11}
TP1 | 30 44 |mucon2
{ OVR | 31 e —
AUTO/Manuell ¢ o5~ | MDo | 32 45 |Mcoy
TSTR| 33 46 |Pus|
PC 34 [E— {
Vorwarts $—0 ~0———— ST1 | 3 4 ey
Ruckwarts oo ST2 | 36 45 |cPol
lenzo 29 | e | {‘\}_ In Position
[P15R]| 13 = = s
SEL = max. 10 m
{ vC | 2 I
[N12R]| 15 CN20
[ 4 |[MO1]
11 | LG |
@ Es kann auch fiir alle Steuerklemmen | TLA | 12 14 |MO2|
eine 24-V-Spannungsversorgung mit e [ 9 |
1000 mA verwendet werden. [ SO jPatel |Pate] SD |

Abb. 4-3: Anschluss der Steuersignale in PNP-Logik (Source Logic)

Eine Kurzbeschreibung der Signale befindet sich im Anhang A.1. Die vollstandige Signalbe-
legung ist der Betriebsanleitung zu enthehmen.

| In dieser Anleitung werden alle Digitalsignale in Source-Logik (PNP-Logik) verwendet.

Wird der Servoverstéarker nicht wahrend eines ersten Funktionstests betrieben, so muss
das EMG-Signal aus Sicherheitsgriinden an den PIN 1 des Steckers CN6 angeschlossen
werden. Dem PIN 1 ist das EMG-Signal fest zugewiesen. Ohne EMG-Signal ist der Verstér-
ker bei entsprechender Parametrierung (siehe Abschn. 3.2) deaktiviert.
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Rucksetzen der automatischen Signalaktivierung Positionierung mit Digitaleingdngen

4.2 Rucksetzen der automatischen Signalaktivierung

Vorgehensweise:

@ Zuriicksetzen des Parameters PD01 auf den Wert ,0%

ﬁ:" Parameter Setting ) ;IQIEI

| | | | | FParameter klock |

Basicseiing | Basicseting(isti |  GainFiter | Extension sefting lis setting | |

X Name Units Setting rangs

FDO1 Input =ignal automatic ON selection 1 m 0000-FFFFh
PDO2 Ols2 For manufactursr setting 0000-0000h
FOO3 0] Input =ignal automatic OM zelection 3 0000-FOFFh
FOO4 Dlas Input =ignal automatic ON selection 4 0000-FFO0R
PDOS *0On For manufactursr setting 0000-0000h
FOOS =Dz Input =ignal device =election 2 (CNE-2) 0000-003Fh
FOOY 012 Input =ignal device =election 3 (CNE 0000-003Fh
PDO& *Di4 Input zignal device selection 4 (Ch 0000-002Fh
FOO9 001 Output =ignal device =election 1 (CNE-14) 0000-003Fh
FO10 002 QOutput =ignal device zelection 2 (CNE-15) 0000-003Fh
PDA1 *003 Output =ignal device selection 3 (CNS-18) 0000-002Fh
PD12 “DIN1 External DI function 2election 1 0000-FFFFh
PO13 *0INZ For manufacturer zetting 0000-0000h
PD14 *DIN3 External DI function zelection 3 0000-FFFFh
PO15 *0iN & For manufacturer zetting 0000-FFFFh
PO18 *0IAB Input polarity =election 0000-0111h
PDAT For manufactursr sstting 0000-0000h
FO18 For manufacturer zetting 0000-0000h

PO19 *0IF Rezponze

Annn Paratat] e

| =etting 0000-0115h

T fnan AnAn ATA .

Ciouble click item to display detailed descriptiop!
Read Al | Write | Verify | Write Al | setto defaut

Abb. 4-4: Ausschalten der automatischen Signal-Aktivierung.
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Positionierung mit Digitaleingdngen Nullpunktfahrt

4.3

4.3.1

Nullpunktfahrt

Die MR-J3-T-Verstérker sind werksseitig auf ein inkrementelles Positionserfassungssystem
eingestellt. D. h., dass die Istposition nach einem Ausschalten der Netzspannung des Verstér-
kers nicht bekannt ist und mit jedem Wiedereinschalten eine Nullpunktfahrt durchgefihrt wer-
den muss. Mit Parameter PC02 kann eine Betriebsart fir die Nullpunktfahrt ausgewéhlt werden:

Parameter PC02

0(0|0
Betriebsarten fiir Nullpunktfahrt (Home position return)
0: ,DOG" Betriebslart 6: ,Count” Betriebsgrt vorderes Verfahrende
1:,Count” Betriebsart (,Count type front end reference®)
2: ,Dataset” Betriebsart 7: ,DOG cradle” Betriebsart
3: ,Stopper” Betriebsart 8: Betriebsart ,DOG Signal vor Z-Phase*
4:  Ignorieren Nullpunktposition® (,DOG type right before Z phase reference”)
(,Home position ignorance®) 9: ,DOG" Betriebsart vorderes Verfahrende
5: ,DOG" Betriebsart hinteres (,DOG type front end reference®)
Verfahrende A: Betriebsart Z-Phasen-Referenz ohne DOG
(,DOG type rear end reference®) (,Dogless Z-Phase Reference")

Nachfolgend werden die beiden meist gebrduchlichsten Betriebsarten

1. Z-Phasen Referenzierung ohne DOG-Signal
2. DOG-Nullpunktfahrt

detailliert beschrieben. Die erstgenannte Betriebsart eignet sich fur einfache Anwendungen.
Die zweite Betriebsart wird haufig fiir Standardapplikationen verwendet.

Z-Phasen-Referenzierung ohne DOG-Signal

In dieser Betriebsart wird die Z-Phase des Drehgebers (Nullposition des Gebers) als mechani-
scher Maschinennullpunkt verwendet. Nur in Ausnahmefallen kann jedoch eine Maschine so
eingerichtet werden, dass sich der mechanische Nullpunkt exakt mit der Z-Phase des Impuls-
gebers deckt. Daher kann mittels Parameter PC06 ein Offset eingestellt werden.

Nach Aktivieren des Startbefehls Vorwértsdrehrichtung ST1 (oder ST2) wird die Nullpunktfahrt
mit der ,Drehzahl Nullpunktfahrt“ des Parameters PC04 gestartet. Nach Erkennen des Z-Pha-
sensignals des Impulsgebers bremst der Servomotor auf Stillstand ab. Danach wird die Nullpo-
sition mit PCO5 ,,Kriechdrehzahl“ (creep speed) exakt angefahren.

Der mechanische Nullpunkt kann, bezogen auf die Nullposition des Impulsgebers (Z-Phase),
um den ,Nullpunkt-Offset” PC06 verschoben werden. Mittels Parameter PCO7 kann fir den
Nullpunkt ein von Null abweichender Positionsweg angegeben werden.

Wourde die Nullpunktfahrt ordnungsgeman beendet, so gibt der Servoverstarker das ZP-Signal
aus.
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Nullpunktfahrt

Positionierung mit Digitaleingdngen

Ablaufdiagramm:

Auto/Manuell-Betrieb (MDO)

Z-Phase des Drehgebers

Nullpunktfahrt beendet (ZP)

Startbefehl
Vorwartsdrehrichtung (ST1)

Startbefehl
Rickwartsdrehrichtung (ST2)

EIN
AUS

Auswabhl Tabellennr. (DI0)

EIN
AUS

EIN
AUS

Solldrehzahl Servomotor

EIN
AUS

EIN
AUS

i

PCO04 ,Drehzahl Nullpunktfahrt®

PCO06 ,Nullpunkt-Offset”

4— PCO05 ,Kriechdrehzahl“

Abb. 4-5: Nullpunktfahrt in der Betriebsart ,,Z-Phasen-Referenzierung*
Nr. Kiirzel | Bedeutung Kurzbeschreibung
PA05 © *FTY Skalierungsfaktor | Wird hier benétigt, um den Nullpunkt-Positionswert auf das mecha-
fur Wegeinheiten | nische Koordinatensystem zu skalieren.
Pco2 © ZTY Betriebsart Auswahl des Ablaufs einer Nullpunktfahrt:
Nullpunktfahrt A: Betriebsart Z-Phasen-Referenz ohne DOG
(,Dogless Z-Phase Reference®)
PCco3 @ *ZDIR Drehrichtung 0: Aufsteigende Zahlweise der Drehgeberpulse
Nullpunktfahrt 1: Absteigende Zahlweise der Drehgeberpulse
PCO04 ZRF Drehzahl Startdrehzahl der Nullpunktfahrt bis zum erstmaligen Erkennen der
Nullpunktfahrt Z-Phase in [U/min].
PCO05 CRF Kriechdrehzahl Drehzahl zum exakten Anfahren der Nullposition in [U/min].
PCO06 ZST Nullpunkt-Offset Distanz zwischen Drehgeber Nullposition (Z-Phase) und mechani-
schen Nullpunkt in [pm].
pco7 © *ZPS Nullpunkt - Nullpunktfahrt stoppt bei erreichen der Position der Z-Phase. Flir
Positionswert diese Position kann eine von Null abweichende Wegkoordinate in
[105™pm] eingegeben werden.
Tab. 4-1: Parameter-Kurzbeschreibung

@ parameter wird erst nach Wiedereinschalten der Netzspannung wirksam.
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Positionierung mit Digitaleingangen

Nullpunktfahrt

Beispiele:

@ Als mechanischer Nullpunkt einer Maschine wird die Z-Phase des Impulsgebers definiert.

Die Nullpunktfahrt soll mit 200 min~"!

in der Drehrichtung durchgefiihrt werden, fir die die

Geberimpulse aufsteigend gezahlt werden.

Parametereinstellungen

¥ Parameter Setting TR o x|
i | | | | FParameter block
Basicseting | Basicseting(isti |  GaiFiter < Edensionsefing | yoseting | |
Ho. Abbr. | Name Value | Units | Setting rangs
PCO1 =00 For manufacturer sstting i} 0000-0002h
PCO2 *EPY, Hemes position return tvpe 0000-0004h0
PCO3 *ZDIR Home postticn return dirsction 0000-0001h
PCO4 ZRF Home postion return =peed 0-50000
PCOS Z5T Home position =hift diztance 0| um
PCOT *ZPs Home positien return position data 0 10"STHum
PCO8 OCT Moving distance after proximity dog 0| 10°SThium
PCOS ZTN Stopper type home position return stopper time: 100 me
PCA0 ZIT Stopper typs homs position return torqus limit valus e
PC11 CRP Reugh mateh cutput rangs Parametereinstellungen fur Beispiel
PCAZ Elaje: Jog =pesd
PC13 STC S-pattern acceleration/deceleration time conatant
PC14 BKC Backiazh compenzation
PC1E ORP For manufacturer 2etting 0000-0001h
PC15 MBR Electromagnetic braks seguence ocutput 0-1000
PCAT Z5P Zerp 2peed 0-10000
PC18 *BPS Alarm higtory clear 0000-0001h
PC18 *ENRS Encoder output pulze =election 0000-0021h
Double click item to display detailed description. /
Readal | Virite | Verify | wite &l ¥|  Setto defaut

Abb. 4-6: Relevante Parametereinstellungen fiir Beispiel 1

™

&% High Speed Monitor

Lp to four Amplifier Monitor Parameters can be displayed.

Current position

Servo motor speed

Within one-revolution
position

Maonitor select Clear

0,0 mm

0 r/min
0 pulse
Close

Abb. 4-7:
punktfahrt

Istwerte bei fehlerfreier Beendigung der Null-
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Nullpunktfahrt

Positionierung mit Digitaleingdngen

@ Es wird eine Nullpunktfahrt wie im 1. Beispiel durchgefiihrt. Zuséatzlich ist ein Versatz zwi-
schen mechanischen und Gebernullpunkt mit Parameter PC06 zu definieren.

Parametereinstellungen

+% Parameter Setting ;lglil
| | | | Parameterblock |

|
B

Basicseting | Basic sefting list) | Gain/Filter Exensionseting [ yosefting | |
No. Abbr. | Name Valug | Unitz | Setiing range
PCO1 *OrMD For manufacturer zetting 0000-0002h

PCO2 Y Home positien return type 0000-0004h
PCO2 *ZOIR Home position return direction 0000-0001h
PCOL ZRF Hems pesition return speed 0-50000
PCOS CRF Cresp speed

PCOS Home position shift distance

|

PCOT ZP5 Heme pesition return position data A0ASTHMum

PCOS DET Idoving distance after proximity deg

PCO9 ZTh Stopper type home pozitien return =topper time

PC10 ZIT Stopper type hoeme positien return tergue fimit value

PET1 CRP Reough match cutput range

PCiz  |loc Jog spesd

PC13 g [ S-pattern acceleration/deceleration time constant 0-1000
PC14 *BKC Backlazh compenzation 0-22000
PCAS ORP For manufacturer setting 0000-0001h
PC1& WBR Elec‘tromagnetic.t:rﬁk& sequsnce output 0-1000
PC17 Z&P Zero 2peed E0| r/mi 0-10000
PC18 *BPS Alarm history clear 0000-0001h
PE1S _'EIERS Encoder output pulze selection 0000-0021h

Ciouble click item to display detailed description.
Read Al | Write | Verify | Write Al | settoderaut | Close |

Abb. 4-8: Relevante Parametereinstellungen fir Beispiel 2. Der Versatz wird mit PCO6
angegeben.

& High Speed Monitor ) - |EI |£|

Up to four Amplifier Monitor Parameters can be displayed.

a

Nach durchgefiihrter Nullpunkt-
fahrt:

Current position
Der Servomotor hat den oben

angegebenen mechanischen
: Nullpunkt angefahren.
Servo motor speed 0 r/min Die Nullposition des Gebers wur-
de bereits um PC06 = 3000 um
Uberstrichen. Fir den verwende-

D : ten Motor entspricht dies 259.144
Wlthlp one-revolution 259144 pulse Impulsgeberpuise.
position

1
IManitar select I Clear | Close |

Abb. 4-9: |[stwerte bei fehlerfreier Beendigung der Nullpunktfahrt
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Positionierung mit Digitaleingdngen Nullpunktfahrt

4.3.2

DOG-Nullpunktfahrt

In dieser Betriebsart wird zur Umschaltung von ,Drehzahl Nullpunktfahrt* PC04 auf ,Kriech-
drehzahl“ PCO5 das DOG-Signal anstatt der Z-Phase des Impulsgebers verwendet (Abb. 4-6).
Mittels Parameter PD16 ,Polaritéat des Eingangssignals“ kann eingestellt werden, ob ein logi-
sches ,1“ Signal oder ein logisches ,,0“ Signal als aktiviertes DOG-Signal erkannt werden soll.

Der mechanische Nullpunkt kann, wie unter (D), bezogen auf die Nullposition des Impulsgebers
(Z-Phase) um den ,Nullpunkt-Offset“ PC06 verschoben werden. Mittels Parameter PCO7 kann
ebenfalls fir den Nullpunkt eine von Null abweichende Wegkoordinate angegeben werden.

Bedingungen fur das DOG-Signals:

Um sicherzustellen, dass die Z-Phase des Impulsgebers wahrend der Aktivierungsdauer des
DOG-Signals erkannt wird, muss das DOG-Signal folgende Bedingungen erflllen:

vV ot
L1 = 80° 7d L1 = Lange des DOG-Signals in [mm]
V = Drehzahl Nullpunktfahrt in [mm/min]
ty = Bremszeit in [s]

Lo =2.AS L2 =Lange des DOG-Signals in [mm]
AS = Wegstrecke bei einer Motorumdrehung in [mm]
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Nullpunktfahrt

Positionierung mit Digitaleingdngen

Ablaufdiagramm:

Auto/Manuell-Betrieb (MDO)

Auswahl Tabellennr. (DIO0)

Startbefehl
Vorwartsdrehrichtung (ST1)

Startbefehl
Ruckwartsdrehrichtung (ST2)

Solldrehzahl Servomotor

Z-Phase des Drehgebers

DOG-Signal

Nullpunktfahrt beendet (ZP)

EIN
AUS

EIN
AUS

EIN
AUS

EIN
AUS

EIN
AUS

EIN
AUS

PCO04 "Drehzahl Nullpunktfahrt"
PCO05 "Kriechdrehzahl"

— =

Y
|

| 1 1

! PCO06 "Nullpunkt-Offset"

AARLEAL AL AR AL

Proximity dog

| .

|

Abb. 4-10: Nullpunktfahrt in der ,DOG“-Betriebsart
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Positionierung mit Digitaleingangen

Nullpunktfahrt

Nr. Kiirzel | Bedeutung Kurzbeschreibung
PA05 © *FTY Skalierungsfaktor | Wird benétigt, um den Nullpunkt-Positionswert auf das mechani-
fir Wegeinheiten | sche Koordinatensystem zu skalieren, wenn ein Nullpunkt-Offset
eingestellt ist.
Parameterwert Skalierungsfaktor STM
0 1
1 10
2 100
3 1000
PC02 © ZTY Betriebsart Auswahl des Ablaufs einer Nullpunktfahrt:
Nullpunktfahrt 0: ,DOG“-Betriebsart
PCo3 © *ZDIR Drehrichtung 0: Aufsteigende Zahlweise der Drehgeberpulse
Nullpunktfahrt 1: Absteigende Zahlweise der Drehgeberpulse
PC04 ZRF Drehzahl Startdrehzahl der Nullpunktfahrt bis zum erstmaligen Erkennen der
Nullpunktfahrt Z-Phase in [U/min].

PCO05 CRF Kriechdrehzahl Drehzahl zum exakten Anfahren der Nullposition in [U/min].

PC06 ZST Nullpunkt-Offset Distanz zwischen Drehgeber-Nullposition (Z-Phase) und mechani-
schen Nullpunkt in [um] Der Nullpunkt des mechanischen Koordina-
tensystems bleibt erhalten.

pco7 © *ZPS Nullpunkt- Nullpunktfahrt stoppt bei Erreichen der Position der Z-Phase. Fir

Positionswert diese Position kann ein von Null abweichender Positionswert in
[105™pm] eingegeben werden.
PD16 @ *DIAB Polaritat des Auswabhl des logischen Pegels zur Erkennung des DOG-Signals:
Eingangssignals | 0: Aktiviertes DOG-Signal bei logisch ,,0“
1: Aktiviertes DOG-Signal bei logisch ,1¢
Tab. 4-2: Parameter-Kurzbeschreibung

@ parameter wird erst nach Wiedereinschalten der Netzspannung wirksam

Beispiel:

Der mechanische Nullpunkt befindet sich an der Position der Z-Phase des Gebers. Dieser Posi-
tion soll jedoch im mechanischen Koordinatensystem ein von Null abweichender Positionswert
zugewiesen werden.
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Nullpunktfahrt Positionierung mit Digitaleingdngen

Parametereinstellungen:

[P roramerersetmn I
| I | | | Parameter block |
Basicssting | Basicssting(ist) |  GainfFilter o ssting | |
No. Abbr. | Name | Value | Unitz | Sefling rangs
PCO1 *QNMD For manufacturer sstting 00a0 0000-0002h
PCO2 1Y Home position return type 0000-0004h
PCO3 *ZDIR Home position return direction 0000-0001h
PCO4 ZRF Home position return gpesd 0-50000
PCOS CRF Creep spesd 0-50000
PCOS Z5T Home position shift distance 065535
ST :zFs | Home position return position data 10°STHum _32768-32767
PCO& DCT Meving diztance after proximity dog
PCOS ZTH Stopper type home position return stoppsr time 100
PC10 Fan) Stopper type home pozition return torque limit valus
PC11 CRP Rough match output rangs 0 10*SThium
PC12 oG Jog =pesd 100 r'min
PC13 *51C S-pattern acceleration/deceleration time constant 0-1000
PC14  |*BKC  Backlash compensation l Parametereinstellungen fir Beispiel 0-32000
PC15 ORP For manufacturer =etting pejoniig 0000-0001h
PC1& MBR Electromagnetic braks ssquence cutput 100 mz 0-1000
PCAT Z5P Zero =peed 50| r/min 0-10000
PC18 "BPS Alarm hiztery clear oooo 0000-0001h
PC18 *ENRS Encoder output pulze =election gooo 0000-00210 & |
Double click item to display detailed description.
Read All | Wirite | Werify | Write All Setto default | Close |

Abb. 4-11: Relevante Parametereinstellungen fir das Beispiel. Der Nullpunkt Positions-
wert wird mit PCO7 eingestellt.

o
x

¥ High Speed Monitor

Up to four Amplifier Monitor Parameters can be displayed.
Nach durchgefihrter Nullpunkt-

fahrt:
Current position /

Der Servomotor hat die Geber-
nullposition gefahren welche
Servo motor speed 0 r/min auch der mech. Maschinen-
Nullpunkt ist. Im Koordinaten-
system der Maschine entspricht

diese Position ein Positionswert
Within one-revolution @ von 100 mm.
position

IMonitor select I Clear Close

Abb. 4-12: |stwerte bei fehlerfreier Beendigung der Nullpunktfahrt

Bestimmen des Positionswertes mit

X = PA05 « PCO7 in [mm]

Fir das vorliegende Beispiel bedeutet dies mit PA05 = 1 PC07 = 1000 [10°™ pm]
X =1000+ 10" pm
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Positionierung mit Digitaleingangen

Einstellungen fur die Positionierung

4.4

Einstellungen fir die Positionierung

Mit Hilfe der Erweiterungskarte MR-J3-D01 ist eine Tabellenpositionierung moglich, die eine
Auswahl von maximal 256 Tabelleneintrdgen mittels Kombination aus acht Digitaleing&dngen
ermdglicht. Tab. 4-3 zeigt die Codierung der Eingangssignale und den resultierende Positions-
tabelleneintrag.

Kombination von digitalen Eingangssignalen Auswahl
Positionstabellen-
DI7 DI6 DI5 DI4 DI3 DI2 DI DIO eintrag
0 0 0 0 0 0 0 1 1
0 0 0 0 0 0 1 0 2
0 0 0 0 0 0 1 1 3
0 0 0 0 0 1 0 0 4
1 1 1 1 1 1 1 0 254
1 1 1 1 1 1 1 255
Tab. 4-3: Auswahl eines Positionstabelleneintrags abhédngig von der Beschaltung

Eingangssignale

Werksseitig wird ein inkrementelles Positionserfassungssystem zugrunde gelegt (PA03 ,,Posi-
tionserfassungssystem®). D. h., dass die Istposition nach einem Ausschalten der Netzspan-
nung des Verstarkers nicht bekannt ist und mit jedem Wiedereinschalten eine Nullpunktfahrt
durchgeflihrt werden muss. Die Sollwertvorgabe erfolgt mit der Werkseinstellung des Parame-
ters PAO1 ,Betriebsart Positionierung® mit Absolutsollwerten.

Nr. Kiirzel | Bedeutung Kurzbeschreibung
PAO1 © *STY Betriebsart 0: Sollwerte im Absolutwertsystem
Positionierung 1: Sollwerte im Inkrementalwertsystem
PA03 © *ABS Positions- 0: Inkrementelles Positionserfassungssystem
erfassungssystem | 1: Absolutes Positionserfassungssystem
PA05 © *FTY Skalierungsfaktor | Wird benétigt, um den Nullpunkt-Positionswert auf das mechani-
fir Wegeinheiten | sche Koordinatensystem zu skalieren, wenn ein Nullpunkt-Offset
eingestellt ist.
Parameter- | Skalierungsfaktor | Wertebereich der
wert STM Positionssollwerte
0 1 —-999,999 .. +999,999
1 10 —9999,99 .. +9999,99
2 100 —99999,9 .. +99999,9
3 1000 —999999 .. +999999
Tab. 4-4: Parameter-Kurzbeschreibung

@ Parameter wird erst nach Wiedereinschalten der Netzspannung wirksam
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Einstellungen fiir die Positionierung Positionierung mit Digitaleingdngen

HINWEIS

Nachfolgend werden Beispieleinstellungen zur Konfiguration weit verbreiteter Positionieran-
wendungen angegeben:

Vorgehensweise:

@ Auswahl des inkrementellen Positionserfassungssystem mit PAO3 *ABS
@ Sollwertvorgabe als absolute Sollwerte mit PAO1 *STY
(® Einstellen eines Skalierungsfaktor mit Parameter PA05 *FTY = 1 => 10-fach

Resultierendes Positionserfassungssystem:

min. Absolutwert max. Absolutwert
~9999,99 0 +9999,99

i

L)

Wertebereich der Positionssollwerte
in [10°™ pm]

Abb. 4-13: Wirksamer Wertebereich der Positionssollwerte flir das Beispiel

+% Parameter Setting N - o) x|
| I | FParameter block

| Basic setting (list) | GainfFilter | Extension setting | 140 setting |
Control mode selection (*STY) Regenerative brake option selection (*REG)
Regenerative brake option |Regen. brake option is not used j

eeding function selection (*FTY)
"Absolute position detection system selection (*ABS) | \anual pls. gen. multiplication |1 time =z
: Ct = ; j:]: Fed len. multiplication{STM} 57 i T
1 y 10times
ABS system sel. Usedin incremental system b (: ____ S
- Follow-up selection at seno-off or emergency stop (*fAOP - Elactronic gear setting(*CINX,*CD’
‘ Follow-up at servo-off or emergency stop Invalid x

(LI TENRl-{ll Ab s olute value command system

Eleftronic gear numerator E lct gear
~ In-position range (INB) \\ | Eleckonic gear denominator 1K
‘ 100 um(0-10000) (Comman gl A £
Parametereinstellungen fur Beispiel -
~Forward /Reverse rotation torque limit {TLP, TLN) 9 P17 futo tuning made 1 b
Forward rotation torque limit | 1000 %i0.0to 100,00 | ST T I12 &l
Reverse rotation torque limit | 1000 %0010 100,03 Encoder Output pulse {*ENR)

| 4000 pulselrev(1-65535)

5T1 coordinate system selection Select the dividing ratio with extension setting PC19 (*ENRS).

|CC"."." dir. at adrs. incremented, CW dir. at adrs. decremented j /9

Double click item to display detailed description.
Read Al | Wit | Verify | Wirite Al Setto default | Close |

Abb. 4-14: Relevante Parameter zur Bestimmung der Vorgabe der Positionssollwerte

" Rotation direction selection (*POL)

Werden Sollwerte im Inkrementalwertsystem eingegeben, so ist es nicht mdglich einen
Drehrichtungswechsel Gber die Positionstabelle zu erhalten. Dies ist nur Gber Umschalten
der Startbefehle mdglich (ST1/ST2) méglich.
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Positionierung mit Digitaleingangen

Einstellungen fur die Positionierung

@ Konfiguration der Tabelleneintrage fiir die einzelnen Positionierschritte, in den mit (@) bis
(@) nummerierten Spalten

&% point table list

"0 @ o 0

=10ix]

v
Mo, | Position Data| Speed Data | Accel Time | Decel Time | Dwell Time | Aux. Func. M Code il
i 2000,00 100 100 100 0 0 0
2 3000,00 2000 100 100 0 0 0
3 5000,00 300 300 200 0 0 0
4 1500,00 1500 100 100 0 0 0
B 1500,00 500 80 100 0 0 0
i 500,00 280 100 100 0 0 0
7 2000,00 1235 50 &0 0 0 0
8 1000,00 300 100 100 0 0 0
9 0,00 0 0 a 0 0 0
10 0,00 0 0 a 0 0 0
i 0,00 0 0 a 0 0 0
12 0,00 0 0 a 0 0 0
12 nan N n n n N n j

3T |1|:| vl Times Set 3TM ta the same value as that of parameter PADS.

Insert Delete

Read All irite Verify | writean | Close |

Abb. 4-15: Beispiel fiir eine Positionieranwendung mit 8 Positionierschritten

Wissenswertes zum Editieren der Tabelleneintrége:

® Die Spalte ,Aux. Func.” darf firr jede Zeile nur auf Null eingestellt werden. Ansonsten wird

nach Beendigung eines Positionierschrittes einer Tabellenzeile sofort in die nachfolgende
Zeile gesprungen und somit der néchste Positionierauftrag gestartet, ohne dass die Kom-
bination der Eingangssignale geéndert wurde.

In der Spalte ,Dwell Time“kann eine Verzégerungszeit, zwischen Erreichen der Zielpositi-
on des entsprechenden Positionierschrittes des Zeileneintrages und dem automatischen
Weiterspringen auf den nachsten Zeileneintrag angegeben werden. Dies macht nur Sinn,
wenn mehrere Positionierschritte automatisch und ohne Anderung der Eingangssignale
ablaufen sollen.

Mit der Schaltflache ,Insert“kann eine weitere Zeile oberhalb einer angewéahlten Zeile ein-
gefugt werden. Mit der Schaltflache ,Delete” kbnnen einzelne Zeilen geldéscht werden.

Die Funktion ,Verify“ Uberprift, ob die Positioniertabelle des MR-Configurator mit der ab-
gespeicherten Tabelle eines angeschlossenen Servoverstarkers tUbereinstimmen. Wur-
den Unstimmigkeiten festgestellt, so wird eine Meldung ausgegeben.

Verify-e x Zeilennummer mit unter-
m —I schiedlichen Werten im

Servoverstarker und in
/

T MR-Configurator
L] ':,

Ok

MR-J3-T



Einstellungen fiir die Positionierung Positionierung mit Digitaleingdngen

HINWEIS

4.41

@ \Vor Starten einer neuen Positionierung ist der Startbefehl ST1/ST2 zu deaktivieren. Da-
nach erfolgt die Auswahl eines neuen Tabelleneintrags mit DIO bis DI7. Dann Starten Sie
die Positionierung mit ST1/ST2.

® Tabelleneintrége werden nicht zuriickgesetzt, wenn die Werkseinstellungen gesetzt werden.
® Werden Tabelleneintrdge verandert, so ist kein Wiedereinschalten des Servoverstarkers
erforderlich.

| Fur weiterfihrende Informationen ist die Betriebsanleitung zu Rate zu ziehen.

Importieren und Exportieren von Positionstabellen

Es gibt prinzipiell zwei Wege die Positionstabelle eines Projektes zu sichern, um sie nachfol-
gend bearbeiten zu kénnen und wieder in MR Configurator zu laden:

@ Abspeichern der Positionstabelle als eine Datei mit der Endung ,,.ptb*“. Dadurch wird eine
einfache Textdatei erzeugt, die mit Hilfe eines Texteditors bearbeitet werden kann.

@ Abspeichern der Positionstabelle als Datei mit der Endung ,,.csv*. Diese Datei kann mit
einem Programm zur Tabellenkalkulation (z. B. Excel) bearbeitet werden.

Vorgehensweise:

@ Das Fenster ,Point table list* muss gedffnet und aktiv sein.
@ Abspeichern der Positionstabelle:

85 MR Configurator - Project name - (Axisl) [00Station] MR-J3-T Servo amplifier connection USB
Project View Setup Moniter Alarm Diagnostics Parameters Test Advanced-function Point-data Help

Mew Project... |'J]|'|'l | ®~ ﬁ‘;’ | @ | @ < ﬁ

Open Project...

Close Project Speichern unter ]
Save Project

SmiE PO Speichem in: [ (5 Test_MRJ2-T | & Bk E-

Bpoint.pﬂ:

Save Image, ..

Dateiname: < itest_'l ) / j Speichem I

j Abbrachen |

Qb y

Abb. 4-16: Exportieren einer Positionstabelle zur Datensicherung oder Weiterverarbeitung
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Positionierung mit Digitaleingdngen Einstellungen fur die Positionierung

® Offnen einer Datei mit den Daten der Positionstabelle:

¥ MR Configurator - Project name - (Axis1) [00Station] MR-J3-T Servoamplifier connectionUs8
Project View Setup Momitor Alarm  Diagnostics Parameters Test Advanced-function Point-data  Help

Mew Project...

Open Project...

M| B @ BEBOa
ofinen 21x|
Suchenin: | () Test_MR-J3-T ] « @k E-

|3 paint.pth

|ose Project

Sawve Project
Save As Project...

Save File...
Save Image. ..

Exit

ung

Dateityp: I',ptb i J Abbrechen /l
D %
-.CSV

Abb. 4-17: Importieren einer Datei mit Daten der Positionstabelle

Ndzwerlmgeb Diateiname: I / j Offrien
-

% Point table list o ] 1
File name: DiDaten\Projelkte\ntern'Test_MR-J3-Titest csv
Mo, |FPosition Data| Speed Data | Accel Time | Decel Time | Dwell Time | Aux Func. M Code il
1 200000 100 100 100 0 0 0
2 3000,00 2000 100 100 ] 0 0
3 5000,00 300 300 200 0 0 0
4 1500,00 1500 100 100 0 0 0
5 1500,00 500 80 100 0 0 0
B 500,00 250 100 100 ] 0 0
T 200000 1235 50 50 0 0 0
g 000,00 300 100 100 ] 0 0
= 0,00 0 0 0 0 0 0
10 0,00 ] 0 0 ] 0 0
11 0,00 0 0 0 0 0 0
12 0,00 ] 0 0 ] 0 0
43 nnn n n il n n n LI
ST |1|j vl Times Set ST to the same value as that of parameter PADS.
Insert Delete
Read Al \Write Verify | writean | Close |

Abb. 4-18: Importierte ,.csv“-Datei mit Daten der Positionstabelle
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4.5

HINWEIS

Funktionstest der Positionierung mit Digitaleingangen

Zum Setzen der Digitaleingdnge zur Auswahl der Positionseintrage ist eine einfache Steue-
rungseinheit, wie z. B. PC, Mini-SPS oder HMI erforderlich.

Um die vollstadndige Funktionsfahigkeit der Positionierung testen zu kénnen ohne zusétzlichen
Aufwand durch Programmierung und Installation einer Steuerung zu haben, werden in diesem
Abschnitt einige Hilfestellungen gegeben.

In Abb. 4-19 ist beispielhaft ein Hardware-Testaufbau ohne externe Steuerung angegeben.

Hierbei ist zu beachten, dass mittels der FX-Simulatorbox maximal 14 Digitaleingédnge gesetzt
werden kénnen.

Servomotor
NFB MC T T I—
) §Ta o0 45 -h_"
rohasig <2 SP—9L  eweal
200-230 V AC 5B ———2° Lo, | ¢ U 2\, Motor
1 : RTE o o S— Y 3 _._>" ™
1 L 3
P 7 a M)
 WoT— | W M
- # /
PEL
1 O
I 1
I @Oy :\ i
i - 1
CN2 Geberkabel —— G?bi;
e
1 Personal-
computer
CN5 o
©@ MR-J3USBCBL3M '_}‘ w) | D
Kabellange: 3 m : e 5
CN6_
© MR-J2CMP2 gl e
© MR-J2M-CNT1TBL-M D i
Kabellange: 0,5-1 m N
_______________ i
O MR-TBSO MR-J3-D01 ; 1
‘ =41
| ]: S -FX-SimuIatorbox
CN10
24V DC
24VDC | gpannungsversorgung

Abb. 4-19: Testaufbau zur Simulation der Positionierung mit Digitaleingédngen

Der oben aufgefiihrte Testaufbau verzichtet zur einfachen Durchfihrung von Tests auf
samtliche SicherheitsmaBnahmen (NOT-AUS). Daher ist der Aufbau nur unter einer Test-

umgebung zu verwenden, in der sichergestelltist, dass im Fehlerfall keinerlei Gefahr fiir Ma-
schinen oder Menschen entstehen kénnen.
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Positionierung mit Digitaleingangen Funktionstest der Positionierung mit Digitaleingédngen

Mit Hilfe des MR-Configurators kénnen alle Eingange und Ausgénge des MR-J3-T inklusive der
Erweiterungskarte MR-J3-D01 beobachtet werden.

Vorgehensweise:

@ Verbinden des PCs/Notebooks mit den USB-Anschluss CN5 des Servoverstarker Gber
Kabel MR-J3USBCBL3M

@ Starten des MR-Configurators und Durchfiihren der folgenden Einstellungen:
— Auswahl der Verstarker-Reihe MR-J3-T

— Auswahl der Erweiterungskarte MR-J3-D01

~Lix]

ption unit selection

@elecﬂon: MR-J3-T o jMR-JZi—Dm -
Station Selection : Ioo \

Communication Device : [Servo amplifier connection USB “

Baud Rate Selection : |s.|_JT::»

R i K T K

Comm Port Selection : [4LT0

Connection selection
& Online:

¢ Offline

r Reading setting range of
oK l Cancel parameters.

Abb. 4-20: Einstellungen in MR-Configurator zur Diagnose des MR-J3-T mit Erweite-
rungskarte MR-J3-DO1

AnschlieBend kénnen die Signale der Erweiterungskarte tiber ,,Option unit I/F display” kontrol-
liert werden.

+¥ MR Configurator - Project name - (Axis1) [00Station] MR-J3-T Servo amplifier connection USB Option unitz=MR-13-D01
Project View Setup | Monitor Alarm Diagnostics Parameters Test Advanced-function Point-data Help

Display all...
Multi-axis display all, .,

Input/Output 1F display...

Abb. 4-21: Auswahl des Klemmenmonitors ,,Option unit I/F display*”

MR-J3-T



Funktionstest der Positionierung mit Digitaleingdngen Positionierung mit Digitaleingdngen

i
[ ]on < MR-J3-D01 >
|:| ‘OFF CHN10 CHN10
Di0 1 ~ Device setting gl 22 ACDD
Input signal DIt 2 = &l 23 ACD1 Qutput signal
DiI2 3 = =~ 24 ACD2
[a]k] 4 — # 25 ACD3
Dl4 5 - -4 38 MCDO0
DI5 5 = S5 39 MCD01
DI6 7 o < 40 MCDD2
DI7 8 b - 41 MCDO3
e g - - 42 MCD10
- 10 B e 4 MCD11
- 1 - 44 MCD12
- 12" B = 45 MCo13
= 15 b 4 46 PUS
= 16 | - a7 MEND
7 B - 48 CPO
— 18 F - 49 INP
- 19 -
—— 2{] =
SON 21 B
RES 26 &
TL 27
TL1 2 -
TPO 29 K
TP1 30 B
OVR 1 F
D 2 =
TSTP 33 B
PC 34 |
ST1 35 B
872 K-
CHN20
_ p.00 vV < 4 M01
o00Y { 14 102
CN20 Hel
Ve 2 Hoze v (oo % ——pl
TLA 12 ,26 Vo (2.6 % ) |
(100%:Max torque) &J

Abb. 4-22: Fenster des Klemmenmonitors ,,Option unit I/F display*”
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Positionierung tber CC-Link-Netzwerk Erweiterung der Minimalverdrahtung

9

HINWEIS

5.1

Positionierung Uber CC-Link-Netzwerk

Alternativ zur Steuerung der Positionierung des MR-J3-T mittels Digitalsignalen kann die Posi-
tionierung auch Uber ein CC-Link-Netzwerk erfolgen.

Es muss sichergestellt sein, dass die Erweiterung MR-J3-D01 nicht an den Verstarker an-
geschlossen ist. Ansonsten ist die CC-Link-Kommunikation deaktiviert.

Erweiterung der Minimalverdrahtung

Die Minimalverdrahtung aus Abschn. 3.1 ist um den Anschluss des CC-Link-Kabels und der
Anschlisse am Stecker CN6 zu erweitern.

24vDC® Servoverstarker
@
+ CNG6 W"— Betriebs-
— CN6 14 | RD @ bereitschaft
ﬂ—- ®
DicomM| 5 15 | ALM @ Fehler
Docom| 17 » Referenzpunkt
Externer NOT-AUS @@ EMG | 1 16 | zP @ erreicht
DOG-Naherungsschalter DOG| 2
® Endschalter Vorwértsdrehung ® LSP 3 =1om
P ® - —
Endschalter Riickwértsdrehung LSN | 4 13 1Lz I:l:II:EnCOder aluogange
L <10m 26 [L7R |+ — (Differentialausgénge

! 11 LA Encoder A-Phasen-Impuls
**************************************** - - - 24 | LAR —— o : (Differentialausgénge

|
| 12 | LB — — Encoder B-Phasen-Impuls
! 25 | LBR — ; ‘:(Differentialausgénge
Kommunikationskabel : 23 LG _._,—.:L,Masse
MR-J3USBCBL3M  |CN5| Genl sD 1~

Abb. 5-1: Verdrahtung fiir den Betrieb des Servoverstérkers tiber ein CC-Link-Netzwerk

@ Achten Sie auf korrekte Erdung von Servomotor und Servoverstérker.
Zur Vermeidung eines elektrischen Schlags missen Sie die Schutzleiterklemme (PE) des
Servoverstarkers, gekennzeichnet mit = , mit der Erdungsklemme des Schaltkastens ver-
binden.

@ Achten Sie bei der Diode auf korrekten Anschluss. Ein verkehrter Anschluss der Diode fihrt
zu fehlerhaftem Verhalten des Servoverstérkers und verhindert das Aussenden von Signa-
len, die wichtige Schutzeinrichtungen wie NOT-AUS oder andere steuern.

@ Ein NOT-AUS-Schalter muss eingesetzt werden.

MR-J3-T



Erweiterung der Minimalverdrahtung Positionierung tber CC-Link-Netzwerk

® SchlieBen Sie eine Spannungsversorgung von 24 V DC + 10 % und 150 mA fir die externe
Beschaltung an. Die Stromaufnahme betragt 150 mA, wenn alle Ein- und Ausgénge belegt
sind. Bei geringerer E/A-Belegung kann der Netzteilstrom entsprechend reduziert werden.

® Vor der Betriebsaufnahme miissen das externe NOT-AUS-Signal (EMG) und die Signale

LSN und LSP eingeschaltet werden.

® pas Fehlersignal (ALM) ist, solange kein Alarm auftritt, immer eingeschaltet (Sicherheits-

schaltung).
@ Verwenden Sie die Software MRZJW3-SETUP 211E.

Der Anschluss CN3 ermdglicht auch eine RS422-Kommunikation mit einem Personalcom-
puter oder einer Bedieneinheit. Eine gleichzeitige Verwendung der USB-Kommunikation
(Anschluss CN5) und der RS422-Kommunikation (Anschluss CN3) ist nicht mdglich.

Personalcomputer

RS232C/RS422-Wandlerkabel

zum RS232C-Anschluss

oder

Bedieneinheit
MR-PRUO3

EIA568-konformes Kabel (10BASE-T-Kabel o. A.)

® Die Beschaltung gilt fiir negative Logik.

M

Servoverstarker

CN3

]
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Positionierung tber CC-Link-Netzwerk Erweiterung der Minimalverdrahtung

Anschlisse flir das CC-Link-Netzwerk

|

|

|

|

CC-Link- SLD | SLD :

Mastermodul 3.

(2.B. QUE1BT r\llj) DG DG MR-J3-T

1 1

g o | 05 :

DA —oDa |

| |

Abb. 5-2: Verdrahtung zwischen Servoverstédrker und CC-Link-Mastermodul

HINWEIS Fir den physikalisch ersten und letzten Teilnehmer des CC-Link-Netzwerkes ist ein Ab-
schlusswiderstand jeweils an die Klemmen DB und DA anzuschlieBen. Der Widerstandwert
ist abhangig von der Leitungslénge. Einzelheiten sind der Spezifikation der Version V1.10
zu entnehmen.
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Einstellungen zur CC-Link-Kommunikation Positionierung tber CC-Link-Netzwerk

5.2 Einstellungen zur CC-Link-Kommunikation

5.2.1 Einstellungen am Servoverstarker

Nachfolgend wird angenommen, dass bereits ein CC-Link-Netzwerk mit folgenden Spezifika-
tionen besteht:

® Ubertragungsgeschwindigkeit 156 kBit/s
@® Masterstation ist das Modul QJ61BT11N, integriert in ein Q-System mit Q02H-CPU

Vorgehensweise:

@ Einstellung der reservierten Stationen

— ! III
,—J—_ I \ Werks- 1 reservierte Station
S _'L,f einstellung
S1
—u|
* 2 reservierte Stationen

Abb. 5-3: Schalterstellung von S1 zur Einstellung der Anzahl der reservierten Stationen

@ Einstellen der Stationsadresse (max. 64):

x1 x10
3 3
bW = & P
"jf Y — ""'.rf k\,—l

héherwertige

niederwertige

Ziffern

Abb. 5-4: Schalterstellung von x1 und x10 zur Einstellung Stationsadresse
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Positionierung tber CC-Link-Netzwerk Einstellungen zur CC-Link-Kommunikation

® Einstellen der Ubertragungsgeschwindigkeit:

MODE

—\ a0

|
-
" |

— I'HI\_ _/'ﬂ"
5%/

B

Baudrate

158khbps

E25kbps

2. 5Mbps

oMbps

10Mbps

| GAE I NI =]
[}

N

Abb. 5-5: Mode-Schalterstellung zur Einstellung der Ubertragungsgeschwindigkeit

HINWEIS Die Abschnitte Abschn. 4.2 bis 4.4 beschreiben die Parametrierung, die auf der Seite des
Servoverstarkers zur Tabellenpositionierung notwendig ist. Bei Bedarf sollten diese

Abschnitte durchgearbeitet werden.
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Einstellungen zur CC-Link-Kommunikation Positionierung tber CC-Link-Netzwerk

5.2.2 Konfiguration des Datenaustauschs mit GX IEC Developer
In der Regel wird die Méglichkeit der Positionierungssteuerung tber ein CC-Link-Netzwerk ver-
wendet, wenn neben der Steuerung des Verstarkers ein SPS-System fir weitere Automatisie-
rungsaufgaben in einer Anwendung bendtigt wird. Daher werden nur die notwendigen
Einstellungen zur Einbindung des Servoverstérkers in das Projekt ausfuhrlich beschrieben.
Vorgehensweise:
Offnen eines bereits bestehenden Projektes in GX IEC Developer:
@ Auswahl ,Netzwerk“ @ im Projektverzeichnisbaum im linken Fenster
@ Auswahl ,CC-Link“ @ im Fenster ,Network Parameter”
® Im o6ffnenden Fenster ,Network parameters: Setting the CC-Link list“ die Einstellungen
aus Abb. 5-6 vornehmen @.
£3 2007_03_6 - GX IEC Developer -
“ Project Object Edit Tools Onlne Debug View Extras Window Help
R ER s 28> RO SHm eS| mmmn|
I -‘-lill Bl Network parameters Setting the CC-Link list. =]
Project [d:\Daten\Projekte\Inte -]
;I:;:;'IE::::'I Mo, of boards in module |1 'I Boards Blank: no zetting.
G PLC :
Nl
: p . Start /0 Mo [{]
¢ -l Module Configuration 0 ’ : : e
e perational setting Operational geltings
"Ell:@' Task_Pool m *® Tupe Master station -
-3 DUT_Pool Master station data link tupe PLC parameter auto start =
b LI‘J Global_Vars MELSECNET /Ethemet | Mode Fiemole net(yer Lmade) o
#-2 POU_Pool T | &l connect count (a) —»—,
el : Remate input(F] — #100
CElrk | Remote output(F'] (b) 100
Remote reqisterFiwi] 0100
Cancel | Flemate reaisterl P 0200
Wer. 2 Bemote input[Bi<]
Wer.2 Remate outout[FY]
9 Ver.2 Remote register] B
*er.2 Remate reqiste R
Special relay[SB]
Special reqistar(S
Fetry count 3
Automatic reconnection station count () 1
Stand by master station Mo
PLC down select Stop -
Scan mode setting Azpnchronous -
Delay infarnation setting 0
Station information zetting Station infarmation
Femate device station initial zetting | riitial zattings b
Interupt setting Inberrupt sethings
\ L
1 | e
Abb. 5-6: Einstellungen in GX IEC Developer zur CC-Link-Kommunikation zwischen
Steuerung und Servoverstérker
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Positionierung Uiber CC-Link-Netzwerk

Einstellungen zur CC-Link-Kommunikation

HINWEIS

Anmerkungen zu den Netzwerkeinstellungen:

(a) Imvorliegenden Beispiel ist nur ein Servoverstérker am CC-Link-Netzwerk verbunden. Der
Wert ist ggf. um die tatsachliche Anzahl der Slave-Stationen zu erhéhen.

(b) Auswahl Uber welche Bits bzw. Datenwdrter der Servoverstéarker angesteuert werden soll.
Mit den vorliegenden Zuweisungen ergibt sich folgende Zuordnung:

PLC -> Servoverstarker Servoverstarker -> PLC
PLC I/Os Register Signal PLC I/Os Register Signal
Y100 RYnO SON X100 RXn0 RD
Y101 RYn1 ST1 X101 RXn1 INP
Y102 RYn2 ST2 X103 RXn3 ZP
Y103 RYn3 DOG X11A RX(n+1)A ALM
Y104 RYn4 LSP
Y105 RYn5 LSN
Y106 RYn6 MDO
Y10A RYnA DIO HINWEIS:
Y10B RYnB DI Die Signale DI5, DI6, DI7 stehen nur zur
Y10C RYnC DI2 Verfligung, wenn der Verstarker 2 Stationen
Y10D RYnD DI3 darstellt.
Y10E RYnE DI4
Y10F RYnF RES
Tab. 5-1:  Signalzuordnung

(c) Einstellung des Slave-Stationstyps:

CC-Link station information. Module 1 x|
Expanded Exclusive station Remaote gtation Rezervedinvalid |Inteligent buffer selectjword] &
5 tation Mo, Station type cyclic setting count points station select Send | Receive Automatic__]
141 |Remote device station w ||single w |Erclugive station 1 = |32 paints = |No getting A [ hd
Default | Check i End I Cancel I

Abb. 5-7: Einstellung erméglicht auch den Datenaustausch von Datenwérten

@ Verbindung zwischen PC und der PLC aufbauen und das modifiziert Projekt auf die Steue-
rung Ubertragen.

Konnte eine CC-Link-Verbindung zum Servoverstarker aufgebaut werden, so leuchten die
Status-LEDs L.RUN, SD und RD des Servoverstérkers.
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Testen des Servoverstarkers tber CC-Link Positionierung tber CC-Link-Netzwerk

5.3

Testen des Servoverstarkers uber CC-Link

Es empfiehlt sich zunachst mit Hilfe der Monitorfunktion des GX IEX Developer das Starten der
einzelnen Servo-Funktionen, wie z. B. Nullpunkifahrt und Positionierung, zu testen. Nachfol-
gend ist die korrekte Ansteuerung des Servosystems mittels SPS-Programm sicherzustellen.

Vorgehensweise:

@ Aktivierung des Monitor-Modes
@ Auswahl des ,Entry Data Monitors* im Men(i ,,Online*
(® Eingeben der einzelnen ,Remote 1/Os*, welche gesetzt bzw. beobachtet werden sollen.

£ 2007_03_6 - GX IEC Developer - [Entry Data Monitor]

|W Project Edit Tools Online Debug View Extras Window Help
B EZE| s 2R o - 2L mmEm
o R
2007_03_6 2= [ B |mddress (mMIT) | Hame Value (dec)
Project [d:\Daten\Projekte\Intern\Test_MR-13- 1 |¥ios Tio0 25
- fiiff Library_Pool 2 |vioi Y101 1
3 |vio2 ¥102
G PLC 4 |v103 Y103
i o o Y104 ¥io4
B, Modde Camfigpaasion & |vios Y105
b = 7 |vios Y108 1
&% DUT_Pool d
g Global Vars 81| Y108 _f———
B[ POU_Pool g |f¥iok il0=
10 |yiom Y10k
31 voc ¥i0e
1z |vi0D Yiod
[ Network ¢ x| 13 |x100 X100 1
14 |x101 X101 3
MELSECNET/Ethemet | 15 |xios s =
MELSECNET /MiNI_| 16 |
i
£C-Link | T
Cancel | 12
20
2y
22
23
24
25
26
27
28
28
30
31

Abb. 5-8: ,Entry Data Monitor” zum Setzen der Remote I/Os und somit Testen der
Servo-Funktionen
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Anhang

Kurzbeschreibung der Digitalsignale

A

A1

Anhang

Kurzbeschreibung der Digitalsignale

Klemmen- | Signalbezeichnung . DI/
Beschreibun
belegung | D/DO | CC-Link 9 DO
CN6-1 EMG - Sicherheitssignal: DI
Signal ist dieser Klemme fest zugeordnet und muss zur
Motorregelung aktiviert werden.
CN6-2 DOG RYn3 Né&herungsschalter: DI
Signal wird fir einige Betriebsarten der Nullpunktfahrt benétigt
(siehe Abschn. 4.3).
CN6-3 LSP RYn4 Endschalter rechts DI
CN6-4 LSN RYn5 Endschalter links DI
CN6-14 RD RXn0 Betriebsbereitschaft des Servoverstérkers DO
CN6-15 ALM RX(n+1)A | Signalisiert das Auftreten eines Servo-Fehlers DO
CN6-16 ZP RXn3 Nullpunktfahrt erfolgreich beendet DO
CN10-1 DIO RYnA Auswabhl eines Tabelleneintrags, d. h. einer Tabellenzeile zur Posi- | DI
Tabelleneintrag Nr.1 tionierung. Eine Kombination der Signale DIO bis DI7 entsprechend
Tab. 4-3 ermdglicht einen Zugriff auf maximal 256 Positionierschrit-
CN10-2 DI | RYnB te. DI
Tabelleneintrag Nr. 2 | yINWEIS:
CN10-3 bi2 ‘ RYnC Die Signale DI5, DI6, DI7 stehen nur zur Verfigung, wenn der Ver- | DI
Tabelleneintrag Nr. 3 | starker 2 Stationen darstellt und somit Gber CC-Link 64 Bit zur Ver-
CN10-4 | DI3 [RynD | fugung stehen. DI
Tabelleneintrag Nr. 4
CN10-5 DI4 | RYnE DI
Tabelleneintrag Nr. 5
CN10-6 DI5 | RY(n+2)3 DI
Tabelleneintrag Nr. 6
CN10-7 Dl6 | RY(n+2)4 DI
Tabelleneintrag Nr. 7
CN10-8 DI7 | RY(n+2)5 DI
Tabelleneintrag Nr. 8
CN10-13 DICOM - Anschluss einer externen Spannungsversorgung fiir die digitalen DI
CN10-14 Steuerklemmen. Negativer Anschluss bei ,Source“-Logik” (PNP).
CN10-21 SON RYnO SERVO EIN: DI
Servo-Motor in Regelung bei aktiviertem SON-Signal.
CN10-22 ACDO - Digitale Ausgangssignale zur kodierten Ausgabe einer Fehlermel- | DO
CN10-23 ACD1 _ dung entsprechend des Abschn. A.3.
CN10-24 ACD2 -
CN10-25 ACDS3 -
CN10-26 RES RY1A Zuriucksetzen von Fehlermeldungen. DI
CN10-32 MDO RYn6 Umschaltung Auto/Manuell-Betrieb: DI
Zum JOG-Betrieb muss das MDO-Signal ausgeschaltet sein. Das
Signal ist vor dem Starten einer Nullpunktfahrt oder Positionierung
zu aktivieren.
CN10-35 ST1 RYn1 Startbefehl Vorwartsdrehrichtung DI
CN10-36 ST2 RYn2 Startbefehl Riickwartsdrehrichtung DI
CN10-37 DOCO - Anschluss einer externen Spannungsversorgung fir die digitalen DI
Steuerklemmen. Positiver Anschluss bei ,Source“-Logik“ (PNP).
CN10-49 INP RXn1 IN Position: Signalisiert das Erreichen einer Sollposition. DO
Tab. A-1: Kurzbeschreibung der Digitalsignale
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Anhang

A.2

Kurzbeschreibung der Standardparameter

Nr. Kiirzel Bedeutung Kurzbeschreibung
PA01 @ *STY Betriebsart 0: Sollwerte im Absolutwertsystem
Positionierung 1: Sollwerte im Inkrementalwertsystem
PA03 ® *ABS Positions- 0: Inkrementelles Positionserfassungssystem
erfassungssystem | 1: Absolutes Positionserfassungssystem
PA05 © *FTY Skalierungsfaktor Wird benétigt, um den Nullpunkt-Positionswert auf das mechani-
fir Wegeinheiten sche Koordinatensystem zu skalieren, wenn ein Nullpunkt-Offset
eingestellt ist.
Parameter- | Skalierungs- | Wertebereich der
wert faktor STM Positionssollwerte
0 1 —999,999 ... +999,999
1 10 —9999,99 ... +9999,99
2 100 —99999,9 ... +99999,9
3 1000 —999999 ... +999999
PA14 Q@ *POL Drehrichtung Drehrichtung des Motors (von Wellenende auf Motor gesehen):
0: Entgegen dem Uhrzeigersinn bei aktivem ST1-Signal
1: Im Uhrzeigersinn bei aktivem ST1-Signal
PC02 © *ZTY Betriebsart Auswahl des Ablaufs einer Nullpunktfahrt:
Nullpunktfahrt 0: ,DOG“-Betriebsart
PCo3 © *ZDIR Drehrichtung 0: Aufsteigende Zéhlweise der Drehgeberpulse
Nullpunktfahrt 1: Absteigende Zahlweise der Drehgeberpulse
PC04 ZRF Drehzahl Startdrehzahl der Nullpunktfahrt bis zum erstmaligen Erkennen
Nullpunktfahrt der Z-Phase in [U/min].
PCO05 CRF Kriechdrehzahl Drehzahl zum exakten Anfahren der Nullposition in [U/min].
PCO06 ZST Nullpunkt-Offset Distanz zwischen Drehgeber Nullposition (Z-Phase) und mecha-
nischem Nullpunkt in [um] Der Nullpunkt des mechanischen Ko-
ordinatensystems bleibt erhalten.
pcoz7 @ *ZPS Nullpunkt- Nullpunktfahrt stoppt bei Erreichen der Position der Z-Phase.
Positionswert Fur diese Position kann ein von Null abweichender Positionswert
in [1OSTMpm] eingegeben werden.
PDO1 ® *DIA1 Automatische Mit Einschalten der Netzspannung kénnen intern im Servo-
Aktivierung der verstarker Digitalsignale automatisch auf logisch ,1“ eingestellt
Eingangssignale werden.
PD16 © *DIAB Polaritat des Auswahl des logischen Pegels zur Erkennung des DOG-Signals:
Eingangssignals 0: Aktiviertes DOG-Signal bei logisch ,0“
1: Aktiviertes DOG-Signal bei logisch ,,1*
Tab. A-2: Kurzbeschreibung der Standardparameter

© Parameter wird erst nach Wiedereinschalten der Netzspannung wirksam
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Anhang Ubersicht der Fehler- und Warnungmeldungen

A.3 Ubersicht der Fehler- und Warnungmeldungen
Alarmcode @ Alarm zuriicksetzen
; Versorgungs- ol
Anzeige | AcD3 | ACD2 | ACD1 | ACDo | Fehler spannung | Configurator/ Reset
(Bit 3) | (Bit 2) | (Bit 1) | (Bit 0) P 9 Bedien- (RES) @
L LY einheit
A10 0 0 1 0 Unterspannung 4 4 4
A12 0 0 0 0 Speicherfehler 1 v — —_
A13 0 0 0 0 Timerfehler v — —
Speicherfehler 2
A15 0 0 0 0 (E2PROM) v —_ —
Encoderfehler 1
A16 0 1 1 0 (beim Einschalten) v o o
A17 0 0 0 0 Platinenfehler v — —
Speicherfehler 2
A19 0 0 0 O | (Flash-ROM) v — —
A1A 0 1 1 0 Falscher Servo- v . .
motor
A20 0 1 1 0 Encoderfehler 2 v — —
Fehler im
A24 1 1 0 0 Leistungskreis v v v
Q Verlust der
% A25 1 1 1 0 Absolutposition v - -
= -
Uberlast Brems- 10} ® ®
A30 0 0 0 1 einheit v v v
A31 0 1 0 1 Zu hohe Drehzahl v v 4
A32 0 1 0 0 | Uberstrom v — —
A33 1 0 0 1 Uberspannung v v v
Zu hohe Ein-
A35 1 1 0 1 gangsfrequenz v - -
A37 1 0 0 0 Parameterfehler v — —
Uberhitzung ® ® ®
A45 0 0 1 1 Leistungsteil v v v
Uberhitzung des ® ® ®
Adg 0 0 1 1 Servomotors v v v
A47 0 0 1 1 Fehler Kuhlventila- v . _
tor
A50 0 0 1 1 | Uberlast 1 vO® vO® vO®
A51 0 0 1 1 | Uberlast 2 vO® vO® vO®

Tab. A-3: Fehlermeldungen (1)
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Ubersicht der Fehler- und Warnungmeldungen Anhang
Alarmcode ® Alarm zuriicksetzen
f Versorgungs- Ll
Anzeige | AcD3 | ACD2 | ACD1 | ACDo | Fehler spannung | Configurator/ Reset
(Bit 3) | (Bit 2) | (Bit 1) | (Bit 0) ABS Eﬁ’q Bedien- (RES) @
- einheit
Zu groBe Abwei-
A52 0 1 0 1 chung 4 4 4
AB1 0 1 0 1 Betriebsfehler v 4 v
g Zeituberschreitung
= A8BA 0 0 0 0 bei der Datentiber- 4 v v
=< tragung
Serielle Kommuni-
ABE 0 0 0 0 Kation 4 4 v
888 0 — — — | Watchdog v — —

Tab. A-3: Fehlermeldungen (2)

® Beheben Sie den Alarm und lassen Sie den Servoverstarker, den Servomotor und die
Bremseinheit fir mindestens 30 Minuten abkiihlen, bevor Sie den Alarm zurlicksetzen und
den Betrieb wieder aufnehmen.

@ Einschalten des RES-Signals

® Betétigen Sie die im MR-Configurator die Schaltflache ,Alarm reset” im Fenster fiir die Feh-
leranzeigen, um den Alarm zurlickzusetzen. Das Zurticksetzen kann auch durch Betéatigung
der STOP/RESET-Taste auf der Bedieneinheit erfolgen.

®0:AUS
1: EIN
HINWEIS | Tritt eine Fehlermeldung auf, so wird das Ausgangssignal ALM aktiviert.

Anzeige | Warnung Tab. A-4:
A90 Nullpunktfahrt nicht abgeschlosssen Warnmeldungen
A92 Batteriekabel unterbrochen
A96 Fehlerhafte Nullpunktfahrt
A98 Softwarebegrenzung erreicht
A99 Endanschlag erreicht

é) A9A g(;rt\ilgrr]hafte Eingangsdaten von einer

% A9F Batteriewarnung

g AEO UbermaBige regenerative Belastung

S AE1 Uberlastwarnung 1
AE3 Fehlerhafter Absolutwert
AE6 Servo NOT-AUS
AES8 Drehzahl des Kuhlventilators zu niedrig
AE9 Leistungkreis AUS
AEC Uberlastwarnung 2
AED Uberschreitung der Ausgangsleistung

HINWEIS Genaue Beschreibungen zu Fehlermeldungen und Warnungen kénnen den Betriebsanlei-
tungen entnommen werden.
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