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Sicherheitshinweise

Allgemeine Sicherheitshinweise

Zielgruppe

Dieses Handbuch richtet sich ausschlieBlich an anerkannt ausgebildete Elektrofachkrafte, die
mit den Sicherheitsstandards der elektrischen Antriebs- und Automatisierungstechnik vertraut
sind. Projektierung, Installation, Inbetriebnahme, Wartung und Priifung der Geréate durfen nur
von einer anerkannt ausgebildeten Elektrofachkraft, die mit den Sicherheitsstandards der elek-
trischen Antriebs- und Automatisierungstechnik vertraut ist, durchgefihrt werden. Eingriffe in
die Hard- und Software unserer Produkte, soweit sie nicht in diesem Handbuch beschrieben
sind, ddrfen nur durch unser Fachpersonal vorgenommen werden.

BestimmungsgemaBer Gebrauch

Die Gerate der MELSERVO-Serie sind nur fir die Einsatzbereiche vorgesehen, die in diesem
Handbuch beschrieben sind. Achten Sie auf die Einhaltung aller in diesem Handbuch angege-
benen Kenndaten. Die Produkte wurden unter Beachtung der Sicherheitsnormen entwickelt,
gefertigt, geprift und dokumentiert. Unqualifizierte Eingriffe in die Hard- oder Software bzw.
Nichtbeachtung der in diesem Handbuch angegebenen oder am Produkt angebrachten Warn-
hinweise kénnen zu schweren Personen- oder Sachschaden fihren. Es durfen nur von MIT-
SUBISHI ELECTRIC EUROPE empfohlene Zusatz- bzw. Erweiterungsgeréate benutzt werden.

Jede andere darliber hinausgehende Verwendung oder Benutzung gilt als nicht bestimmungs-
geman.
Sicherheitsrelevante Vorschriften

Bei der Projektierung, Installation, Inbetriebnahme, Wartung und Priifung der Gerate miissen
die fir den speziellen Einsatzfall giiltigen Sicherheits- und Unfallverhitungsvorschriften beach-
tet werden.

Es mussen besonders folgende Vorschriften (ohne Anspruch auf Vollstdndigkeit) beachtet wer-
den:

® VDE-Vorschriften

— VDE 0100
Bestimmungen fir das Einrichten von Starkstromanlagen mit einer Nennspannung bis
1000 V

- VDE 0105
Betrieb von Starkstromanlagen

- VDE 0113
Sicherheit von Maschinen; elektrische Ausristung von Maschinen

— VDE 0160
Ausrustung von Starkstromanlagen mit elektronischen Betriebsmitteln

@ Brandverhitungsvorschriften
® Unfallverhltungsvorschriften
— VBG Nr. 4: Elektrische Anlagen und Betriebsmittel

® Niederspannungsrichtlinie
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Gefahrenhinweise

Betreiben Sie einen Servoverstarkerer nur, wenn Sie Kenntnisse Uber die Ausstattung, die Si-
cherheits- und Handhabungsvorschriften haben. In diesem Handbuch sind die Sicherheitsvor-
kehrungen 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 VorsichtsmaBnahmen nicht getroffen werden.

ACHTUNG:

Bedeutet eine Warnung vor méglichen Beschéddigungen des Gerétes oder anderen
Sachwerten sowie fehlerhaften Einstellungen, wenn die entsprechenden Vorsichts-
maBnahmen nicht getroffen werden.

HINWEIS

Auch die Missachtung von Warnhinweisen kann in Abh&ngigkeit der Bedingungen schwerwie-
gende Folgen haben. Um Personenschaden vorzubeugen, befolgen Sie unbedingt alle Sicher-
heitsvorkehrungen.

bedeutet, dass eine falsche Handhabung zu einem fehlerhaften Betrieb des Servoverstér-
kers oder des Servomotors flihren kann. Eine Gefahr fir die Gesundheit der Betreiber oder
eine Beschadigung des Gerates oder anderer Sachwerte besteht jedoch nicht.

Dieser Hinweis deutet auch auf eine andere Parametereinstellung, auf eine andere Funk-
tion, einen anderen Gebrauch hin, oder er bietet Informationen firr den Einsatz von Zusatz-

bzw. Erweiterungsgeréten.
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Konformitat mit EG-Richtlinien

Die EG-Richtlinien sollen dazu dienen, den freiziigigen Gltervertrieb innerhalb der EU zu er-
mdglichen. Mit der Festschreibung ,wesentlicher Schutzvorschriften stellen die EG-Richtlinien
sicher, dass technische Barrieren im Handel zwischen den Mitgliedsstaaten der EU ausge-
rdumt werden. In den Mitgliedsstaaten der EU regeln die Maschinen-Richtlinie (giltig seit Ja-
nuar 1995), die EMV-Richtlinie (gultig seit Januar 1996) und die Niederspannungs-Richtlinie
(gultig seit Januar 1997) der EG-Richtlinien die Sicherstellung der fundamentalen Sicherheits-
bedurfnisse und das Tragen der Kennzeichnung ,,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 sei-
ner Betriebsanleitung angezeigt.

Die oben genannten Richtlinien beziehen sich auf Apparate und Systeme, nicht jedoch auf Ein-
zelkomponenten, es sei denn, die Komponenten haben eine direkte Funktion fiir den Endbe-
nutzer. Da ein Servoverstarker zusammen mit einem Servomotor, mit einer Steuervorrichtung
und weiteren mechanischen Teilen installiert werden muss, um einen flir den Endbenutzer sinn-
vollen Zweck zu erflillen, haben die Servoverstérker diese Funktion nicht. Sie kdnnen daher als
eine komplexe Komponente bezeichnet werden, bei der eine Konformitatserklarung oder die
Kennzeichnung ,,CE" nicht erforderlich ist. Diese Position wird auch von CEMEP, dem euro-
paischen Verband der Hersteller von elektronischer Antriebstechnik und elektrischen Maschi-
nen, gestutzt.

Die Servoverstarker erfiillen jedoch entsprechend der Niederspannungs-Richtlinie die Voraus-
setzungen zur Kennzeichnung ,,CE“ der Maschinen oder Zubehbrteile, in denen der Servover-
starker eingesetzt wird. Zur Gewahrleistung der Konformitat mit den Anforderungen der EMV-
Richtlinie hat MITSUBISHI ELECTRIC das Handbuch ,EMC INSTALLATION GUIDELINES*
(Artikelnummer: 103944) zusammengestellt, in welchem die Installation des Servoverstarkers,
der Bau eines Schaltschranks und andere Installationstétigkeiten beschrieben werden. Wen-
den Sie sich bitte an den fur Sie zusténdigen Vertriebspartner.
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Spezielle Sicherheitshinweise

Die folgenden Gefahrenhinweise sind als generelle Richtlinien fir Servoantriebe in Verbindung
mit anderen Geréaten zu verstehen. Sie mlssen bei Projektierung, Installation und Betrieb der
elektrotechnischen Anlage unbedingt beachtet werden.

GEFAHR:

® Die im spezifischen Einsatzfall geltenden Sicherheits- und Unfallverhiitungsvor-
schriften sind zu beachten. Der Einbau, die Verdrahtung und das Offnen der
Baugruppen, Bauteile und Gerédte miissen im spannungslosen Zustand erfolgen.

® Vor der Installation, der Verdrahtung und dem Offnen der Baugruppen, Bauteile und
Geréte miissen Sie die Geréte in den spannungslosen Zustand schalten und min-
destens 15 Minuten warten. Messen Sie vor dem Beriihren mit einem Spannungs-
messgeriéit, ob sich die Restspannung in Kondensatoren etc. abgebaut hat.

@ Beriihren Sie Servoverstédrker oder Servomotor oder den optionalen Bremswider-
stand nicht wéhrend oder kurz nach dem Betrieb im spannungsfiihrenden Zustand.
Die Bauteile erhitzen sich stark, es besteht Verbrennungsgefahr.

® Baugruppen, Bauteile und Geréte miissen in einem beriihrungssicheren Gehduse
mit einer bestimmungsgeméBen Abdeckung und Schutzeinrichtung installiert wer-
den.

® Bei Geréiten mit ortsfestem Netzanschluss muss ein allpoliger Netztrennschalter
oder eine Sicherung in die Gebéudeinstallation eingebaut werden.

@® Servoverstirker und Servomotor sind sicher zu erden.

® Uberpriifen Sie spannungsfiihrende Kabel und Leitungen, mit denen die Gerite
verbunden sind, regelméBig auf Isolationsfehler und Bruchstellen. Bei Feststellung
eines Fehlers in der Verkabelung miissen Sie die Geréte und die Verkabelung sofort
spannungslos schalten und die defekte Verkabelung ersetzen.

® Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme, ob der zulédssige Netzspannungsbereich
mit der értlichen Netzspannung tibereinstimmt.

® NOT-AUS-Einrichtungen geméB VDE 0113 miissen in allen Betriebsarten des Ser-
voantriebs wirksam bleiben. Ein Entriegeln der NOT-AUS-Einrichtung darf keinen
unkontrollierten und undefinierten Wiederanlauf bewirken.

® Die NOT-AUS-Einrichtung muss so geschaltet sein, dass die elektromagnetische
Haltebremse auch bei einem NOT-AUS aktiviert wird.

@ Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen nach DIN VDE 0664 Teil 1-3 sind als alleiniger
Schutz bei indirekten Beriihrungen in Verbindung mit Servoverstédrkern nicht aus-
reichend. Hierftir sind zusétzliche bzw. andere SchutzmaBnahmen zu ergreifen.

® Demontieren Sie die Frontabdeckung nur im abgeschalteten Zustand des Servover-
stérkers und der Spannungsversorgung. Bei Nichtbeachtung besteht Stromschlag-
gefahr.

® Wiéhrend des Betriebs des Servoverstidrkers muss die Frontabdeckung montiert
sein. Die Leistungsklemmen und andere offen liegende Bauelemente fiihren eine
lebensgefihrlich 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 spannungsfiih-
renden Leitungen besteht Stromschlaggefahr.
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Spezielle Sicherheitshinweise in Bezug auf die Geréte

ACHTUNG:
@ Beachten Sie bei der Installation der Servogeriéte die wiahrend des Betriebs auftre-
tende Wédrmeentwicklung. Sorgen Sie fiir ausreichende Abstidnde zwischen den
einzelnen Modulen und fiir ausreichende Beliiftung zur Warmeabfuhr.

@ Installieren Sie Servoverstérker, Servomotor oder die optionale Bremseinheit nicht
in der Nédhe von leicht brennbaren Stoffen.

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

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

Leistungs-

schalter Leistungsschiitz Servo-

motor

Servover-
N FB MC starker @
e

S001260C

Umgebungsbedingungen

Betreiben Sie den Servoverstarker maximal bis zu einem Verschmutzungsgrad 2, festgelegt in
|IEC 60664-1. Installieren Sie den Servoverstarker zu diesem Zweck, falls nétig, in einem Schalt-
schrank 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 Er-
dungskabel an eine Klemmenschraube anschlieBen.

AEe

Erdungsklemmen Erdungsklemmen

S001261C

\
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Kabelanschluss
Die Kabel werden Uber isolierte Rundloch-Kabelschuhe an die Klemmenleiste des Servover-

stérkers angeschlossen.
- _ Rundloch-Kabelschuh
U «— Isolierhillse
<« Kabel

Verwenden Sie zum Anschluss des Servomotors an den Servoverstarker ausschlieBlich die da-
fur vorgesehenen Verbindungsstecker. Die Stecker sind als Zubehdr erhaltlich.

S500502C

HINWEIS Dieses Handbuch basiert auf den Bedienungsanleitungen der Servoverstarkerserie MR-J3-
A und MR-J3-B. Zu weitergehenden Funktionen, als die in diesem Handbuch beschriebenen
oder bei sonstigen Fragen ziehen Sie bitte auch folgende Handblicher zu Rate:
Artikelnummer 204891: Bedienungsanleitung Servoverstarker und Motoren MR-J3-A/A4
Artikelnummer 204626: Bedienungsanleitung Servoverstarker und Motoren MR-J3-B/B4
Die Handblcher stehen lhnen im Internet kostenlos zur Verfiigung
(www.mitsubishi-automation.de).
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Was ist ein Servoverstérker Einleitung

1

1.1

1.1.1

Einleitung

Was ist ein Servoverstarker

Der Servoverstarker im Motion-Control-System

Servoverstérker sind Bestandteil eines sogenannten ,Motion-Control-System®. Dieser Begriff
steht fir Bewegungssteuerung unterschiedlichster Art, wie z.B. der Einzelachspositionierung in
Kleinstanlagen, aber auch zur Lésung anspruchsvoller Aufgaben wie der Mehrachsenpositio-
nierung in GroBanlagen.

Die Motion-CPU des Motion-Control-Systems steuert dabei lber die angeschlossenen Servo-
verstérker und Servomotoren einfache bis komplexe Bewegungsabléufe.

Einsatzbereich fur 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 einzelnen CPUs, Modulen, Sevoverstarkern und -motoren.

gersn;é?csr?gr\er PR Motion-CPU

Rickwandbus

| R T |

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

@

Servo- Servo-
verstarker verstérker

Motor

Servo-
verstérker

Motor

gmc0001c

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

@ Die Ansteuerung ist abhangig von der eingesetzten Servoverstérkerserie MR-J3-A oder
MR-J3-B.
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Einleitung Was ist ein Servoverstérker
1.1.2 Arbeitsweise eines Servoverstérkers
Servoverstérker sind speziell konstruierte Frequenzumrichter flr die Ansteuerung von Servo-
motoren 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 Gber den Gleichrichter eine Gleichspannung U, in den Kondensator C des Zwi-
schenkreises ein. Aus der konstanten Gleichspannung U, des Energiespeichers erzeugt der
Wechselrichter die frequenzvariable Spannung zur Speisung des Servomotors. Fir den Fall,
dass der Antrieb als Bremse arbeitet, begrenzt der Brems-Chopper den Anstieg der Zwischen-
kreisspannung U, und setzt die Bremsenergie am Bremswiderstand R in Warme um. Bei gré-
Beren Bremsleistungen oder haufigen Bremsvorgéngen wird der Widerstand R extern ange-
ordnet, um die dann anfallende erhdhte Warmemenge besser abfihren zu kénnen.
Servoverstérker
E Gleichrichter Zwischenkreis Wechselrichter i
Netzi SR Energie-  Brems- SR2 E
L1 ¢— speicher Chopper 1 1 —+| Servomotor Last
! R \V1 V3 V5 U1 /
1 1 V1
2 > v T %—Ev ‘ 4 Wi \:M> :
Lg o y __ \Vv4  \v6 \v2 [ .
| 3 | :
Bus: A v ! 1
! Steuerelektronik . | Ruickfiihrung 1
Daten: Steuerung / Schnittstelle / Regelung / Uberwachung & ------- -
. Kommunikation |
sof- 4 bh'i-----—————+}/— 1,
werte LG = Lagegeber = Encoder
s5001851¢
Abb. 1-2: Blockschaltbild eines Servoverstarkers
113 Servomotoren

Unter Servomotoren versteht man heute allgemein Motoren zur Ausfiihrung hochdynamischer
Bewegungen. Die eingesetzten Motoren arbeiten nach dem Prinzip der permanent-magnetisch
erregten Synchronmaschine.

Die Motoren geben das Drehmoment oder die Kraft direkt ab und sind dabei duBerst effektiv.
Uber Servoverstérker gespeist arbeiten Sie mit variabler, prozessoptimierter Geschwindigkeit
und positionieren sofort ym-genau ohne Einlaufzeit der Anlage. Ein Encoder (Lagegeber) auf
der Motorwelle meldet die Position des Motorlaufers an den Servoverstarker zuriick. Um die er-
reichte Position auch bei einem Ausfall der Spannungsversorgung sicher zu halten, sind die Mo-
toren bei Bedarf mit einer elektromagnetischen Haltebremse ausgerustet. Dadurch ist eine op-
timale Anpassung an den jeweiligen Einsatzfall (z.B. hdngende Lasten) gewahrleistet.

Die Motorspannungsversorgung und der Encoderanschluss erfolgt ber vorkonfektionierte Ka-
bel. Es werden gréBtenteils Steckverbinder verwendet, wodurch der Anschluss einfach, schnell
und vertauschungssicher hergestellt werden kann.
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Was ist ein Servoverstérker Einleitung

1.1.4

Merkmale von Servoverstarkern und -motoren der MELSERVO-J3-Serie

Die Motion-CPU steuert die angeschlossenen Servoverstérker, die wiederum Bewegung und
Position der Servomotoren regeln. Dabei wird der Servomotor auf eine bestimmte Wellenpo-
sition, Drehrichtung, Drehzahl oder ein bestimmtes Drehmoment eingeregelt.

Alle Servomotoren der MELSERVO-J3-Serie sind standardmafig mit einem Singleturn-Abso-
lutwert-Encoder ausgestattet. Auf Grund der hohen Auflésung des Encoders von 262.144 Im-
pulsen pro Umdrehung ist eine exakte Positionierung und eine hohe Drehzahlstabilitat méglich.
Der Encoder ist starr mit der Motorwelle des Servomotors gekoppelt und gibt die Motorwellen-
position Uber das Encoderkabel an den Servoverstarker (Positionsistwert) zurlick. Durch den
Vergleich des Positionsistwerts und des Positionssollwerts (Befehlswert der Motion-CPU) re-
gelt der Servoverstarker Positionsabweichungen aus. Diese Positions- oder Regelabweichung
wird auch Schleppfehler genannt.

Durch Aufrlisten des Servoverstérkers mit einer Pufferbatterie kann eine Referenzposition des
Servomotors, auch Nullposition oder Home-Position genannt, gespeichert werden. Die Daten
der Referenzposition bleiben durch die Versorgung des Speichers mit der Batteriespannung im
Servoverstérker erhalten, auch wenn die Spannungsversorgung des Servoverstérkers ausféllt,
abgeschaltet wird oder ein Alarm auftritt. Man nennt diese Funktion Absolutwert-Positionser-
kennung.

Zur Konfiguration des Servoverstarkers kann man den Servoverstarker mit einem PC verbin-
den. Dazu wird von Mitsubishi die Setup-Software ,MR Configurator” angeboten. Der An-
schluss des Servoverstarkers an einen PC erfolgt iber die eingebaute USB-Schnittstelle (MR-
J3-A und MR-J3-B) sowie zusatzlich Uber eine RS-422-Schnittstelle (nur MR-J3-A).

Die Servoverstarker MR-J3-A sind fir vielfaltige Anwendungen entwickelt worden und stan-
dardmaBig mit einem Analog- sowie Impulsketteneingang ausgestattet. Die Servoverstarker
MR-J3-B mit SSCNET llI-Busnetzwerk sind fiir den Betrieb mit dem Mitsubishi-Motion-Control-
ler der MELSEC System Q ausgelegt.

Das SSCNET IllI-Bussystem ist ein optisches Kommunikationssystem, bei dem der serielle Da-
tenaustausch Uber einen Lichtwellenleiter auf Basis von Licht erfolgt. Dieses optische Bussys-
tem bietet eine hohe Ubertragungsgeschwindigkeit und ist durch elektromagnetischen Stérsig-
nalen von Fremdprodukten nicht beeinflussbar.

Die Servoverstarker der Serie MR-J3 sind mit Ausgangsleistungen von 100 W bis 22 kW er-
héltlich. Sie sind je nach Modell fiir einphasigen (bis zu einer Ausgangsleitung von 700 W) und
dreiphasigen Anschluss an 200-230 V AC, oder fir dreiphasigen Anschluss an 380—480 V AC
geeignet.

Einsteigerhandbuch Servoverstarker MELSERVO J3 1-3



Einleitung Allgemeine Betriebsbedingungen

1.2 Allgemeine Betriebsbedingungen

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

Daten
Betriebsbedingungen =
Servoverstérker Servomotor
Umgebungstemperatur bei Betrieb |0 bis +55 °C (kein Frost) 0 bis +40 °C (kein Frost)
Zulassige relative Luftfeuchtigkeit |Max. 90 % (ohne Kondensation) [Max. 80 % (ohne Kondensation)
bei Betrieb
Lagertemperatur —20 bis +65 °C —15 bis +70 °C
Zuléssige rel. Luftfeuchtigkeit bei  |Max. 90 % (ohne Kondensation)  |Max. 90 % (ohne Kondensation)
Lagerung
Umgebungsbedingungen Aufstellung in geschlossenen Rédumen, keine direkte Sonneneinstrahlung
Umgebungen mit aggressiven Gasen, entflammbaren Gasen oder Olnebeln
meiden, staubfrei aufstellen
Montagehdhe tGber NN Max. 1000 m
Schutzart IP0OO HF-MP, HF-KP, IP65
HC-RP
HF-SP IP67
Vibrationsfestigkeit Max. 5,9 m/s2 (0,6 g) HF-MP, HF-KP X, Y: 49 m/s? (5 g)
HF-SP52 bis152 X, Y: 24,5 m/s? (2,59)
HF-SP202 bis 352 |x: 24,5 m/s2 (2,59),
Y: 49 m/s? (59)
HF-SP502/702 X: 24,5 m/s? (2,59),
Y: 29,4 m/s? (3 g)
HC-RP X, Y: 24,5 m/s? (2,5 g)
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Wichtige Begriffe

Einleitung

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 gegenlber Lifter oder Bremse liegende Wellenende.

@® Rechtslauf

Die Drehrichtung im Uhrzeigersinn gilt als Rechtslauf.

® Linkslauf

Die Drehrichtung entgegen dem Uhrzeigersinn gilt als Linkslauf.

Betriebsarten des Servoverstarkers

Der Servoverstarker MR-J3-A kann durch Parametereinstellung auf drei verschiedene Be-
triebsarten eingestellt werden.

® Lageregelung

Die Drehzahl- und Drehrichtungsvorgabe erfolgt Gber eine Impulskette mit bis zu 1 Mpps
(1 Million Impulse pro Sekunde).

Zum Uberstromschutz des Leistungstransistors im Hauptkreis durch plétzliche Beschleuni-
gungs-/Bremsvorgénge oder durch Uberlast verfiigt der Servoverstérker iiber eine Drehmo-
mentbegrenzung. Der Grenzwert ist Uber einen analogen Eingang oder einen Parameter
einstellbar.

Drehzahlregelung

Die konstante Regelung der Drehzahl und die Drehrichtungsvorgabe erfolgen Uber einen
externen analogen Drehzahlbefehl (0—+10V DC) oder einen parametergesteuerten in-
ternen Drehzahlbefehl. Mit dem parametergesteuerten Drehzahlbefehl kbnnen maximal 7
verschiedene Drehzahlen vorgegeben werden. In Abhéngigkeit des Drehzahlbefehls kdn-
nen Beschleunigungs-/Bremszeiten, die Verriegelungsfunktion bei Stopp und der Offset flr
die analoge Drehzahlvorgabe eingestellt werden.

Drehmomentregelung

Die Regelung des Drehmoments erfolgt Uber eine externe analoge Drehmomentvorgabe
(0-x8 vV DC).

Zur Vermeidung von Fehlfunktionen bei Betrieb ohne Last besteht auch bei drehmoment-
abhangigen Anwendungen die Méglichkeit der Drehzahlbegrenzung (externe oder interne
Vorgabe).
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Einleitung Wichtige Begriffe
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Servoverstarker Serie MR-J3-A Vorstellung der Gerate

2 Vorstellung der Gerate

2.1 Servoverstarker Serie MR-J3-A

MR-J3-350A4/500A(4) MR-J3-700A(4) MR-J3-11KA(4) bis 22KA(4)

8001504C, S001801C, S001505C, S001802C, S001506C, S001507C, S001803C

Abb. 2-1: Modelltibersicht der Servoverstarker MR-J3-A
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Vorstellung der Gerate Servoverstarker Serie MR-J3-B

2.2 Servoverstarker Serie MR-J3-B

MR-J3-350B4/500B(4) MR-J3-700B(4) MR-J3-11KB(4) bis 22KB(4)

8001264C, S001265C, S001266C, S001267C, S001470C, S001471C, S001472C

Abb. 2-2: Modelltibersicht der Servoverstédrker MR-J3-B

HINWEIS 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.
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Modellbezeichnung, Ausgangsleistung und verwendbare Servomotoren Vorstellung der Geréte

2.3 Modellbezeichnung, Ausgangsleistung und verwend-
bare Servomotoren
MR-J3-CJACO
M R-JS-_D_EB_D ]
T—-PX Kennzeichen der Modelle MR-J3-11KA(4)-MR-J3-22KA(4),
) bzw. MR-J3-11KB(4)-MR-J3-22KB(4), bei denen der externe
Serie Bremswiderstand nicht mitgeliefert wird
Code Versorgungsspannung
i 200-230 V AC,
1-phasig oder 3-phasig ®
4 380-480 V AC, 3-phasig
A: Allgemeine E/A-Schnittstelle
B: SSCNET IIl kompatibel
Aus- Verwendbare Servomotoren
Code gangs-
'e'[itv‘\‘l?g HF-MP | HF-KP | HF-SP | HC-RP | HA-LP
10 0,1 053/13 053/13 — — —
20 0,2 23 23 — — —
40 0,4 43 43 — — —
60 — — 52 — —
0,6
60(04) @ — — 524 —
70 0,75 73 73 — — —
100 — — 102 — —
1
100(CH4) @ — — 1024 — —
200 — — 152/202 103/153 —
2
® _ _ 1524/ _ _
200(014) 5024
350 — — 352 203 —
3,5
350(C14) @ — — 3524 — —
500 5 — — 502 353/503 —
500(004) @ — — 5024 — —
700 — — 702 — —
7
700(014) @ — — 7024 — —
11K — — — — 11K2
11
11K(04) @ — — — — 11K24
15K — — — — 15K2
15
15K(04) @ — — — — 15K24
22K — — — — 22K
22
22K(04) @ — — — — 22K24

Abb. 2-3: Modellbezeichnung und Nennausgangsleistung der Servoverstdrker
Mébgliche Kombinationen Servoverstdrker mit Servomotoren

@ Die Servoverstarkermodelle bis einschlieBlich MR-J3-70A, bzw. MR-J3-70B kénnen 1-pha-
sig angeschlossen werden.

@ [4: Servoverstarkermodelle in der 400V-Version (Versorgungsspannung 380—480 V AC).
Der Platzhalter [ steht fiir die Modellreihenbezeichnung A oder B.
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Vorstellung der Gerate Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung

2.4 Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung

Bei den Modellen MR-J3-350A4/B4 und gréBer bzw. MR-J3-500A/B und gréBer muss die
Frontabdeckung entfernt werden, bevor die Klemmenleisten TE1, TE2 und TE3 (bzw. TE) zum
Anschluss der Versorgungsspannung, des Motors, der Steuerspannung usw. zuganglich sind.

GEFAHR:
Vor dem Entfernen der Frontabdeckung ist die Netzspannung abzuschalten und eine

Wartezeit von mindestens 15 Minuten einzuhalten. Diese Zeit wird benétigt, damit sich
die Kondensatoren nach dem Abschalten der Netzspannung auf einen ungeféihrlichen
Spannungswert entladen kénnen.

HINWEIS Das Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung wird nachfolgend exemplarisch fur die
MR-J3-A-Serie gezeigt. Die Vorgehensweise bei der MR-J3-B-Serie ist identisch.
241 Entfernen der Frontabdeckung der MR-J3-350A4, MR-J3-500A(4) und

MR-J3-700A(4)

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

Abb. 2-4:
Schritt 0): Entfernen der Frontabdeckung

S5001515C

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

Abb. 2-5:
Schritt @: Entfernen der Frontabdeckung

S001516C
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Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung Vorstellung der Geréate

® Ziehen Sie die Frontabdeckung nach schrag vorn ab.

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

S001517C

2.4.2 Anbringen der Frontabdeckung der MR-J3-350A4, MR-J3-500A(4) und
MR-J3-700A(4)

(@ Setzen Sie die beiden Haltezapfen der Frontabdeckung in die zwei Aussparungen am
Gehéduse des Servoverstéarkers ein.

Abb. 2-7:
Schritt M: Anbringen der Frontabdeckung

Haltezapfen der
Frontabdeckung

S001518C

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

Abb. 2-8:
Schritt 2): Anbringen der Frontabdeckung

S001519C
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Vorstellung der Gerate Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung

(® Driicken Sie die Frontabdeckung gegen das Gehause des Servoverstarkers, bis die Verrie-
gelung einrastet.

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

S001520C

243 Entfernen der Frontabdeckung der MR-J3-11KA(4) bis MR-J3-22KA(4)

(@ Driicken Sie die Punkte @ und @ und entriegeln Sie den unteren Bereich der Abdeckung.
Dricken Sie den Punkt @ zum Entriegeln des oberen Bereichs der Abdeckung.

Abb. 2-10:
Schritt @): Entfernen der Frontabdeckung

5001804C

Abb. 2-11:
Schritt 2): Entfernen der Frontabdeckung

S5001805C
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Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung Vorstellung der Geréate

244 Anbringen der Frontabdeckung der MR-J3-11KA(4) bis MR-J3-22KA(4)

() Setzen die Frontabdeckung auf die Verriegelungspunkte @ bis @ am Gehause des
Servoverstarkers auf.

Abb. 2-12:
Schritt @: Anbringen der Frontabdeckung

5001806C

@ Driicken Sie die Frontabdeckung gegen das Gehause des Servoverstarkers, bis die Verrie-
gelung einrastet.

Abb. 2-13:
Schritt @: Anbringen der Frontabdeckung

| m Verriegelungs-
aussparung

@ Die Lifterabdeckung kann mit den mitgelieferten Schrauben M4 x 40 befestigt werden.

5001807C

@ Die Frontabdeckung kann mit der mitgelieferten Schraube M4 x 14 befestigt werden. Dazu
muss am Befestigungspunkt des Servoverstarkers ein Loch mit einem etwas kleineren
Durchmesser als 4 mm gebohrt werden.
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Vorstellung der Gerate Typenschild

2.5 Typenschild

Nachfolgend ist das Typenschild des Servoverstarkers MR-J3-10A dargestellt.
Dieses Typenschild steht stellvertretend fiir alle anderen Servoverstérker-Modelle.

MITSUBISHI AC SERVO Modell
MODE MR-J3-10A —d

Leistung
POWER : 100W —
INPUT _ : 0.9A 3PH+1PH200-230V 50Hz <+——  Externe Versorgungsspannung
3PH+1PH200-230V_60Hz
1.3A 1PH 230V 50/60Hz
OUTPUT : 170V 0-360Hz 1.1A +<——— Ausgangsdaten

SERIAL : A34230001 @ <—|_ .
Seriennummer

"\ MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION
MADE IN JAPAN

S5001503C

Abb. 2-14: Typenschild
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Ubersicht der Bauformen Vorstellung der Servomotoren

3

3.1

3.2

HINWEIS

Vorstellung der Servomotoren

Dieses Kapitel zeigt die verschiedenen Servomotoren, die flr die Servoverstarkerserien MR-
J3-A und MR-J3-B geeignet sind.

Alle Servomotoren sind standardm&Big mit einem hochauflésenden Singleturn-Absolutwert-
Encoder ausgestattet. Servomotoren mit elektromagnetischer Haltebremse sind optional er-
héltlich.

Die zulassigen Kombinationen zwischen Servoverstéarker und Servomotor entnehmen Sie bitte
der Ubersicht in Abb. 2-3.

Ubersicht der Bauformen

Serie HA-LP Serie HC-RP

5001269C

Abb. 3-1: Servomotoren

Typenschild

Nachfolgend ist das Typenschild des Servomotors HF-KP13 dargestellt.
Dieses Typenschild steht stellvertretend fiir alle anderen Servomotor-Modelle.

S MITSUBISHI

AC SERVO MOTOR A Modell

HF-KP13 Eingangsdaten: Spannung, Strom
INPUT 3AC 96V 0.8A

- — Ausgangsleistung, Schutzklasse (IEC)
OUTPUT 100W IEC60034-1 03 Nenndrehzahl, Schutzart (IP),

3000r/min IP65CLB 0.5kq « Nenndrehz ar
SER.No. H14425001 034 B iSoaionsklasse, Gewicht

MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION
MADE IN JAPAN

Soo1270C

Die Motoren entsprechen generell den CE- und UL/cUL-Standards.
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Vorstellung der Servomotoren Servomotoren Serie HF-MP, HF-KP

3.3 Servomotoren Serie HF-MP, HF-KP

3.3.1 Modell HF-MP - Kleinstes Massentragheitsmoment

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

Einsatzgebiete

Bestlickungsautomaten, Montiergerate, SchweiBautomaten

Platinen-Bohrmaschinen

Platinen-Prifmaschinen

Etikettiermaschinen

Strick- und Stickmaschinen

Ultra-Kompakt-Roboter

3.3.2 Modell HF-KP - Geringes Massentragheitsmoment

Durch das groBere Massentragheitsmoment speziell fir Anwendungen mit wechselnden Trag-
heitsmomenten der Last und fir Anwendungen mit geringer Steifigkeit des Antriebsstranges
(z.B. Foérderbander)geeignet.

Einsatzgebiete

Férderbander

Maschinen der Lebensmittelindustrie

Druckmaschinen

kleine Be- und Entladestationen

Klein-Roboter und Montiergerate

kleine X-Y-Tische

kleine Rollenvorschiibe
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Servomotoren Serie HF-MP, HF-KP Vorstellung der Servomotoren

3.3.3 Modellbezeichnung

HF-MP 03 0

L

Elektromagnetische
Code Haltebremse

B v

Code | Nenndrehzahl [1/min]

3 3000
Ausgangs-
Code leistung [W]
05 50
1 100
2 200
4 400
7 750
Modell- .
bezeichnung Eigenschaft
HF-MP Kleinstes Massentragheitsmoment

kleine Leistung

. Geringes Massentragheitsmoment
HF-KP kleine Leistung

Abb. 3-2: Modellbezeichnung der Servomotoren Serie HF-MP, HF-KP

]

Encoderanschluss Bremsanschluss Leistungsanschluss

S5001316mC

Abb. 3-3: Servomotorserien HF-MP und HF-KP

HINWEIS Bei Servomotoren ohne elektromagnetische Haltebremse entféllt der Bremsanschluss.
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Vorstellung der Servomotoren Servomotoren Serie HF-SP

3.4 Servomotoren Serie HF-SP

3.4.1 Modell HF-SP - Mittleres Massentragheitsmoment

Der Aufbau stabiler Systeme von niedrigen bis hohen Drehzahlen erméglicht ein breites Spek-
trum an Applikationen. Eine direkte Kopplung an eine Kugelumlaufspindel ist méglich.
Einsatzgebiete

Foérderbénder

Spezialmaschinen

Roboter

Be- und Entladegerate

Wickler und Zugspannungsregler

Werkzeugwechsler

X-Y-Tische (Kreuztische)

Testgerate

3.4.2 Modellbezeichnung

HF-SP LJ2 LIL]

Modell- L Code Elektromagnetische

bezeichnung Haltebremse
HF-SP

B 4

Code Spannung [V]
— 200-230 V AC, 3-phasig
4 380-460 V AC, 3-phasig

Code | Nenndrehzahl [1/min]

2 2000
Code | gigtingiw]
5 500
10 1000
15 1500
20 2000
35 3500
50 5000
70 7000

Abb. 3-4: Modellbezeichnung der Servomotoren Serie HF-SP
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Servomotoren Serie HF-SP Vorstellung der Servomotoren

J

T 1
= |
Encoderanschluss Bremsanschluss Leistungsanschluss
S5001318mC
Abb. 3-5: Servomotorserie HF-SP
HINWEIS Bei Servomotoren ohne elektromagnetische Haltebremse entféllt der Bremsanschluss.
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Vorstellung der Servomotoren Servomotoren Serie HA-LP

3.5 Servomotoren Serie HA-LP

3.5.1 Modell HA-LP - Geringes Massentragheitsmoment

Ein Motor mit geringem Massentragheitsmoment fir hohe Leistungen.

3.5.2 Modellbezeichnung

HA-LP LJ2 1L

Modell- \— Code Elektromagnetische

bezeichnung Haltebremse

HA-LP

B v

Code Spannung [V]
— 200-230 V AC, 3-phasig
4 380-460 V AC, 3-phasig

Code | Nenndrehzahl [1/min]

2 2000
Ausgangs-
Code leistung [W]
11K 11000
15K 15000
22K 22000

Abb. 3-6: Modellbezeichnung der Servomotoren Serie HA-LP

Encoderanschluss Klemmenkasten @ Bremsanschluss

1 |

K& 9 A

T T

i n
5001451mC
Abb. 3-7: Servomotorserie HA-LP
@ Der Leistungsanschluss befindet sich im Klemmkasten.
HINWEIS Bei Servomotoren ohne elektromagnetische Haltebremse entféllt der Bremsanschluss.
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Servomotoren Serie HC-RP Vorstellung der Servomotoren

3.6 Servomotoren Serie HC-RP

3.6.1 Modell HC-RP - Geringes Massentragheitsmoment

Ein Motor mit kompakter Bauform und geringem Massentréagheitsmoment fir mittlere Leistun-
gen. Speziell fur Positionieraufgaben mit besonders kurzen Zykluszeiten geeignet.

Einsatzgebiete
@® Rollenvorschibe
@® Be- und Entladestationen

® Maschinen fir Férdersysteme mit kiirzesten Zykluszeiten

3.6.2 Modellbezeichnung

HC-RP 13 [

Mgdell- Elektro-
bezeichnung Code magnetische Halte-
HC-RP bremse
B v

Code | Nenndrehzahl [1/min]

3 3000
Code | gistingiw]

10 1000

15 1500

20 2000

35 3500

50 5000

Abb. 3-8: Modellbezeichnung der Servomotoren Serie HC-RP
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Vorstellung der Servomotoren Servomotoren Serie HC-RP

=

Encoderanschluss Leistungsanschluss®

5001320mC

Abb. 3-9: Servomotorserie HC-RP
® Bremsanschluss gemeinsam mit Leistungsanschluss

HINWEIS Bei Servomotoren ohne elektromagnetische Haltebremse entféllt der Bremsanschluss.
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Netz-, Motor- und Schutzleiteranschluss Anschluss

4 Anschluss

A

GEFAHR:

Anschlussarbeiten diirfen nur im spannungslosen Zustand des Servoverstérkers
ausgefiihrt werden. Der Servoverstérker fiihrt lebensgeféihrliche Spannung. Warten Sie
nach dem Abschalten der Netzspannung noch mindestens 15 Minuten, damit sich die
Kondensatoren auf einen ungefihrlichen Spannungswert entladen kénnen.

4.1 Netz-, Motor- und Schutzleiteranschluss
Einige Servoverstarker der MR-J3-Serie kdnnen eingangsseitig wahlweise mit 1-Phase- oder 3-
Phasen-Wechselspannung (230 V) versorgt werden, wahrend andere Gerate dieser Serie nur
an eine 3-phasige Wechselspannung angeschlossen werden kénnen.
Eingangsspannungen MR-J3-10A/B bis MR-J3-70A/B
Netzanschluss 1-Phase 3-Phasen
Leistungsklemmen L1, L2 L1, L2, L3
Steuerspannungsklemmen L11,L21®
Spannung 200-230 V AC
Zuléassiger Spannungsbereich 170-253 V AC
Netzfrequenz 50/60Hz+5 %
Eingangsspannungen MR-J3-100A/B bis MR-J3-22KA/B
Netzanschluss 3-Phasen @
Leistungsklemmen L1,L2,L3
Steuerspannungsklemmen L11,121®
Spannung 200-230 V AC
Zulassiger Spannungsbereich 170253V AC
Netzfrequenz 50/60Hz +5 %
Eingangsspannungen MR-J3-60B4, MR-J3 MR-J3-100A4/B4 bis MR-J3-22KA4/B4
Netzanschluss 3-Phasen @
Leistungsklemmen L1, L2, L3
Steuerspannungsklemmen L11,L21 9
Spannung 380-480 V AC
Zulassiger Spannungsbereich 323-528 V AC
Netzfrequenz 50/60Hz +5 %
® Die Spannungsversorgung des Steuerkreises wird an L11 und L21 angeschlossen. Dabei
sollte L11 gleichphasig mit L1 und L21 gleichphasig mit L2 verbunden sein.
@ Bej diesen Modellen ist ein 1-phasiger Anschluss der Leistungsklemmen nicht méglich.
HINWEIS Auch an Servoverstarkern, die durch eine 1-phasige Wechselspannung von 200 bis 230 V

versorgt werden, wird der Servomotor in gleicher Weise am Ausgang angeschlossen, wie
bei der 3-phasigen Versorgungsspannung. Die Ausgangsspannung dieser Gerate ist immer
3-phasig.
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Anschluss

Netz-, Motor- und Schutzleiteranschluss

Die eingangsseitige Netzspannung wird 1-phasig an die Klemmen L1 und L2 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 tber den Schutzleiteranschluss geerdet werden.

ACHTUNG:

Die Netzspannung darf niemals an den Ausgangsklemmen U, V oder W angeschlossen
werden. Dauerhafte Beschéddigungen des Servoverstérkers sowie eine unmittelbare
Gefdhrdung des Bedieners wéren die Folge.

Die folgende Abbildung zeigt schematisch den ein- und ausgangsseitigen Anschluss des Ser-

voverstarkers.

1-phasiger Anschluss

Servoverstarker

NFB = Leistungsschalter

Servomotor

BRI KRN

je

Encoder

-

3-phasiger Anschluss

Servoverstarker

Servomotor

i

Encoder

e | O

Dls|<|c
= | s |w[N

MC = Schitz
5001852C, S001853C
Die folgende Tabelle gibt eine Ubersicht der Leistungsanschliisse der Servoverstérker:
Klemmen Bedeutung Beschreibung
L1 L2 Netzspannungsanschluss
’ (1-phasig) Netzspannungsversorgung des Servoverstérker
Netzspannungsanschluss | (Leistungskreis)
L1,L2,13 (3-phasig)
U Vv,w Motoranschluss Spannungsausgang des Servoverstarkers
L11, L21 Steuerspannungsanschluss |Spannungsversorgung des Steuerkreises
Anschluss fiir optionalen Die Klemmen P-D sind ab Werk gebriickt. Zum Anschluss eines
P,C,D Bremswiderstand/ externen Bremswiderstands entfernen Sie die Kabelbriicke und
optionale Bremseinheit schlieBen den Widerstand an die Klemmen P-C an.
Anschl i ional Eine Zwischenkreisdrossel wird an diesen Klemmen angeschlos-
P1, P2 ZW?SS(():hel;l’lskSreEJSrdcr)ggg;aDeC sen. Die Klemmen P1-P2 sind ab Werk gebriickt. Vor dem
Anschluss der Drossel muss die Briicke entfernt werden.
—;— PE Schutzleiteranschluss des Servoverstérkers
HINWEIS Details zu abweichenden Klemmenbezeichnung bestimmter Servoverstérkermodelle ent-
nehmen Sie bitte der jeweiligen Bedienungsanleitung der Servoverstarkerserie MR-J3-A
und MR-J3-B.
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Signalleitungen

Anschluss

4.2 Signalleitungen

Ein Servoverstarker ist neben den Anschlliissen des Leistungsteil fir Netzspannung und Motor
noch mit weiteren Anschliissen ausgestattet, Gber die der Servoverstarker gesteuert werden
kann. Weitere Anschliisse dienen zum Anschluss eines optionalen PCs, zur Uberwachung und

zur Diagnose.

4.2.1 Servoverstarkerserie MR-J3-A

Die gezeigte Frontansicht ist die des Servoverstarkers MR-J3-20A. Die Anschlusskonfiguration
ist fur alle Modelle der Serie MR-J3-A identisch.

CN2

gy
]

[Ps ][ 3 [N\I[ 7 ][zaT|
[MR]

_

USB-Anschluss (CN5)

S

Das Steckergehduse von CN1
ist intern mit der Schutzleiter-
klemme (PE) des Servo-
verstarkers verbunden.

Analoge

Monitorausgénge

RS-422-Anschluss (CN6)

T ——

1

27

26

29

28

31

30

33

32

35

34

37

36

39

38

41

40

43

42

20

45

44

22

21

47

46

24

23

49

48

25

50

CN1

—

5001823C

Abb. 4-1: Signalstecker MR-J3-A

HINWEIS Die Ansicht in Abb. 4-1 stellt die Sicht auf die Létfahnen des Verbindungskabelsteckers dar.
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Anschluss Signalleitungen

Schnittstellenbeschreibung

Anschluss |Bezeichung Beschreibung
CN1 E/A-Schnittstelle Steuerschnittstelle (siehe Tab. 4-2)
CN2 Encoder-Anschluss Anschluss des Servomotor-Encoders
CN3 Kommunikationsanschluss (RS-422) | Anschluss fir einen Personalcomputer (PC)

Zum Anschluss der Batterie (MR-J3BAT) fur die Speiche-
rung der Daten der Absolutwertpositionierung.

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

CN5 Kommunikationsanschluss (USB) Anschluss fiir einen Personalcomputer (PC)

Zum Anschluss von Instrumenten zur Erfassung von analo-
gen Messdaten.

CN4 Batterieanschluss

CNé6 Analoge Monitorausgange

Tab. 4-1: Beschreibung der Schnittstellen CN1, CN2, CN3, CN4, CN5 und CN6

Die Signalbelegung des Steckers CN1 wechselt mit der Regelfunktion.
Siehe dazu folgende Tabelle.

Pin- | Signal Symbole der E/A-Signale im Regelmodus @
Nr. | /O (E/A)@ P P/S S SIT T TP Pr
1 — P15R P15R P15R P15R P15R P15R —
2 — —NGC vC VCIVLA VLA VLA/— —
3 — LG LG LG LG LG LG —
4 0 LA LA LA LA LA LA —
5 0 LAR LAR LAR LAR LAR LAR —
6 0 LB LB LB LB LB LB —
7 0 LBR LBR LBR LBR LBR LBR —
8 0 Lz LZ LZ Lz Lz Lz —
9 0 LZR LZR LZR LZR LZR LZR —
10 | PP PP/— — — — —/PP —
11 | PG PG/— — — — —/IPG —
12 — OPC OPC/— — — — —/IOPG —
13 — — — — — — — —
14 — — — — — — — —
15 | SON SON SON SON SON SON PDO3
16 | — —/SP2 sp2 SP2/SP2 SP2 SP2/— PDO4
17 | PC PC/ST1 ST1 ST1/RS2 RS2 RS2/PC | PDO5
18 | L TL/ST2 ST2 ST2/RS1 RS1 RS1/TL PD06
19 | RES RES RES RES RES RES PDO7
20 — DICOM | DICOM | DICOM | DICOM | DICOM | DICOM —
21 — DICOM | DICOM | DICOM | DICOM | DICOM | DICOM —
22 0 INP INP/SA SA SA/— — —/INP PD13
23 0 zsP zsP zsP ZsP ZsP Zsp PD14
24 0 INP INP/SA SA SA/— — —/INP PD15
25 0 TLC TLC TLC TLCVLC VLC VLC/TLC | PD16
26 — — — — — — — —
27 TLA TLA TLA TLA/TC TC TC/TLA —
28 — LG LG LG LG LG LG —
29 — — — — — — — —

Tab. 4-2: Signalbelegung der Schnittstelle CN1 beim MR-J3-A (1)
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Signalleitungen Anschluss

Pin- Signal Symbole der E/A-Signale im Regelmodus ) B
Nr. | E/A(II0)® P P/S s ST T TP i
30 — LG LG LG LG LG LG —
31 — — — — — — — —
32 — — — — — — — —
33 o oP OP OP OP OP opP —
34 — LG LG LG LG LG LG —
35 | NP NP/— — — — —/NP —
36 | NG NG/— — — — —/NG —
37 — — — — — — — —
38 — — — — — — — —
39 — — — — — — — —
40 — — — — — — — —
4 o) CR CR/SP1 SP1 SP1/SP1 SP1 SP1/CR PDO8
42 o) EMG EMG EMG EMG EMG EMG —
43 o) LSP LSP LSP LSP/— — —/LSP PD10
44 o LSN LSN LSN LSN/— — —I/LSN PD11
45 o) LOP LoP LoP LOP LOP LOP PD12
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 PD18
50 — — — — — — — —

Tab. 4-2: Signalbelegung der Schnittstelle CN1 beim MR-J3-A (2)

ONE 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
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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
Nach Auftreten eines Alarms dient dieser Eingang zum Zur(ick-
RES Reset setzen des Alarms. Der Eingang muss fir mindestens 50 ms ein-
geschaltet werden.
LSP Endschalter Zum Starten des Servomotors in beide Drehrichtungen miissen
Vorwértsdrehung beide Eingange eingeschaltet sein. Schaltet ein Eingang ab, weil
der Endschalter erreicht wurde, ist eine Drehbewegung nur noch
Endschalter in entgegengesetzer Richtung des angesprochenen Endschal-
g | SN | Rickwartsdreh o
@ uckwartsdrehung ters moglich.
N 2 Durch Einschalten des Signals SON (Servo ON) wird der Leis-
S § SON Servo EIN tungskreis des Servoverstarkers aktiviert und der Servoverstéar-
2| s ker ist betriebsbereit.
|9 — -
© " Wenn an Klemme ST1 ein Signal anliegt, | Beim gleichzeiti
< | © eim gleichzeitigen
5| ® ST Start vorwarts dreht der Motor im Rechtslauf. Schalten der Signale
n — - ;
s Wenn an Klemme ST2 ein Signal anliegt, | ST1 und ST1 wird
ST2 Start riickwarts dreht der Motor im Linkslauf. der Motor gestoppt.
Durch Abschalten des Eingangs EMG wird der Servomotor
g gestoppt. Der Servomotor wird ausgeschaltet und die Wider-
EMG Externer NOT-AUS standsbremsung aktiviert. Durch Einschalten des Eingangs EMG
wird der NOT-AUS-Status zuriick gesetzt.
%’ DICOM Gemeinsamer negativer Bezugspunkt (GND) der Eingangsklemmen bei positiver Logik
& Gemeinsamer positiver Bezugspunkt (+24 V) der Eingangsklemmen bei negativer Logik
Ein Abschalten des ALM-Signals erfolgt, wenn die Spannungs-
ALM Alarm versorgung abgeschaltet wird, oder wenn der Schutzkreis zum
Abschalten des Leistungskreises aktiviert wird.
RD Bereit Der Servoverstarker ist in Betriebsbereitschaft, wenn das RD-
o Signal eingeschaltet ist.
[9]
° 3 Das Signal schaltet ein, wenn der Schleppfehler innerhalb eines
|5 INP In-Position vorgegebenen Bereichs liegt. Das Signal schaltet auch ein, wenn
S 2 das Signal SON (Servo EIN) eingeschaltet wird.
©
% o} Das Signal wird bei Auftreten einer Warnung geschaltet. Es muss
© i} WNG Warnun zuvor einer bestimmten Ausgangsklemme des Steckers CN1
5| 9 durch Parametereinstellung PD13-PD16 und PD18 zugewiesen
(2 werden.
ACDO Der Alarmcode wird abhangig vom aufgetretenen Alarm als 3-
ACD1 Alarmcode Bit-Signal ausgegeben. Zuvor muss die Alarmcode-Ausgabe
ACD2 Uber Parameter PD24 aktiviert werden.
2 DOCOM Gemeinsamer positiver Bezugspunkt (+24 V) der Ausgangsklemmen bei positiver Logik
N
a Gemeinsamer negativer Bezugspunkt (GND) der Ausgangsklemmen bei negativer Logik
Einstellung des Drehmoments bei Drehmomentregelung durch
TC Drehmomentvorgabe Anlegen einer Gleichspannung von -8 bis +8V. Bei +8 V wird das
S maximale Drehmoment ausgegegeben.
Qo
=X Einstellung der Drehzahl bei Drehzahlregelung durch Anlegen
§ VC Drehzahlvorgabe einer Gleichspannung von -10 bis +10V. Bei +10 V wird die maxi-
5 male Drehzahl ausgegegeben.
E Einstellung der Drehzahlbegrenzung bei Drehmomentregelung
&3 VLA Drehzahlbearenzun durch Anlegen einer Gleichspannung von 0 bis +10V. Bei +10 V
o) 9 9 wird die maximale Drehzahl ausgegegeben, die zuvor im Para-
] .
< meter PC12 eingestellt wurde.
c
< " . .
2 Analoge Uber Parameter PC14 wird ausgewahlt,
[} MO1 Monitorausgabe 1 welche Daten an MO1 als analoge Span-
& 9 nung ausgegeben werden. . .
= = - - Auflésung: 10 Bit
Q Analoge Uber Parameter PC15 wird ausgewahilt,
§ MO2 Monitorausgabe 2 welche Daten an MO2 als analoge Span-
nung ausgegeben werden.
2 P15R Der Pin gibt eine Spannung von +15 V DC zur Versorgung der analogen Eingénge aus.
N
@ LG Bezugspunkt fir analoge Eingangs- und Ausgangssignale
SD Abschirmung, Gehause

Tab. 4-3: Auswahl der wichtigsten Ein- und Ausgangssignale an Stecker CN1
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Signalleitungen Anschluss

4.2.2 Servoverstarkerserie MR-J3-B

Die gezeigte Frontansicht ist die des Servoverstéarkers MR-J3-20B. Die Anschlusskonfiguration
ist fir alle Modelle der Serie MR-J3-B identisch.

USB-Anschluss (CN5)

CN3
VOPEN \
= =2 1 1
c[oolvls 21| 2] e
o = DI2 DI3
L O O| o] 3 13
N =]
N|O O ™ 4 DOCOM 14 MBR
=z
P D s MO1 MO2
ol ol L 5 15
=1 |00 6 16
P U 0= DICOM ALM
c ] R LA LAR
Ol
o |5 J11] 5K = SSCNET lil-Kabel R
Cle allle vom vorherigen LB LBR
] ..
N EEy Servoversstérker LZ 5 |L2R o5
viiO O z SSCNET lll-Kabel 10 20
- S INP DI
wlo olle zum folgenden oicon EM1
== Servoversstérker

I
1T

CN4 CN2L CN2

CN2 /
HE SR
BN ’

:

W °
Die Steckergeh&duse von CN2 und CN3

sind intern mit der Schutzleiterklemme

[9] N
N (PE) des Servoverstarkers verbunden.
[MD]

S5001307C

Abb. 4-2: Signalstecker MR-J3-B

HINWEIS Die Ansicht in Abb. 4-2 stellt die Sicht auf die Lotfahnen des Verbindungskabelsteckers dar.
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Anschluss

Signalleitungen

Schnittstellenbeschreibung

Anschluss

Bezeichung

Beschreibung

CN1A

Buskabel-Anschluss von der vorhergehenden
Achse (SSCNET III)

Anschluss der Steuerung oder des vorherge-
henden Servoverstéarkers

CN1B

Buskabel-Anschluss zu der nachfolgenden
Achse (SSCNET III)

Anschluss des nachfolgenden Servoverstarkers
oder der Schutzkappe

CN2

Encoder-Anschluss

Anschluss des Servomotor-Encoders

CN4

Batterieanschluss

Zum Anschluss der Batterie (MR-J3BAT) fiir die
Speicherung der Daten der Absolutwertpositio-
nierung.

Wenn sie die Batterie anschlie3en, stellen Sie
sicher, dass die Kontrollleuchte CHARGE nach
mindestens 15 Minuten ausgeschaltet ist, nach-
dem die Versorgungsspannung des Haupt-
kreises abgeschaltet wurde. Wenn Sie die
Batterie ersetzen, lassen Sie die Steuerspan-
nungsversorgung eingeschaltet und schalten
nur die Versorgungsspannung des Leistungs-
kreises ab. Andernfalls gehen die Daten der
Absolutwertpositionierung verloren.

CN5

Kommunikationsanschluss

Anschluss flr einen Personalcomputer

Tab. 4-4: Beschreibung der Schnittstellen CN1A, CN1B, CN2, CN4 und CN5

Signalbelegung des Steckers CN3

o Signal I1/0 Symbole der i Signal /0 Symbole der
Pin-Nr. (E/A) E/A-Signale Pin-Nr. (E/A) E/A-Signale
1 — LG 11 — LG
2 DI 12 | DI2
Zuweisung Uber
3 — DOCOM 13 0 Parameter PD07 @
4 — MO 14 — MO2
Zuweisung Uber
5 — DICOM 15 0 Parameter PD09 @
6 — LA 16 — LAR
7 — LB 17 — LBR
8 — Lz 18 — LZR
Zuweisung uber,
9 0 Parameter PD08 19 ! Di3
10 — DICOM 20 | EM1

Tab. 4-5: Signalbelegung der Schnittstelle CN3 beim MR-J3-B

® Zuweisbare Symbole:

RD ALM
DB TLC
ZSP CDPS

INP MBR
WNG BWNG
ABSV SA
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Signalleitungen

Anschluss

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
DI Mit den Steuerungseinstellungen DI1, DI2 und DI3 kénnen Ope-
randen zugeordnet werden. Im Handbuch der Motion-CPU sind
° DI2 die zuordbaren Operanden beschrieben.
@2 _ Fir Q172HCPU, Q173HCPU und QD75MH kénnen folgende
o é Operanden zugeordnet werden:
| g DI3 DI: oberer Endschalter (FLS)
TS DI2: unterer Endschalter (RLS)
£ @ DI3: Néherungsschalter (DOG)
<@ >
o % Durch Abschalten des Eingangs EM1 wird der Servomotor
S ) S
8 . gestoppt. Der Servomotor wird ausgeschaltet und die Wider-
@ EM1 Externer NOT-AUS standsbremsung aktiviert. Durch Einschalten des Eingangs EM1
wird der NOT-AUS-Status zuriick gesetzt.
2 DICOM Gemeinsamer negativer Bezugspunkt (GND) der Eingangsklemmen bei positiver Logik
N
a Gemeinsamer positiver Bezugspunkt (+24 V) der Eingangsklemmen bei negativer Logik
Ein Abschalten des ALM-Signals erfolgt,
wenn die Spannungsversorgung abge-
ALM Alarm schaltet wird, oder wenn der Schutzkreis
zum Abschalten des Leistungskreises
° aktiviert wird. Das Signal muss
§ Der Servoverstérker ist in Betriebsbereit- | ZUvor einer bestimm-
S| = RD Bereit schaft, wenn das RD-Signal eingeschaltet | ten Ausgangs-
j= 2 ist. klemme des Steckers
= S _ _ CN3 durch Parame-
3 § Das Signal schaltet ein, wenn der tereinstellung PD07—
< | @ Schleppfehler innerhalb eines vorgege- | ppog zugewiesen
5| o INP In-Position benen Bereichs liegt. Das Signal schaltet | yerden.
n auch ein, wenn das Signal SON (Servo
EIN) eingeschaltet wird.
Das Signal wird bei Auftreten einer War-
WNG Warnung nung geschaltet.
’%’ DOCOM Gemeinsamer positiver Bezugspunkt (+24 V) der Ausgangsklemmen bei positiver Logik
a Gemeinsamer negativer Bezugspunkt (GND) der Ausgangsklemmen bei negativer Logik
o Uber Parameter PC09 wird ausgewahit,
'& MO1 mﬂﬁg;us abe 1 welche Daten an MO1 als analoge Span-
a2 9 nung ausgegeben werden. . .
o | ® o - - Auflésung: 10 Bit
o | o Analoge Uber Parameter PC10 wird ausgewahlt,
< | 5 ,
p § MO2 Monitorausgabe 2 welche Daten an MO2 als analoge Span
< nung ausgegeben werden.
ca” G Bezugspunkt fur analoge Ausgangssignale
& Bezugspunkt fir Encoder an CN2
SD Abschirmung, Gehéuse

Tab. 4-6: Auswahl der wichtigsten Ein- und Ausgangssignale an Stecker CN3
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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

Das Signal wird Uber ein Relais oder einen Transistor mit Open Collector gegeben.

Servoverstarker
Fir Transistor
— EMGQ
ca. 5 mA «— usw, 2:6KQ
b S ]
)
g -
TR Schalter z‘gg
i 1 DICOM
]
Vegs =1,0V 24V DC £10 %,
ICEO =100 pA 300 mA
5001308C

Abb. 4-3: Beispiel

O servoverstarker MR-J3-A
Beim Servoverstarker MR-J3-B ist das Symbol des externen NOT-AUS-Eingangs EM1.

Digitale Ausgangsschnittstelle DO

Uber diese Schnittstelle kann zum Beispiel eine Kontrollleuchte, ein Relais oder ein Optokopp-
ler angesteuert werden. Sehen Sie bei einer induktiven Last eine Diode (D) und bei einer Leuch-
te einen Einschaltstromwiderstand (R) vor (zuldssiger Strom: 40 mA, Einschaltstromspitze:
100 mA, Spannungsabfall Giber den Ausgang des Servoverstarkers gegen DOCOM: 2,6 V).

Bei falscher Polaritat
der Diode kann
der Servoverstarker

Servoverstarker beschadigt werden!

L ALM
A 12 o |— ~
¢ ) S )
4 A Last

2—DOCOM| |

24V DC %10 %,
300 mA

Lt

S5001309C

Abb. 4-4: Beispiel

ACHTUNG:

Achten Sie beim Anschluss einer induktiven Last auf die richtige Polaritét der Frei-
laufdiode D. Eine falsche Polung der Diode kann zur Zerstérung des Servoverstérkers
fiihren.
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Beschaltung der Schnittstellen Anschluss

4.3.2 E/A-Schnittstellen in positiver Logik

Fir diesen Servoverstarker kdnnen alle E/A-Schnittstellen in Form einer Strom-/Spannungs-
quelle verwendet werden.

Digitale Eingangsschnittstelle DI

Servoverstarker
EMGO
| usw. ca.5,6 kQ
} -
Schalter Ga Q&
| 1. DICOM
«— y
ca.5mA 24V DC =10 %,
Vees = 1,0V 150 mA
ICEO =100 IJA
5001312C

Abb. 4-5: Beispiel

O Servoverstarker MR-J3-A
Beim Servoverstarker MR-J3-B ist das Symbol des externen NOT-AUS-Eingangs EM1.

Digitale Ausgangsschnittstelle DO
Spannungsabfall iber den Ausgang des Servoverstarkers gegen DOCOM: 2,6 V

Bei falscher Polaritat
der Diode kann
der Servoverstarker
beschéadigt werden!

Servoverstarker

ALM

A %
y usw. |—» ~
A Last
DOCOM | I

Ll
24V DC £10 %,

150 mA

C

{

S$001313C

Abb. 4-6: Beispiel

ACHTUNG:
Achten Sie beim Anschluss einer induktiven Last auf die richtige Polaritét der Frei-
laufdiode D. Eine falsche Polung der Diode kann zur Zerstérung des Servoverstérkers

fiihren.
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Anschluss Beschaltung der Schnittstellen

4.3.3 Anloge Schnittstellen

Analogeingang (nur MR-J3-A)

Eingangswiderstand
10-12kQ Servoverstérker
Einstellung der oberen +15V DC
Spannungsgrenze
2 kQ
Y -—-—-~ |P15R
— |
. IVC, usw.
2kQ | |« —
[ ILG
e Y
5001563C
Abb. 4-7: Beispiel
Analogausgang
Servoverstéarker
MO1
(MO2)

Max. 1 mA

Max. Ausgangsstromauflésung: 10 Bit

Ausgangspannung +10 V
LG
>

S001311C

Abb. 4-8: Beispiel
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Serielle Schnittstelle RS422 (nur MR-J3-A) Anschluss

4.4

Serielle Schnittstelle RS422 (nur MR-J3-A)

Der Servoverstarker MR-J3-A verflgt Uber eine serielle Schnittstelle RS422 (CN3). Dies er-
mdglicht den Betrieb und die Uberwachung des Servoverstarkers sowie die Einstellung von Pa-
rametern Uber einen Rechner (z.B. PC).

@® Betrieb mit einer Achse

Personalcomputer Servoverstarker
max. 10 m

[« |
D D
Wandlerkabel 0

RS232C auf RS422 cN3
= ——> L

1 =

Zum B
> RS232C- D
Anschluss H] [_j &
| —
Wandler
RS232C auf RS422

5001674C

Abb. 4-9: Systemkonfiguration mit der RS422-Schnittstelle bei Betrieb mit einer Achse

@® Betrieb mit mehreren Achsen

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

Servoverstarker Servoverstarker Servoverstarker

Personalcomputer

;ﬂ]—[] —e—=e 7,

m
RS232C- Wandlerkabel i i Abzweigstecke
é Anschluss RS232C auf RS422 Abzweigstecker Abzweigstecker zweig: r

A=

U:ll;lu.:

[ ———1
U:ll;.:..:.

S5001675C

Abb. 4-10: Systemkonfiguration mit der RS422-Schnittstelle bei Betrieb mit mehreren Achsen

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

Einsteigerhandbuch Servoverstarker MELSERVO J3 4-13



Anschluss

Optische Schnittstelle SSCNET Il (nur MR-J3-B)

4.5

Optische Schnittstelle SSCNET Ill (nur MR-J3-B)

Der Servoverstarker MR-J3-B verflgt Uber eine optische Schnittstelle SSCNET Il (CN1A,
CN1B). Dies ermoglicht den Betrieb und die Uberwachung der Servoverstarker durch die Mo-
tion-CPU.

ACHTUNG:

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

HINWEISE

Das SSCNET lll-Kabel von der HOST-Steuerung (Motion-CPU) oder vom vorhergehenden Ser-
voverstérker wird in den Anschluss CN1A eingesteckt. In den Anschluss CN1B wird das SSC-
NET lll-Kabel zum nachfolgenden Servoverstarker eingesteckt. Der Anschluss CN1B des letz-
ten Servoverstérkers wird mit einer Schutzkappe abgedeckt.

Servoverstarker Servoverstarker Servoverstarker
Achse 1 Achse 2 letzte Achse

Steuerun
9 SSCNET llI-Kabel SSCNET llI-Kabel SSCNET llI-Kabel
MOBON" || ] e T2 4 CN1A CN1A = Tt =e| CN1A
‘ - ./ [ [ @
| CN1B | CN1B = | CN1B
]
() Schutzkappe
5001314C

Abb. 4-11: Verkabelung des optischen SSCNET IlI-Bus

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

Verwahren Sie die Schutzkappen der Anschliisse CN1A und CN1B, sowie die Schutzhiilsen
der Enden des SSCNET Ill-Kabels immer vor Staub geschitzt 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 Servoverstérkers Besché-
digungen der optischen Schnittstelle zu verhindern.

Offen liegende SSCNET IllI-Kabelenden (z.B. nach Ausbau eines defekten Servoverstér-
kers) sollten zum Schutz vor Besché&digungen sofort mit der Schutzhulse versehen werden.
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Einstellung der Stationsnummer (nur MR-J3-B)

Anschluss

4.6 Einstellung der Stationsnummer (nur MR-J3-B)

Die Stationsnummer des Servoverstéarkers MR-J3-B wird Uber den Drehschalter SW1 einge-
stellt. Beachten Sie, dass eine einmal vergebene Stationsnummer nicht ein zweites Mal fiir ei-
nen anderen Servoverstarker vergeben werden kann. Bei einer solchen Einstellung ist ein ord-
nungsgemaBer Betrieb nicht gewahrleistet. Die Einstellung der Stationsnummer ist unabhéngig
von der Reihenfolge bei der SSCNET IlI-Verkabelung der Servoverstarker.

SWi1

o2

9 <
(@]
?(:)0
S >
N

S5000972C

Abb. 4-12: Drehschalter SW1 zum Ein-
stellen der Stationsnummer

Eingt&l:ung Zuordnung Anzeige Ein;t‘tla\,l:ung Zuordnung Anzeige
0 Stationsnr. 1 01 8 Stationsnr. 9 09
1 Stationsnr. 2 02 9 Stationsnr. 10 10
2 Stationsnr. 3 03 A Stationsnr. 11 11
3 Stationsnr. 4 04 B Stationsnr. 12 12
4 Stationsnr. 5 05 C Stationsnr. 13 13
5 Stationsnr. 6 06 D Stationsnr. 14 14
6 Stationsnr. 7 07 E Stationsnr. 15 15
7 Stationsnr. 8 08 F Stationsnr. 16 16

Tab. 4-7: Einstellung der Stationsnummer

SW2

1

! ! -
unten
2

sw2-2®
/

S01277C

Abb. 4-13: DIP-Schalter SW2

® stellen Sie sicher, dass sich der Schalter SW2-2 immer in der Position ,,unten” befindet.

HINWEISE

Schalter SW1 und SW2 zu

finden sind.

Die Uber den Drehschalter SW1 eingestellte Stationsnummer muss der in der Steuerung
festgelegten Stationsnummer entsprechen.

Im Abschn. 6.2.1 wird gezeigt, an welcher Position des Servoverstarkers MR-J3-B die
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Anschluss Servomotor

4.7 Servomotor

4.71 Anschluss des Servomotors

ACHTUNG:
® Achten Sie auf korrekte Erdung von Servomotor und Servoverstérker.
Zur Vermeidung eines elektrischen Schlags miissen Sie die Klemme der Schutzer-
de (PE) des Servoverstérkers, gekennzeichnet mit ., mit der Erdungsklemme des
Schaltschranks verbinden.

® SchlieBen Sie die Kabel am Servoverstédrker 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 Beschédigungen.

@ SchlieBen Sie die Servomotoren Uber den entsprechenden Leistungsstecker an.

(@ Zur Erdung schlieBen Sie das Erdungskabel des Servomotors an die Klemme der Schutz-
erde am Servoverstérker an. Gleichzeitig miissen Sie den Servoverstérker tiber die Erdung
des Schaltschranks erden.

Schaltschrank

Servoverstarker
Servomotor

S ®

PE-Klemmen

$000557C

Abb. 4-14: Anschluss der Schutzleiter
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Servomotor

Anschluss

4.7.2

Servomotor mit elektromagnetischer Haltebremse

ACHTUNG:

@ Fihren Sie die Schaltung der elektromagnetischen Haltebremse so aus, dass die
Haltebremse nicht nur durch ein Signal vom Servoverstérker, sondern auch durch
den externen Notausschalter aktiviert werden kann.

® Die elektromagnetische Haltebremse ist nur zum Festhalten einer ruhenden Last,
z. B. von vertikalen Hebeachsen, gedacht. Das Abbremsen und héufige Schalten
der NOT-AUS-Funktion fiihrt innerhalb weniger Zyklen zur Zerstérung der Halte-
bremse.

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

Beachten Sie die folgenden Hinweise fiir den Einsatz eines Servomotors mit elektromagne-
tischer Haltebremse.

(@ Versorgen Sie die elektromagnetische Haltebremse Uber eine separate Spannungsquelle
mit 24 V DC.

(@ Die elektromagnetische Haltebremse wird durch Ausschalten der Spannung aktiviert.

® Verwenden Sie in vertikalen Applikationen, z.B. bei hangenden Lasten, das Signal MBR
zum automatischen Schalten einer Haltebremse. Das Signal MBR ist abgeschaltet, wenn
das Signal SON (Servo EIN) aus ist oder ein Alarm auftritt (Signal ALM).

@ Schalten Sie das Signal SON aus, nachdem der Servomotor zum Stillstand gekommen ist.

Elektro-

magnetische

Haltebremse NOT- Servomotor
(MBR AUS

)
- B1

Alarm
24V DC t[T (ALM) ® []_Q

B2

5001827C

Abb. 4-15: Anschlussdiagramm

® Montieren Sie den Uberspannungsschutz so nah wie méglich am Servomotor.

@ pie Eingangsklemmen B1 und B2 der elekiromagnetischen Haltebremse haben keine
Polaritét.
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Anschluss NOT-AUS

4.8 NOT-AUS

Zur Sicherheit muss immer ein externer NOT-AUS-Schalter installiert werden, der bei einem
NOT-AUS den Leistungskreis abschaltet. Bei Unterbrechung des Kontakts an EMG® wird der
Servomotor auf eine Widerstandsbriicke (dynamische Motorbremse) geschaltet und schnellst-
moglich zum Stoppen gebracht. Gleichzeitig erscheint im Anzeigefeld die NOT-AUS-Meldung
(AL.E6 bzw. ES6)).

Im normalen Betrieb darf die NOT-AUS-Schaltung nicht zum Stoppen und Einschalten des
Servomotors verwendet werden. (Reduzierung der Lebensdauer des Servoverstarkers)

Servoverstarker

24V DC

| DICOM

@ < DOCOM

1 NOT-AUS O/T\C‘ EM?

.

5001826C

Abb. 4-16: NOT-AUS-Schaltung

O] Verwendung der E/A-Schnittstelle in negativer Logik. Bei Verwendung in positiver Logik
siehe Abschn. 4.3.2.

@ servoverstarker MR-J3-A
Beim Servoverstarker MR-J3-B ist das Symbol des externen NOT-AUS-Eingangs EM1.
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Anschlussbeispiele Anschluss

4.9

HINWEIS

4.9.1

Anschlussbeispiele

Die Verdrahtung sollte wie nachfolgend dargestellt erfolgen. Sobald ein Alarm auftritt, muss die
Betriebsspannung und das Signal ,Servo EIN“ abgeschaltet werden.

Die NOT-AUS-Funktion muss fir den Servoverstérker und fur die Steuerung mdéglich sein.

Sehen Sie flr die Spannungsversorgung des Servoverstarkers immer einen Leistungsschalter
(NFB) vor.

Anschlussbeispiele der ein- und dreiphasigen Spannungsversorgung sind in den folgenden Ab-
bildungen dargestellt. Fir die digitalen Steuerkreise wird eine negative Signallogik (NPN) vor-
ausgesetzt.

Bei den Anschlussbeispielen wird jeweils nur ein Servoverstarkermodell der Serie MR-J3-A

und MR-J3-B gezeigt. Den Anschluss der weiteren Servoverstarkermodelle entnehmen Sie
bitte der jeweiligen Bedienungsanleitung der Servoverstarker.

Anschluss der Servoverstarker MR-J3-A

NOT-AUS AUS EIN
RA
—O O—OIO—O_LO O O MC
e T T
[ SK |
Servoverstarker Servomotor
NFB
Spannungs- 5T [
versorgung
200 bis 230 V 7 u | 2 RMotor
3-phasig 5> V|3
W | 4
o |1
Encoderkabel @ Encoder

" NOT-AUS
® Servo EIN

L DOCOM| ALM Alarm

S5001527C

Abb. 4-17: Anschluss des Servoverstédrkers MR-J3-10A bis MR-J3-70A

® Verwenden Sie das empfohlene Motorkabel.
@ Verwenden Sie das empfohlene Encoder-Kabel.
® Verwendung der E/A-Schnittstelle in negativer Logik.
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Anschluss

Anschlussbeispiele

Spannungsversorgung
3-phasig
200230 V AC
L1L2L3

Leistungs- '

schalter Servoverstarker

Analoge
Monitor-
ausgange

| hl

Personalcomputer (optional)

Setup-Software
,MR-Configurator*

Digitale E/A, Klemmen-

analoge block
Eingange

I
CN5 |
Leistungs- |
schitz !
CN3 |
I
CN1
L L1
ay
(L3 J
~ Qs’ L :
IS _
<k Batterie
A<l MR-J3BAT @
N |
Pl IC
optionaler Bremswiderstand
) L1
L21 Y,

Encoder

Servomotor

S001521C

Abb. 4-18: Systemkonfiguration fir MR-J3-100A oder kleiner

® Die optionale Batterie wird fur die Absolutpositionserkennung im Modus Lageregelung ver-

wendet.
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Anschlussbeispiele

Anschluss

4.9.2 Anschluss der Servoverstarker MR-J3-B
NOT-AUS
Alarm  Steuerung NOT-AUS AUS EIN
RA1 RA2
RAALE Al -
o——=0O O—OIO—O_LO O O—¢ g /M—C\ 2
g
J Servoverstarker Servomotor
NFB MC
Spannungs- 5T .- Se OSTO— 51,0
versorgung [L CNP 0 T2 1 Motor
200 bis 230 V © 17 U
3-phasig 5 o Y v | 3
LW w | 4
T 1

®

-
=

I ® ® 8

CN2| Encoderkabel @

O L 3
Lot

Encoder

CN3 CN3 24V DC

@< Docom

S5001326C

Abb. 4-19: Anschluss des Servoverstérkers MR-J3-10B bis MR-J3-70B

® Verwenden Sie das empfohlene Motorkabel.
@ Verwenden Sie das empfohlene Encoder-Kabel.
® Verwendung der E/A-Schnittstelle in negativer Logik.
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Anschluss

Anschlussbeispiele

Spannungsversorgung
3-phasig
200230 V AC
L1L2L3

Leistungs- Servoverstarker
schalter

Personalcomputer (optional)
_S_egup-Software
+,MR-Configurator”

—

Leistungs- =’1
schitz %

1L L1
=
(L3 J Batterie
MR-J3BAT ©
o
P dédC J
optionaler Bremswiderstand =
1 L1
Loy )

Vorhergehender
) Servoverstarker CN1B
oder Steuerung

Nachfolgender
Servoverstérker CN1A
oder Abdeckkappe

Encoder

Servomotor

5001284C

Abb. 4-20: Systemkonfiguration fir MR-J3-100B oder kleiner

® Die optionale Batterie wird fur die Absolutpositionserkennung im Modus Lageregelung ver-

wendet.
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EMV-gerechte Installation Anschluss

4.10

4.10.1

EMV-gerechte Installation

Durch schnelles Schalten von elektrischen Strdmen und Spannungen, also auch beim Einsatz
von Servoverstarkern, entstehen Stérungen im hochfrequenten Bereich (HF-Stérungen). Diese
Stérungen werden Uber Leitungen, aber auch durch die Luft abgestrahlt. Netz- und Signallei-
tungen des Servoverstarkers kdnnen zu Antennen werden und Stérstrahlung aussenden. Die
Verkabelung sollte daher mit groBter Sorgfalt ausgefiihrt werden. Besonders das Verbindungs-
kabel zwischen Servoverstarker und Motor stellt eine starke Stérquelle dar.

Um Stérungen durch drehzahlverdnderbare Antriebssysteme einzuschrénken, existierenin der
Européischen Union verschiedene EMV-Richtlinien (EMV = Elektro-Magnetische-Vertraglich-
keit) und Normen. 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 fir gute Erdung.

Verwenden Sie abgeschirmte Leitungen.

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

@ Trennen Sie signal- und leistungsfiihrende Leitungen rdumlich voneinander. Vermeiden Sie
langere parallele Leitungsfiihrungen von entstérten Leitungen (z. B. Netzzuleitung) und
stérbehafteten Leitungen (z. B. abgeschirmte Motorleitungen).

EMV-gerechter Schaltschrankeinbau

Konstruktion und Ausfiihrung des Schaltschranks sind fur die Einhaltung der EMV-Richtlinie
entscheidend. 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 Schaltschrankgehéause. Verbinden Sie auBerdem Tir und Schaltschrank-
gehduse mit einem breiten, geflochtenen Masseband.

® Wenn ein NetZfilter 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 Gerate montiert werden, auch mit der Schalt-
schrankerde 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
Kabeldurchldasse am Schaltschrank sollien einen maximalen Durchmesser von 10 cm
haben. Ist ein gréBerer Durchlass als 10 cm erforderlich, decken Sie ihn mit einem
Metallgitter ab. Es sollte kein ungeerdetes Teil am Geh&use vorhanden sein. Bei Verbin-
dungen von Metall auf Metall sollten Sie immer eventuell vorhandene Farbanstriche entfer-
nen, damit ein guter Kontakt gewéahrleistet ist.

® Servoverstarker und Steuerungen sollten im Schaltschrank mdglichst weit entfernt vonein-
ander montiert werden. Vorteilhaft ist es, zwei separate Schaltschréanke zu verwenden. Ist
nur die Installation eines Schaltschranks mdéglich, kdnnen Servoverstérker und Steuerungen
auch durch eine Metallwand voneinander getrennt werden.

® Verwenden Sie zur Erdung der installierten Geréate kurze Erdungsleitungen oder geeignete
Massebéander. Potentialausgleichsleitungen mit groBen Querschnitten sind zur Ableitung
hochfrequenter Stérspannungen weniger gut geeignet als Massebander mit einer gro3en
Oberflache.
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Anschluss

EMV-gerechte Installation

4.10.2

Verdrahtung

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

Fihren Sie die Kabel am Gehauseeintritt durch eine metallische Kabelverschraubung oder be-
festigen Sie das Kabel am Gehauseeintritt mit einer P- oder U-férmigen Schelle. Die Abschir-
mung wird entweder mit Hilfe der Kabelverschraubung oder mit der Schelle zur Erde verbunden
(siehe folgende Abbildung). Bei Verwendung einer Kabelschelle sollte diese so nah wie méglich
an der Kabeleintrittsstelle befestigt sein, um die Strecke zur Erdung méglichst gering zu halten.
Versuchen Sie, die Schirmung der Motorleitung so nah wie es ohne Erd- oder Kurzschlussge-
fahr méglich ist an die Anschlussklemme zu fiihren, um die ungeschirmte Leitungslédnge (= Sen-
deantenne) so gering wie mdglich zu halten.

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

Gute Ausfihrungen Ungunstige Ausfiihrung

Abschirmung

P-férmige
Schelle

Die Abschirmung
sollte nicht wie
hier gezeigt
verdrillt werden.

U-férmige
Schelle

5001854C

Verlegen Sie die Steuersignalleitungen in einem Mindestabstand von 30 cm von allen Leis-
tungskabeln. Verlegen Sie die Netzleitung zum Servoverstérker sowie die Leitung zwischen
Servoverstarker und Motor nicht parallel zu beispielsweise Steuersignalleitungen, Telefonlei-
tungen oder Datenleitungen.

Steuersignalleitungen vom oder zum Servoverstérker sollten nach Méglichkeit nur innerhalb
des geerdeten Schaltschrankgehéuses gefuhrt werden. Ist eine Verlegung der Steuersignal-
leitung auBerhalb des Schaltschrankes nicht zu vermeiden, verwenden Sie abgeschirmte Si-
gnalleitungen, da auch Signalleitungen als Antenne wirken kénnen. Die Abschirmung der Si-
gnalleitungen muss geerdet werden. Fur empfindliche Analogsignale, wie zum Beispiel den
Frequenzsollwert von 0 bis 5 V, kann es auf Grund signalverfélschender Ausgleichsstréme tUber
den Schirm nétig sein, die Abschirmung nur einseitig aufzulegen. Das sollte in diesem Fall auf
der Servoverstérkerseite erfolgen.

Durch den Einsatz von handelslblichen Ferritkernen wird eine weitere Verbesserung der Ent-
stérung erreicht. Die Signalleitung wird dabei mehrfach um den Ferritkern gewickelt. Der Fer-
ritkern wird méglichst nahe am Servoverstérker installiert.

Motorkabel sollten so kurz wie mdglich ausgefuhrt werden. Lange Leitungen kdnnen eine Erd-
schlussiiberwachung ausldsen. Vermeiden Sie unnétige Leitungslangen und suchen Sie bei
der Verlegung der Motorkabel in der Anlage Uber Kabeltrassen den klrzest méglichen Weg.

Der Motor muss selbstversténdlich ebenfalls ordnungsgeman geerdet sein.
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Anschluss

4.10.3 Optionale Funkentstorfilter

Durch Funkentstorfilter (auch Netzfilter genannt) werden Stérungen wirkungsvoll reduziert.
Netzfilter werden zwischen der Netzspannungsversorgung und den Servoverstarker geschal-

tet.

Verdrahtung 1-phasig

Eingangsklemmen Ausgangsklemmen Leistungsanschluss
des Filters des Filters des Servoverstérkers

PE L1 L2 L11 L21 L1

L2 L3 L1

L21

il l

ooo||oooon||(ooo 00 ooo
I

Netzanschluss

(1-phasig) ,’\l""’\l
Motor Y = =
N S

E ]
X
5001833C
Verdrahtung 3-phasig
Eingangsklemmen Ausgangsklemmen Leistungsanschluss
des Filters des Filters des Servoverstérkers

L1 L2 L3 PE PE L1 L2’ L3 L1 L2 L3

Doo0||0ooo||0og 0o 0oo o

L1121 U

1 |

Netzanschluss

(3-phasig)
Motor @\

5001834C

Filter.

ACHTUNG:
A/ i Die Filter sind NICHT fiir den Betrieb in IT-Netzen ausgelegt. Durch den Einsatz der

Funkentstérfilter werden betriebsméBig Ableitstréme nach Erde erzeugt. Daher kann
es zum Ansprechen vorgeschalteter Schutzorgane kommen, insbesondere bei un-
symmetrischen Netzspannungen, Netzphasenausfall oder Schalthandlungen vor dem

Weiterfiihrende Hinweise entnehmen Sie bitte dem Mitsubishi-Handbuch fiir Servo-
verstérker und EMV, das detaillierte Angaben zur EMV-gerechten Installation enthélt.
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Vorbereitungen

Inbetriebnahme

3]

5.1

Inbetriebnahme

Vorbereitungen

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

@ Ist die Verdrahtung korrekt ausgefihrt? Achten Sie besonders auf den Anschluss der
Versorgungsspannung: 1-phasig an L1und L2 oder 3-phasig an L1, L2 und L3.

® Sind Kurzschlisse aufgrund defekter Kabel oder unzureichend isolierter Kabelschuhe
auszuschlieBen?

@ |[stder Servoverstarker vorschriftsmanig geerdet und kénnen Erdschliisse oder Kurzschlls-
se im Ausgangskreis ausgeschlossen werden?

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

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

@® Das Encoder-Kabel sollte nicht in einer Weise betrieben werden, die die maximale Anzahl
der erlaubten Verbiegungen Ubersteigt.

® Der Steckerbereich des Servomotors sollte nicht mechanisch belastet sein.

Umgebung

Prafen Sie vor der ersten Inbetriebnahme den folgenden Punkt:

® Die Signal- und Versorgungsleitungen sind nicht durch Kabelreste, Metallspane oder
Ahnliches kurzgeschlossen.

Parameter

Prifen Sie die Einstellung der Parameter Uber die Anzeige der Steuerung oder die Setup-Soft-
ware.

ACHTUNG:

Fehleinstellungen der Parameter kénnen zu einer Beschéddigung und im Extremfall zu
einer Zerstérung 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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5.2 Inbetriebnahme der Servoverstarkerserie MR-J3-A
5.2.1 Einschalten und Abschalten des Servoverstarkers

Im folgenden ist die Vorgehensweise zum Einschalten und Abschalten des Servoverstarkers fiir
die Funktionen Lageregelung beschrieben.

Die hier beschriebene Abfolge der einzelnen Prozeduren sollte immer eingehalten werden.

Einschalten
@ SON (Servo EIN): AUS

@ PP, NP: AUS
Kein Impulsketten-Signal fir Vorwartsdrehung

® GP, NG: AUS
Kein Impulsketten-Signal fir Ruckwartsdrehung

@ Spannungsversorgung des Steuerkreises (L11, L21) und des Hauptkreises (L1, L2, (L3))
einschalten
Unmittelbar nach dem Einschalten erscheint die Anzeige ,,88888“. Dies ist normal und stellt
keinen Fehler dar. Danach erscheint die nachfolgend dargestellte Anzeige und zwei Sekun-
den spéater werden Daten angezeigt.

— Ruckmeldeimpulse (C)

Ausschalten

@ Impulsketten-Signal fir
Vorwartsdrehung (PP, NP) abschalten

@ Impulsketten-Signal fir Riickwartsdrehung
(GP, NG) abschalten

® SON (Servo EIN) abschalten

@ Spannungsversorgung des Steuerkreises (L11, L21) und des Hauptkreises (L1, L2, (L3))
ausschalten

HINWEISE Die Ein- und Abschaltprozedur der Betriebsarten Drehzahl- und Drehmomentregelung wer-
den hier nicht beschrieben. Angaben dazu finden Sie in den jeweiligen Bedienungsanlei-
tungen der Servoverstarkerserien.

Im System der Absolutwert-Positionserkennung fihrt das erste Einschalten des Servover-
starkers zum Alarm ,Verlust der Absolutwertposition“ (AL.25). In diesem Fall kann das Ser-
vosystem nicht eingeschaltet werden. Der Alarm kann durch einmaliges Aus- und
Wiedereinschalten der Spannungsversorgung geléscht werden.

Wird im System der Absolutwert-Positionserkennung die Versorgungsspannung bei einer
Drehzahl des Servomotors von 3000 1/min oder hdher eingeschaltet, kann es zu Positions-
verschiebungen auf Grund der externen Krafteinwirkung auf den Servomotor kommen. Aus
diesem Grund sollte die Versorgungsspannung immer erst eingeschaltet werden, wenn der
Servomotor still steht.
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Inbetriebnahme der Servoverstarkerserie MR-J3-A Inbetriebnahme

5.2.2 Abbruch des Betriebs

Bei jedem der folgendenden Ereignisse bricht der Servoverstérker den Betrieb ab und stoppt
den Servomotor.

Ereignis Lageregelung

Servo EIN (SON-Signal) AUS Der Hauptkreis wird abgeschaltet und der Servomotor dreht im Leerlauf.

Der Hauptkreis wird abgeschaltet und die dynamische Motorbremse wird

Auttreten eines Alarms aktiviert, um den Servomotor abrupt zu stoppen.

Der Hauptkreis wird abgeschaltet und die dynamische Motorbremse wird
aktiviert, um den Servomotor abrupt zu stoppen. Alarm AL.E6 wird ange-
zeigt.

NOT-AUS
(EMG-Signal AUS)

Endschalter Vorwértsdrehung (LSP)
oder Endschalter Rickwartsdrehung
(LSN) hat angesprochen

(Signal AUS)

Der Schleppfehlerwert wird geléscht und der Servomotor wird angehalten
und verriegelt. Der Betrieb kann nur in entgegengesetzter Drehrichtung
fortgesetzt werden.

Tab. 5-1: Betriebsabbruch durch den Servoverstarker

HINWEIS Abruptes Stoppen des Servomotors bedeutet Anhalten des Servomotors mit einer Verzdge-
rungszeit von 0 ms.
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Inbetriebnahme der Servoverstarkerserie MR-J3-A

5.2.3

Testbetrieb

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

voverstarkers.

Testbetrieb des
Servomotors allein.
Testmodus: Tipp-Betrieb

Hier wird gepruft, ob der Servoverstérker und der Servomotor ord-
nungsgeman arbeiten.

Der Servomotor ist mechanisch von der Maschine abgekoppelt. In die-
sem Test wird Uberprift, ob der Servomotor richtig dreht.

Testbetrieb des
Servomotors nur durch
Anweisungen

y

Hier wird geprift, ob der Servomotor richtig auf die Anweisungen des
Steuermoduls reagiert und mit der kleinsten Drehzabhl richtig dreht.
Prifen Sie, ob der Servoverstarker und Servomotor auf die folgenden
Ereignisse richtig reagiert:

® Schalten Sie die Signale NOT-AUS (EMG) und Servo EIN (SON)
ein. In diesem Zustand sollte der Servoverstérker betriebsbereit sein
und das Signal Bereit (RD) einschalten.

® Schalten Sie die Eingénge der Endschalter Vorwartsdrehung (LSP)
und Rickwartsdrehung (LSN) ein.

® Der Motor sollte mit der Drehung beginnen, sobald eine Impulskette
vom Steuermodul (z.B. Positioniermodul) eingespeist wird. Stellen
Sie zuerst eine kleine Drehzah| ein und priifen Sie die Drehung und
die Drehrichtung des Motors. Uberprifen Sie das Eingangssignal,
wenn der Motor nicht in der erwarteten Drehrichtung lauft.

Testbetrieb des
Servomotors mit
angekoppelter Maschine

Koppeln Sie hier den Servomotor wieder mechanisch an die Maschine
an. Prifen Sie, ob die Maschine entsprechend den eingegebenen
Anweisungen normal funktioniert.

Priifen Sie, ob der Servoverstarker und Servomotor auf die folgenden
Ereignisse richtig reagiert:

® Schalten Sie die Signale NOT-AUS (EMG) und Servo EIN (SON)
ein. In diesem Zustand sollte der Servoverstérker betriebsbereit sein
und das Signal Bereit (RD) einschalten.

® Schalten Sie die Eingénge der Endschalter Vorwartsdrehung (LSP)
und Rickwartsdrehung (LSN) ein.

® Geben Sie zuerst den Befehl fiir eine langsame Drehung aus.

® Der Motor sollte mit der Drehung beginnen, sobald eine Impulskette
vom Steuermodul (z.B. Positioniermodul) eingespeist wird.
Stellen Sie zuerst eine kleine Drehzahl ein und prifen Sie die
Bewegung und die Bewegungsrichtung der Maschine. Uberprifen
Sie das Eingangssignal, wenn der Motor nicht in der erwarteten
Drehrichtung lauft.

® Prifen Sie die Informationen der Statusanzeige auf Probleme mit
der Drehzahl des Servomotors, der Befehlsimpulsfrequenz, des
Lastverhéltnisses usw.

® Prifen Sie mit dem Programm der Steuerung den Automatikbetrieb.

Tab. 5-2: Testbetrieb beim Servoverstédrker MR-J3-A in Lageregelung
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Parametereinstellung

A\

ACHTUNG:

Verédndern Sie Einstellungen und Parameter nur in kleinen Schritten und vergewissern
Sie sich danach zuerst, ob die gewiinschte Wirkung eintritt, bevor Sie weitere Ande-
rungen vornehmen. Extreme Anderungen von Einstellungen und Parametern kénnen
zu einem instabilen Verhalten des Servosystems fiihren.

5.2.5

HINWEIS

In der Funktion Lageregelung kann der Servoverstérker lediglich durch die Einstellung der
Grundparameter (PACIO) betrieben werden.

Falls erforderlich kdnnen zusétzlich die Kalibrierparameter (PBO), Zusatzparameter (PCOO)
und E/A-Parameter (PDO) eingestellt werden.

Parametergruppe Beschreibung

Stellen Sie diese Parameter immer zuerst ein.

Grundsatzlich ist der Betrieb nur durch Einstellung dieser Parametergruppe mog-
lich.

In dieser Parametergruppe werden folgende Punkte eingestellt:

® Die Regelfunktion (hier Lageregelung)

® Der optionale Bremswiderstand

® Auswahl Absolutwertsystem

Grundparameter ® Anzahl Sollwertvorgabeimpulse pro Umdrehung
(Nr. PACIOD) ® (bersetzungsverhaltnis des elektronischen Getriebes
® Aktivierung des Auto-Tunings und Einstellung

® Schaltschwelle ,In Position”

® Drehmomentbegrenzung

® Kurvenform der Sollwertvorgabeimpulse

® Drehrichtung des Servomotors

® Encoder-Ausgangsimpulse

Ist die Arbeitsweise des Servoverstérkers mit aktiviertem Auto-Tuning nicht zufrie-
denstellend, kénnen hier detailliertere Einstellungen von Filtern, Verstarkungen,

Kalibrierparameter etc. vorgenommen werden.

Nr. PBOO
( ) Fur die Umschaltung von Verstarkungsfaktoren muss diese Parametergruppe ein-
gestellt werden.
Zusatzparameter Ermdglicht die Einstellung von mehrfachen elektronischen Getrieben, die Nut-
(Nr. PCODO) zung der analogen Monitorausgénge oder der analogen Steuereingange.
E/A-Parameter @ Erméglicht die Einstellung der E/A-Signale des Servoverstarkers
(Nr. PDOO)

Tab. 5-3: Parametergruppen bei Lageregelung
® zur Anderung der E/A-Parameter muss die Einstellung des Parameters PA19 geéndert
werden (Loschen des Schreibschutzes).

Starten des Betriebs

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

Sollten bei der Inbetriebnahme Probleme auftreten, finden Sie Hinweise zu Fehlererken-
nung und -behebung in Abschn. 8.1.
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5.3.1

HINWEISE

Inbetriebnahme der Servoverstarkerserie MR-J3-B

Einschalten und Abschalten des Servoverstarkers

Einschalten der Spannungsversorgung

Nach Anlegen der Versorgungsspannung an Leistungskreis und Steuerkreis erscheint auf der
Anzeige des Servoverstarkers ,b01“ (bei Werkseinstellung mit Stationsadresse 1).
Parametereinstellung

Nehmen Sie die Parametereinstellungen entsprechend der Anwendung und den technischen
Daten der Maschine vor.

Pr.-Nr. |Bedeutung Einstellung |Beschreibung
. Vorwartsdrehung erfolgt in Richtung steigender
PA14 |Drehrichtung des Servomotors 0 Adressen
PA08 |Auto-Tuning [ [ Aktiviert
PA09 |Ansprechverhalten Auto-Tuning 12 Langsames Ansprechverhalten (Grundeinstellung)

Tab. 5-4: Einstellwert und Regelfunktion

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

Servo einschalten
Gehen Sie beim Einschalten des Servoverstarkers wie folgt vor:
() Schalten Sie die Spannungsversorgung des Leistungs- und Steuerkreises ein.

(@ Die Steuerung sendet den ,Servo EIN“-Befehl.
Im ,Servo EIN“-Zustand ist der Servoverstarker betriebsbereit. Der Servomotor ist in Regelung.

Referenzpunkt einstellen

Stellen Sie vor Ausfliihrung eines Positioniervorgangs den Referenzpunkt ein.

Im System der Absolutwert-Positionserkennung fiihrt das erste Einschalten der Spannungs-
versorgung zu der Fehlermeldung 25 ,Verlust der Absolutposition®. Das Servosystem kann
nicht eingeschaltet werden. Diese Reaktion ist durch die ungeladene Kapazitat des Enco-
ders bedingt und kein Fehler. Die Fehlermeldung kann dadurch behoben werden, dass die
Spannungsversorgung wahrend des Alarmstatus einige Minuten eingeschaltet bleibt und
anschlieBend aus- und wieder eingeschaltet wird.

Im System der Absolutwert-Positionserkennung kann es beim Einschalten der Spannungs-
versorgung bei Drehzahlen ab 3000 1/min zu Positionsabweichungen aufgrund externer
Krafteinwirkungen o.4. kommen. Deshalb muss die Spannungsversorgung wahrend eines

Motorstopps eingeschaltet sein.
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5.3.2 Abbruch des Betriebs

In folgenden Fallen wird der Betrieb des Servoverstarkers und des Servomotors unterbrochen.

Ausgelost von Bedingung Stoppverhalten
Der Leistungskreis wird abgeschaltet und
»Servo AUS™-Befehl der Servomotor lauft aus.
Steuerurég Der Leistungskreis wird abgeschaltet und
Motion-CPU ¥ i i
(Motion ) NOT-AUS*Befehl der Motor tiber die dynamische Bremse

(Widerstandsbriicke) gestoppt. Die Fehler-
meldung der Steuerung E7 erscheint.

Der Leistungskreis wird abgeschaltet und

Auftreten eines Fehlers der Motor Uiber die dynamische Bremse
(Widerstandsbriicke)gestoppt.
Servoverstarker Der Leistungskreis wird abgeschaltet und
Externer NOT-AUS-Schalter (EM1) wird |der Motor uber die dynamische Bremse
betatigt. (Widerstandsbriicke) gestoppt. Die Fehler-

meldung ,Servo NOT-AUS" E6 erscheint.
Tab. 5-5: Betriebsabbruch durch Motion-CPU oder Servoverstérker
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5.3.3 Testbetrieb
Fihren Sie einen Testbetrieb aus, bevor Sie mit dem normalen Betrieb beginnen. Das dient da-
zu, sicher zu stellen, dass die Maschine normal funktioniert.
Beachten Sie auch die Angaben in Abschn. 5.3.1 bzgl. der Inbetriebnahmemethoden des Ser-
voverstarkers.
HINWEIS Uberpriifen und korrigieren sie ggf. das Steuerungsprogramm im Modus ,Betrieb ohne Ser-
vomotor®.
Hier wird gepruft, ob der Servoverstérker und der Servomotor ord-
: nungsgeman arbeiten.
S Testbettrleb d|4|as Der Servomotor ist mechanisch von der Maschine abgekoppelt. In die-
Test;r\ézrg _?_';;pa Ei?r.ieb sem Test wird Uberprift, ob der Servomotor richtig dreht.
Hier wird geprift, ob der Servomotor richtig auf die Anweisungen der
Testbetrieb des Steuerung reagiert und richtig dreht.
Servomotors nur durch Prifen Sie, dass der Servomotor entsprechend der folgenden Proze-
Anweisungen dur dreht:
® Geben Sie zuerst den Befehl fir langsame Drehzahl aus, und prifen
Sie, ob der Servomotor in der richtigen Richtung usw. dreht.
® Prifen Sie das Eingangssignal, falls der Servomotor in der falschen
Richtung dreht.
v Koppeln Sie hier den Servomotor wieder mechanisch an die Maschine
Testbetrieb des an. Prifen Sie, ob die Maschine entsprechend den eingegebenen
: Anweisungen normal funktioniert.
S t t
an ekei)rvogt(;:)lr\iag(lzhine Prifen Sie, dass der Servomotor entsprechend der folgenden Proze-
gekopp dur dreht:
® Geben Sie zuerst den Befehl fiir langsame Drehzahl aus, und prifen
Sie, ob der Servomotor in der richtigen Richtung usw. dreht.
® Priifen Sie bei Problemen mit der Drehzahl des Servomotors, der
Befehlsimpulsfrequenz, des Lastverhaltnisses usw. die angezeigten
Informationen der Statusanzeige.
® Prifen Sie mit dem Programm der Steuerung den Automatikbetrieb.
Abb. 5-1: Testbetrieb beim Servoverstidrker MR-J3-B
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Bedienung und Einstellungen

6 Bedienung und Einstellungen

6.1 Bedientasten und Anzeige der Serie MR-J3-A

Die Einstellung der Parameter sowie Diagnose-, Alarm und Statusanzeige erfolgen uber das
Anzeigefeld an der Frontseite des Servoverstarkers (5-stellige 7-Segment-LED). Uber die vier
Tasten MODE, UP, DOWN und SET kann die Anzeige und die Funktion gewechselt werden.

6.1.1 Ubersicht

Anzeigefeld

Bedienfeld

5-stellige 7-Segment-LED
Anzeige der Daten

Wechsel der Funktion
MODE Umschaltung der Anzeige fir
hoéher-/niederwertige Stellen

UP Wechseln der Anzeige oder
der Daten in der jeweils
DOWN angezeigten Funktion

SET Speichern von Daten
Anzeigebestatigung
Riicksetzen

Anzeigefunktionen der Dezimalpunkte
- -
o _( _(_d( R .
a» a» ‘e |euchtet bei Anzeige des Dezimalpunkts
C oo
—L Dezimalpunkt
- -
( ( ( (N Leuchten bei Anzeige eines negativen Werts
- e - 9 g
' " ' ' Das ,-“-Zeichen kann nicht dargestellt werden.
. S . .
e — |
-—", -
( ( -‘ -‘ ..‘ Blinkt bei einem Alarm
¢ OZ 0T
- -
( ( -‘ -‘ ..‘ Blinkt bei Testbetrieb
C oL

5001592C

Abb. 6-1: Ubersicht der Anzeige und der Einstelltasten
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Bedienung und Einstellungen Bedientasten und Anzeige der Serie MR-J3-A

6.1.2 Anzeigeabfolge der Taste ,,MODE“
Durch Betatigung der Taste ,MODE" kann die Funktion der Anzeige geéndert werden. In den
nachfolgenden Abschnitten werden die einzelnen Anzeigefunktionen beschrieben.
Um die Einstellung der Zusatzparameter (PCI0), der Kalibrierparameter (PBOO) und der E/
A-Parameter (PDOO) zu erméglichen, muss der Parameter PA19 geéndert werden (L6schen
des Schreibschutzes).
Funktionsabfolge Erste Anzeige nach . .
der Anzeige dem Umschalten PO T Slehe
Anzeige des Servostatus
- G ||V b
Statusanzeige v erscheint beim
g e Einschalten der | Abschn. 6.1.3
Spannungsversorgung .
soorsec | P nHngsy gung
Mehrfach-Anzeige der/des:
® Betriebsbereitschaft
® Externen E/A-Signals
® Ausgangssignals (DO)
i - | | ® Erzwungenen
(_Diagnose ) - -‘ - e .- Ausgangssignals Servoverstarker-
' u L‘ ' ® Testbetriebs handbuch
® Software-Version
® VC-Offset
® Motorserie und Motortyps
® Encoder-Typs
soo1se7c | ® Gesperrten Daten
Anzeige des/der:
I" ) ® aktuellen Alarms .
AIaD '-l == ™ || @ letzten sechs Alarme Servoverstrker-
o handbuch
® Fehlernummer des
Tasten- 5001598C Parameters
@ betétigung — —— Anzeige und Einstellung der
MODE Grund- (] () ( (||Grundparameter
3 parameter '- '-' ' ( (
AR
5001599C
— — Anzeige und Einstellung der
Kalibrier- (] b M ( (||Kalibrierparameter
parameter '- '- '
AR
50016006 Abschn. 6.1.7
— E— Anzeige und Einstellung der
( Zusatz- ) N ( - ) ( (||zusatzparameter
parameter -
) - ¢
5001601C
— — Anzeige und Einstellung der
E/A- (] ( Y ( (||E/A-Parameter
Parameter '- )t Q
5001595C 5001602C
Tab. 6-1: Anzeigeabfolge durch Betétigung der Taste ,,MODE*
® Wurde mit der Setup-Software MR Configurator ein Achsenname eingestellt, wird erst der
Achsenname und dann der Servo-Status angezeigt.
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6.1.3

Statusanzeige

Wahrend des Betriebs wird der Status des Servoverstarkers Uber die 5-stellige 7-Segment-LED
angezeigt. Mit den Tasten ,,UP* oder ,,DOWN*kann die Anzeige auf die gewlinschten Daten um-
geschaltet werden. Auf der linken Seite der Anzeige wird die jeweilige Anzeigefunktion mit
einem festgelegten Symbol bezeichnet. Durch Betatigen der Taste ,SET" wird der zugehorige
Wert angezeigt.

Flussdiagramm der Statusanzeige

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

Weiter zu
Zwischenkreis-
spannung
' | S }
.' Rickmeldeimpulse : ' Effektivwert
L P ! '-' Drehmoment
: 1 1 l
- Servomotordrehzahl i _ Spitzenwert
) : '.' Drehmoment
7'y ! 'y
_ 1 p— 1
' Momentanes
': Schleppfehler : ) Drehmoment
i I : i I
= ﬁ A « Position innerhalb
'- Sollwertimpulse ® ! ) —' b einer Umdrehung
‘ l Vor i - = l Einheit 1 Impuls
1 (UP) I
@. ™~ ) ( " Position innerhalb
- Befehlsimpulsfrequenz ~ Zuriick -_— - einer Umdrehung
) 1 W) e D Einheit 100 Impulse
\ut ‘ Spannung des/r analogen i ) .-
'- Drehzahlsollwerts/ ! ' -— Absolut-Zéhler
Drehzahlbegrenzung ! S
! | : ! |
) ( Spannung des/r analogen i (" Verhaltnis der
X Drehmomentsollwerts/ ! '-' ) Trégheitsmomente
- Drehmomentbegrenzung | - e
) Auslastung i I_'l - Zwischenkreis-
IR Bremskreis ol spannung
i | | ! !
| : !
I i Weiter zu

Riickmeldeimpulse

S5001603C

Abb. 6-2: Flussdiagramm der Statusanzeige
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HINWEIS Die Anzeige direkt nach dem Einschalten hdngt von der eingestellten Regelfunktion (Para-
meter PC36) ab. Nach dem Einschalten wird fiir zwei Sekunden das Symbol angezeigt und
danach erscheint der Wert.

Regelmodus Anfangsanzeige

Position Riickmeldeimpulse (C)

Position/Drehzahl Riickmeldeimpulse/Motordrehzahl

Drehzahl Motordrehzahl (r)

Drehzahl/Drehmoment Motordrehzahl/Referenzspannung fur Drehmoment
Drehmoment Referenzspannung fiir Drehmoment (U)
Drehmoment/Position Referenzspannung fiir Drehmoment/Rickmeldeimpulse

Tab. 6-2: Anzeige des internen Status

6.1.4 Anzeigebeispiele der Statusanzeige
Regelmodus Zustand Anzeige
Vorwértsdrehung mit 2500 min’"! [ pe— —— p—
] Ol
I Dy
Drehzahl des 5001604C
Servomotors Ruckwartsdrehung mit 3000 min’! — R— p— —
Die Ruckwaértsdrehung wird durch ein ' . ' . ' . '

Minuszeichen gekennzeichnet.

S§001605C

Faktor 15,5 C— pe—
Verhaltnis der ' . .
Tragheits- l -l -l
momente an | o=
5001606C
11252 Umdrehungen —— p— p—
(G|
5001607C
Absolut-Z&hler —12566 Umdrehungen -—, [ [ - [ -
Ein negativer Wert wird durch leuch- ' ' . . .
tende Dezimalpunkte gekennzeichnet. ( '- -l '-l '-l
B _SHAP_\HNL/ \NL/ \
t t t } Leuchtende

Dezimalpunkte

S5001608C

Tab. 6-3: Anzeigebeispiele
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Bedienung und Einstellungen

6.1.5 Anzeige der Alarmfunktion

In dieser Anzeigefunktion kann ein aktueller Alarm, sowie gespeicherte Alarme und Parame-
terfehler angezeigt werden. Die letzten zwei Stellen geben die Alarmnummer oder die Para-
meternummer an. In der folgenden Tabelle sind einige Alarmbeispiele aufgefihrt.

Bezeichnung

Anzeige

Bedeutung

Aktueller
Alarm

Zeigt an, dass kein Alarm aufgetreten ist

Zeigt Alarm 33 (Uberspannung) an
Die Anzeige blinkt bei Auftreten des Alarms.

Alarmrick-
verfolgung

5001627C

Zeigt an, dass der zuletzt aufgetretene Alarm der Alarm 50 (Uber-

last 1) war

5001628C

Zeigt an, dass der vorletzte aufgetretene Alarm der Alarm 33

(Uberspannung) war

5001629C

Zeigt an, dass der drittletzte aufgetretene Alarm der Alarm 10

(Unterspannung) war

S§001630C

Zeigt an, dass der viertletzte aufgetretene Alarm der Alarm 31

(Drehzahluberschreitung) war

5001631C

Zeigt an, dass kein funftletzter Alarm gespeichert ist

5001632C

Zeigt an, dass kein sechstletzter Alarm gespeichert ist

Parameter-
fehler

5001633C

Zeigt an, dass kein Parameterfehler aufgetreten ist

5001634C

Zeigt an, dass Parameter PA12 fehlerhaft ist

Tab. 6-4: Alarmbeispiele

HINWEISE I Ein auftretender Alarm wird bei jeder eingestellten Anzeigefunktion angezeigt.

Sie koénnen trotz der Alarmanzeige auf die vorherige Anzeige zuriickschalten. In dieser
Anzeige blinkt dann zur Anzeige des Alarms der vierte Dezimalpunk.

Zum Zurlicksetzen eines Alarms schalten Sie die Spannungsversorgung einmal aus und
wieder ein, oder betatigen Sie wahrend der Alarmanzeige die SET-Taste, oder schalten Sie

das Reset-Signal (RES). Sie miissen zuvor aber die Alarmursache behoben haben.

I Die gespeicherten Alarme kénnen Uber Parameter PC18 geléscht werden.

Einsteigerhandbuch Servoverstarker MELSERVO J3
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Bedientasten und Anzeige der Serie MR-J3-A

6.1.6

Testbetrieb

A\

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 Betiti-
gung des externen NOT-AUS-Signals (EMG).

HINWEIS

HINWEIS

® JOG-Vorschub

Der Testbetrieb kann nicht bei der Absolutwert-Positionserkennung verwendet werden.
Fir den Testbetrieb muss das Signal ,Servo EIN® eingeschaltet sein.

Im JOG-Betrieb kann der Servomotor auch ohne Eingabe eines Sollwertes verfahren werden.

Gehen Sie dabei wie folgt vor (siehe Abb. 6-3):

Betatigen Sie die MODE-Taste.

@ Betatigen Sie die UP-Taste dreimal.

@ Betéatigen Sie die SET-Taste flr langer als 2
Sekunden.

Wenn diese Anzeige erscheint, kann der JOG-
Vorschub ausgefiihrt werden.

| <— Blinkt im Testbetrieb

Start:

Betétigen Sie die DOWN-Taste, um den Servomotor im Uhrzeigersinn drehen zu lassen, und die UP-
Taste, um den Servomotor entgegen dem Uhrzeigersinn drehen zu lassen. Der Motor dreht dabei mit
einer Drehzahl von 200 1/min, die Beschleunigungs- und Verzdgerungszeit ist konstant 1 s. Bei
Verwendung der Setup-Software kénnen die Drehzahl und die Beschleunigungs- und
Verzégerungszeit verandert werden. Beim Lésen der Taste stoppt der Motor.

Statusanzeige:

Betétigen Sie die MODE-Taste, um die Statusanzeige aufzurufen. Mit jedem Betatigen der MODE-
Taste wird in der Statusanzeige zur ndchsten Anzeige gewechselt.

Beenden des JOG-Betriebs:

Zum Beenden des JOG-Betriebs schalten Sie die Spannungsversorgung aus, oder Sie rufen durch
Betétigung der MODE-Taste die Anzeige auf und halten die SET-Taste fiir langer als 2
Sekunden gedriickt.

S001645aC

Abb. 6-3: JOG-Vorschub

Schalten Sie die Signale EMG, LSP und LSN beim Jog-Vorschub EIN. Durch Setzen des
Parameters PD0O1 auf ,0COO" schalten die Signale LSP und LSN automatisch EIN.
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HINWEIS

@ Positionierung

Die Positionierung ist nur bei Verwendung der Setup-Software mdéglich.
Schalten Sie das Signal EMG fur die Positionierung EIN.

Die Positionierung ist nur méglich, wenn kein anderer Befehl zur Positionierung (z.B. von ex-
tern) ausgefthrt wird.

¥ Pogitioning mode =10 =i
©) Motor spesd [ 200 | Kmin e
(0-5175) @)
R
@ Accelidecel time [ 1000 ms Reverse
{ 0-50000 ) Fauge
® Move distance [ 4000 pulse -
Restarth,. +———
(0-09999999 ) 2o
Eermaining
@ —[~ LSP and LSN are automatically turned ON. distancelclEar
® L~ Move until the initial Z-phase signal ofthe move distance
in the move direction is turned OMN.
—Pulse move distance unit selection
® &+ Command input pulse unit
" Encoder pulse unit
The SHIFT key can be used for S forced stops.
S001647C

Abb. 6-4: Einstellmend der Setup-Software zur Positionierung

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

(@ Beschleunigungs- und Verzégerungszeit [ms]
Geben Sie hier die Zeitkonstante fir Beschleunigung und Verzégerung ein.

® Verfahrweg [Impulse]
Geben Sie hier den Verfahrweg ein

@ Automatisches Einschalten LSP und LSN
Durch Aktivieren der Anklickbox werden die Signale LSP und LSN softwaremafig aktiviert.
Aktivieren Sie die Anklickbox nicht, missen die Eingange LSP und LSN (ber ein externes
Signal eingeschaltet werden.

(® Bis zum ersten Einschalten des Z-Phasensignals in Verfahrrichtung verfahren
Bei Aktivierung dieser Anklickbox wird solange in Verfahrrichtung verfahren, bis das Ver-
fahrwegende erreicht ist und das erste mal das Z-Phasensignal aktiviert wurde.

® Einheitenauswahl fir die Verfahrwegimpulse
Hier wird ausgewahlt zwischen der Angabe des Verfahrwegs unter 3 in Befehlsimpulsein-
heiten (obere Auswahl) oder Encoder-Impulseinheiten (untere Auswahl).
Bei der Auswahl von Befehlsimpulseinheiten wird der angegebene Verfahrweg mit dem
Faktor des elektronischen Getriebes (CMX/CDV) multipliziert. Bei der Auswahl von Encoder-
Impulseinheiten entféllt die Multiplikation des Verfahrwegs mit diesem Faktor.

@ Vorwarts/Rickwarts
Mit dem Schaltfeld Vorwérts (Forward) startet die Positionierung und der Servomotor dreht
entgegen dem Uhrzeigersinn (auf die Motorwelle gesehen).
Mit dem Schaltfeld Riickwérts (Reverse) startet die Positionierung und der Servomotor dreht
im Uhrzeigersinn (auf die Motorwelle gesehen).

Pause
Mit diesem Schaltfeld kann der Motor zeitweise gestoppt werden. Die Schaltflache ist nur
aktiv, solange der Motor dreht.
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(© Fortsetzen
Nach dem zeitweisen Abstoppen des Motors durch Betétigung des Schaltfelds ,Pause” wird
mit diesem Schaltfeld (Restart) die Drehung des Motors wieder fortgesetzt. Dieses Schalt-
feld ist nur aktiv, solange die Pause-Funktion aktiv ist.

Léschen des verbleibenden Restfahrwegs
Nach dem zeitweisen Abstoppen des Motors durch Betatigung des Schaltfelds ,,Pause” wird
mit diesem Schaltfeld (Remaining distance clear) der Weg geldscht, der nach dem zeitwei-
sen Abstoppen des Motors noch bis zur Zielposition zuriickzulegen wére. Dieses Schaltfeld
ist nur aktiv, solange die Pause-Funktion aktiv ist.

@ Erzwungener Stopp
Durch Betatigung des Schaltfelds ,S/W forced Stop“ wird der Servomotor unverziglich
gestoppt. Die Schaltfache ist nur aktiv, solange der Motor dreht.

@®@ Beenden
Mit diesem Schaltfeld wird die Positionierung beendet und dieses Einstellmenii geschlos-
sen.

HINWEIS I Wahrend der Positionierung steht Ihnen die Statusanzeige zur Verfligung.
@ Betrieb ohne Servomotor
Ohne angeschlossenen Servomotor besteht die Méglichkeit, dass der Servoverstarker —in Ab-
héngigkeit von den externen Eingangssignalen — Signale und Anzeigewerte ausgibt, die den
Betrieb mit Servomotor simulieren. Diese Funktion kann zum Beispiel zur Priifung des Pro-
gramms des angeschlossenen Positioniermoduls dienen.
Bei der Ausflihrung der Funktion muss das Signal ,Servo EIN“ ausgeschaltet sein.
Gehen Sie dabei wie folgt vor (Siehe Abb. 6-5):
Betéatigen Sie die MODE-Taste.
( -
-l e e N N
)Lt L)
@ Betatigen Sie die UP-Taste flinfmal.
N -— -—
) e U
Halten Sie die SET-Taste fir langer als 2
Q Sekunden gedrickt.
' ." " Wenn diese Anzeige erscheint, kann der
'- - ' - Betrieb ohne Servomotor ausgefiihrt werden.
" " " ®| <— Blinkt im Testbetrieb
Start:
Legen Sie, wie im normalen Betrieb, das Startsignal an.
Statusanzeige:
Betéatigen Sie die MODE-Taste, um die Statusanzeige aufzurufen. Die Statusanzeige erfolgt
wie beschrieben.
Beenden des Betriebs ohne Servomotor:
Zum Beenden des Betriebs ohne Servomotor schalten Sie die Spannungsversorgung aus.
S001645bC
Abb. 6-5: Testbetrieb ohne Motor
6-8 S MITSUBISHI ELECTRIC



Bedientasten und Anzeige der Serie MR-J3-A Bedienung und Einstellungen

6.1.7

Anzeige und Einstellung der Parameter

ACHTUNG:

Verédndern Sie Einstellungen und Parameter nur in kleinen Schritten und vergewissern
Sie sich danach zuerst, ob die gewiinschte Wirkung eintritt, bevor Sie weitere Ande-
rungen vornehmen. Extreme Anderungen von Einstellungen und Parametern kénnen
zu einem instabilen Verhalten des Servosystems fiihren.

HINWEISE

Zur Anderung der E/A-Parameter muss der Schreibschutz mit Parameter PA19 aufgehoben
werden.

Die Einstellung der E/A-Signale kann mit den Parametern PD03 bis PD08 und PD10 bis
PD18 geandert werden.

Parameteranzeige

Die MODE-Taste muss so oft betétigt werden, bis man zur Parametereinstellung gelangt. Uber
die Tasten UP- und DOWN-Taste kénnen Sie zum nachsten Parameter einer Gruppe wech-
seln, wie die nachfolgende Abbildung zeigt.

MODE
Zur Statusanzeige <« ®
{Grundparameter)—»Q(alibrierparameteD—(Zusatzparameter)—( E/A-Parameter }
D U N U s R Ve s RN Uy
[ I I o1 T T
[ it [ _i_t 1 [ I_1_1 1 1 _ti_l 1
Parameter PAO1 Parameter PBO1 Parameter PCO1 Parameter PD0O1
[ O T I (| T T I T A I (| 1_l _1nm
| U _n_ [ I_1_I_ [ I_ 1_1_ | _1_I_
Parameter PA02 Parameter PB02 Parameter PC02 Parameter PD02
| | | |
I 1 ] 1 ﬁ
| I I I
| | | | O]
| | | | Vor
1 | | | (UP)
| | | | ®
| I I | Zurlick
| I I I
| | | | (DOWN)
1 | | |
[ T I W 1Z1 o _ni_l [ e T W 1_) _1 2
1 171 1_ 1 117 1 I_ "1 1 —n_
Parameter PA18 Parameter PB44 Parameter PC49 Parameter PD29
v N U - o 1_) 1
1 [ 1 1—Z1 71 1 _ _ni_l 1 110 il
Parameter PA19 Parameter PB45 Parameter PC50 Parameter PD30

5001636C

Abb. 6-6: Parametereinstellung

Einsteigerhandbuch Servoverstarker MELSERVO J3 6-9



Bedienung und Einstellungen

Bedientasten und Anzeige der Serie MR-J3-A

Einstellbeispiel fiir Parameter mit bis zu fiinf Stellen

Das folgende Beispiel zeigt die Anderung der Einstellung in die Betriebsart Lageregelung:

[ERERRRN
ARREENEEES

NERERRERY,
"'

Betéatigen Sie die MODE-Taste viermal.

Die Parameternummer erscheint. Betatigen
Sie die Taste UP oder DOWN, um die Nummer
auf PAO8 zu andern.

Betatigen Sie die SET-Taste zweimal.

Der eingestellte Parameterwert
(OO0O2: Drehzahlregelung) erscheint.
Die Anzeige blinkt.

Betéatigen Sie die DOWN-Taste zweimal.

Wahrend die Anzeige blinkt, kénnen Sie den
Parameterwert Uber die Tasten UP oder
DOWN einstellen.

(OOO0: Lageregelung)

Betatigen Sie die SET-Taste zum Beenden der
Einstellung.

5001855C

Abb. 6-7: Einstellung der Drehzahlregelfunktion

HINWEISE I Uber die Tasten UP und DOWN koénnen Sie zum nachsten Parameter wechseln.

Wenn Sie die Einstellung des Parameters PAO1 verandert haben, missen Sie die Span-
nungsversorgung einmal aus- und wieder einschalten, um die Anderung wirksam werden zu

lassen.
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6.2 Bedientasten und Anzeige der Serie MR-J3-B

Die Einstellung der Parameter, die Anzeige der Stationsnummer sowie Diagnose- und Statu-
sanzeige erfolgen Uber das Anzeigefeld an der Frontseite des Servoverstarkers (3-stellige 7-
Segment-LED)

6.2.1 Ubersicht

(1) (2]
(3]
5001279C
Abb. 6-8: Ubersicht der Anzeige und der Bedienelemente
Nr. |Bezeichnung Beschreibung Siehe
. Dreistellige 7-Segment-LED zur Anzeige des
© |Anzeigefeld Servostatus und der Alarmcodes Abschn. 6.2.2
Stationsnummer (SW1)
o} = 97 Drehschalter zur Einstellung der Stationsnum
© ® zur Ei u i um-
2 vo mer des Servoverstarkers Abschn. 4.6
2 (S
) 5 5>
Auswahl Testoperation (SW2)
SW2-1 dient beim Betrieb mit der Setup-Soft-
ware MR-Configurator zur Auswahl des Testbe-
(3] triebs. Abschn. 6.2.3
SW2-2 ist ohne Funktion und sollte sich immer
3 > in der unteren Stellung befinden.

Tab. 6-5: Bedienelemente und Bedeutung
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6.2.2 Flussdiagramm der Anzeige

Spannungsversorgung des Servoverstarkers EIN

Wartestatus bis zum
Einschalten der

Spannungsversorgung
der Systemsteuerung

(SSCNET lll-Kommunikation)

Spannungsversorgung des Servoverstarkers EIN (SSCNET Ill-Kommunikation startet)

-«

1|
)

Datenaustausch mit der
—1 » Servo-Systemsteuerung
zur Initialisierung

22

||'|:|||

1|

., ]

Betriebsbereitschaft AUS Anzeige von Alarm-
® Servo AUS oder Warnungsnr.
Uberlast

Betriebsbereitschaft EIN

! |

! |

! |

! |

! |

! |

" Uberlastwarnung @ !

Betriebsbereitschaft EIN : :

Bei Auftreten ® Servo AUS | o :
eines Alarms . | Anzeige blinkt |
erfolgt eine 3 : :
! |

! |

! |

! |

! |

! |

! |

! |

! I

! I

! I

! I

>
=1
N
.
Q
)
=2
E
=

Alarmmeldung. s
ervo EIN

® Betriebsbereitschaft EIN/
Servo EIN

NOT-AUS
.EE Anzeige blinkt
Normalbetrieb - ____ )
L Rucksetzen von Alarm
oder Warnung

Spannungsversorgung der Steuerung AUS

Spannungsversorgung der Steuerung EIN

5001433C

O Nur die Alarm- und die Warnungsnummer wird angezeigt, nicht die Stationsnummer.

@ Erscheint eine andere Warnung als E6 oder E7, zeigt das Blinken des Dezimalpunkts an
der zweiten Anzeigestelle, dass der Status ,,Servo EIN® ist.

® Die rechten beiden Segmente bei der Anzeige b01, c02 und d16 zeigen die Nummer der

Station an:
N L O L e o 1 e 1
N oo
Station 1 Station 2 Station 16 S001435C
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6.2.3

Testbetrieb

A

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.

@ Solite irgendein Fehler im Betrieb auftreten, stoppen Sie den Betrieb durch Betiti-
gung des externen NOT-AUS-Signals (EM1).

HINWEIS

6.2.4

Mit Hilfe eines Personalcomputers und der Setup-Software (MR-Configurator) kénnen Funkti-
onen wie Tipp-Betrieb, Positionierung, Betrieb ohne Servomotor und erzwungenes Ausgangs-
signal ausgefihrt werden, ohne die Steuerung anzuschlieBen.

I Eine detaillierte Beschreibung der Funktionen finden Sie im Handbuch der Setup-Software.

Vorgehensweise beim Testbetrieb

Tipp-Betrieb, Positionierung, Programmbetrieb, Betrieb ohne Servomotor
@ Schalten Sie die Spannungsversorgung aus.
(@ Stellen Sie den Schalter SW2-1 auf die obere Position.

SW2
Stellen Sie den Schalter
SW2-1 auf die Position L » oben
‘,Oben“ i !
unten
1 2

S5001357C

Ist der Schalter SW2-1 in der oberen Position, ist iber den Drehschalter SW1 die Stations-
nummer eingestellt und wird der Betrieb Uber die Steuerung ausgefihrt, erscheint zwar das
Menl des Testbetriebs auf dem Bildschirm des Personalcomputers, es wird aber keine
Funktion ausgeflhrt.

(® Schalten Sie die Spannungsversorgung ein. Nach der Initialisierung erscheint folgende
Anzeige:

L Dezimalpunkt b inktJ

S5001358C

@ Fihren Sie nun den Betrieb Uber den Personalcomputer aus.
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® JOG-Vorschub (Tipp-Betrieb)

Im Tipp-Betrieb kann der Servomotor auch ohne Steuerung verfahren werden. Der Tipp-Betrieb
ist unabhéngig von der Betriebsbereitschaft des Servoverstarkers und ohne angeschlossene
Steuerung maéglich. Nutzen Sie den Tipp-Betrieb auch zum Ricksetzen des Motors nach dem
NOT-AUS. Der Tipp-Betrieb ist unabhangig von der Betriebsbereitschaft des Servoverstérkers
und ohne angeschlossene Steuerung mdoglich.

Die Steuerung des Tipp-Betrieb erfolgt Giber das Men( der Setup-Software.

Bezeichnung

Grundeinstellung

Einstellbereich

Drehzahl [1/min] 200 0 bis maximale Drehzahl
Beschleunigungs-/Verzégerungszeit [ms] 1000 0 bis 50000

Tab. 6-6: Einstellung ftir den Tipp-Betrieb

Funktion Schaltflache

Start Vorwartsdrehung LForward”

Start Ruckwartsdrehung ,Reverse”

Stopp »,Stop”

Tab. 6-7: Steuerung des Tipp-Betriebs

@ Positionierung

Positioniervorgdnge kdnnen auch ohne Steuerung ausgeflihrt werden. Nutzen Sie den Tipp-
Betrieb auch zum Riicksetzen der Position nach dem NOT-AUS. Die Positionierung ist unab-

hangig von der Betriebsbereitschaft des Servoverstarkers und ohne angeschlossene Steue-
rung moglich.

Die Steuerung der Positionierung erfolgt Uber das Meni der Setup-Software.

Bezeichnung

Voreinstellung

Einstellbereich

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

Tab. 6-8: Einstellungen fiir die Positionierung

Funktion Schaltflache
Start Vorwartsdrehung ~Forward“
Start Ruckwartsdrehung ~Reverse®
Pause ~Pause®

Tab. 6-9: Steuerung der Positionierung

@® Programmbetrieb

Im Programmbetrieb kénnen verschiedene Programmabschnitte auch ohne Steuerung ausge-
fuhrt werden. Der Programmbetrieb ist unabhangig von der Betriebsbereitschaft des Servover-
starkers und ohne angeschlossene Steuerung mdglich.

Die Steuerung des Programmbetriebs erfolgt Uber das Menl der Setup-Software.

Funktion Schaltflache
Start LStart”
Stopp ~Reset"

Tab. 6-10: Steuerung des Programmbetriebs
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@® Betrieb ohne Servomotor

Ohne angeschlossenen Servomotor besteht die Méglichkeit, dass der Servoverstarker —in Ab-
hangigkeit von den Signalen der Steuerung — Signale und Anzeigewerte ausgibt, die den Be-
trieb mit Servomotor simulieren. Diese Funktion kann zum Beispiel zur Priifung des Programms
des angeschlossenen Positioniermoduls dienen. Diese Funktion kann auch zum Ricksetzen
nach dem NOT-AUS genutzt werden. Im Modus Betrieb ohne Motor reicht es aus, die Steuer-
spannungsversorgung nur an die Klemmen L11 und L21 des Servoverstarkers anzulegen.

Zum Stoppen dieser Funktion stellen Sie den Auswahlschalter ,Betrieb ohne Servomotor”in der
Servo-Parametereinstellung der Steuerung auf ,deaktiviert".

HINWEIS Der Betrieb ohne Servomotor kann lber die Setup-Software ausgefuhrt werden. Stellen Sie
den Parameter fiir den Betrieb ohne Servomotor Uber die Steuerung ein.

Die Steuerung des Betriebs ohne Servomotor erfolgt Gber das Meni der Setup-Software.

Last Einstellung
Lastmoment 0
Massentragheit der Last Gleich der Massentragheit des Servomotors

Tab. 6-11: Einstellungen fiir die Last

Folgende Fehler- und Warnmeldungen kénnen im Betrieb ohne Servomotor nicht auftreten:
— Encoder-Fehler 1 (16)

— Encoder-Fehler 2 (20)

— Verlust der Absolutposition (25)

— Kontakt zur Batterie unterbrochen (92)

Alle anderen Fehlermeldungen entsprechen denen bei angeschlossenem Servomotor.

(@ Schalten Sie die Spannungsversorgung aus.

SW2
oben
Stellen Sie den Schalter
SW2-1 auf die Position —» unten
1 2

Lunten®

5001359C

(@ Fuhren Sie nun den Betrieb ohne Servomotor Gber den Personalcomputer aus. Auf dem
Servoverstarker erscheint folgende Anzeige:

*

Ti Dezimalpunkt blinkt

5001359aC
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Einflihrung

Parameter

7 Parameter

ACHTUNG:

A Veréndern Sie Einstellungen und Parameter nur in kleinen Schritten und vergewissern
Sie sich danach zuerst, ob die__ gewliinschte Wirkung eintritt, bevor Sie weitere Ande-
rungen vornehmen. Extreme Anderungen von Einstellungen und Parametern kénnen
zu einem instabilen Verhalten des Servosystems fiihren.

7.1 Einfhrung

Bei den Servoverstarkern der Serie MR-J3 sind die Parameter in folgende Gruppen entspre-
chend der Funktion unterteilt.

Parametergruppe

Beschreibung

Serie MR-J3-A

Serie MR-J3-B

Grundparameter O]

Ermdglicht Grundeinstellungen zur Regelung und zum Betrieb des Servoverstérkers

(Nr. PAODO) bei Lageregelung
Kalibrierparameter Ermoglicht die manuelle Einstellung der Regelungsparameter
(Nr. PBOO)

Erméglicht die Beeinflussung des Servo- | Ermdglicht die Einstellung des analogen
Zusatzparameter verstarkers hauptséchlich bei Drehzahl- Monitorausgangs, der Encodersignale und
(Nr. PCOO) oder Drehmomentregelung des Einsatzes der elektromagnetischen

Haltebremse

E/A-Parameter
(Nr. PDO0O)

Ermoglicht die Einstellung der E/A-Signale des Servoverstérkers

Tab. 7-1: Parametergruppen

O Befindet sich der Servoverstarker in der Funktion Lageregelung, kann hauptséchlich mit
den Grundparametern PACIO der Auslieferungszustand (Werkseinstellung) wiederherge-

stellt werden.

HINWEIS Die herstellerspezifischen Parameter dirfen ausschlieBlich auf die Werkseinstellung gesetzt

werden.
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Schreibschutz fiir Parameter

7.2 Schreibschutz fur Parameter
Im Auslieferzustand des Servoverstérkers ist die Einstellung der Grundparameter, Kalibrierpa-
rameter und Zusatzparameter freigegeben.
Eine versehentliche Anderung der Parameter kann Uber den Parameter PA19 (Schreibschutz
der Parameter) gesperrt werden.
Nach der Anderung von Parameter PA19 schalten Sie die Spannungsversorgung einmal aus
und wieder ein oder fihren einen Reset der Steuerung aus, um die Einstellung zu aktivieren.
Die folgende Tabelle gibt einen Uberblick tber die Einstellung des Parameters PA19. Der
Schreibschutz ist bei den mit (v) gekennzeichneten Parametern wirksam.
Einstellwert Grundparameter Kalibrier- Zusatz- E/A-Parameter
Parameter Funktion parameter parameter
PA19 Nr. PACIC Nr. PBOO Nr. PCOIO Nr. PDOIC
0000 Lesen. v — — —
Schreiben v — — —
000By Lesen v v v —
(Initialwert) Schreiben v v v —
000Cy Lesen' v v v v
Schreiben v v v v
1008y, Lesen. v — — —
Schreiben nur PA19 — — —
100Cy Lesen' v v v v
Schreiben nur PA19 — — —
Tab. 7-2: Parameterzugriff
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Parameter beim Servoverstarker MR-J3-A Parameter
7.3 Parameter beim Servoverstarker MR-J3-A
7.3.1 Einstellung der Grundparameter (PACI)
Nr. Symbol | Beschreibung :ﬁtgebs- \sl\:::'ll;snegin- Einheit E.?\r:t';ﬁirﬁ .
PAO1 sTY ® Auswahl Regelfunktion PST 0000y —
PAO2 REG @ Auswahl optionaler Bremswiderstand |P ST 0000y —
PAO3 ABS @ Auswahl Absolutwertsystem P 0000y, —
PAO4 AOP1 @ | Funktionsauswahl A-1 PST 0000y —
PAO5 FBp @ Anzahl Sollwertimpulse pro P 0 —
Umdrehung
PAO6 CMX Elektronisches Getriebe (Zahler) P 1 —
PAO7 Ccbv Elektronisches Getriebe (Nenner) P 1 —
PAO8 ATU Auto-Tuning PS 0001y —
PA09 RSP Ansprechverhalten des Auto-Tunings |P S 12 —
PA10 INP Schaltschwelle ,In Position* P 100 Impulse
PA11 TLP Drehmomentbegrenzung PST 100,0 %
Vorwértsdrehung
PA12 TLN Drehmomentbegrenzung PST 100,0 %
Ruckwartsdrehung
PA13 pLSS @ | Impulsformat Sollwertvorgabe P 0000y —
PA14 poL ®@ Drehrichtung P 0 —
PA15 ENR @ Anzahl Encoder-Ausgabepulse PST 4000 Impulse/U
PA16 — — 0 —
PA17 | — Herstellereinstellung — 0000y —
PA18 — — 00004 —
PA19 BLK @ Parameter-Schreibschutz PST 000By —
(siehe Abschn. 7.2)

Tab. 7-3: Parameterliste Grundparameter

® Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus-
und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung.

@ Die Symbole in der Spalte ,Betriebsart” verweisen auf den Einsatz des Parameters in der
entsprechenden Regelfunktion:
P: Lageregelung
S: Drehzahlregelung
T: Drehmomentregelung
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Parameter beim Servoverstarker MR-J3-A

7.3.2 Beschreibung der Grundparameter:
Werks- . . . . Betriebs-
Nummer Symbol einstellung Einheit Einstellbereich art@
0) Siehe
PAO1 STY 0000y Beschreibung PST
Einstellung der Betriebsart:
L Betriebsart
0: Lageregelung
1: Lage- und Drehzahlregelung
2: Drehzahlregelung
3: Drehzahl- und Drehmomentregelung
4: Drehmomentregelung
5: Drehmoment- und Lageregelung
® Siehe
PA02 REG 00004 Beschreibung PST
Auswahl optionaler Bremswiderstand:
Servoverstarker
_LAuswahl des optionalen Bremswiderstandes
00: keiner
- Beim Servoverstarker MR-J3-10A wird kein Bremswiderstand verwendet.
- Bei den Servoverstarkern MR-J3-20A bis MR-J3-700A wird der eingebaute
Bremswiderstand verwendet.
01: FR-BU(-H), FR-RC(-H), FR-CV(-H)
02: MR-RFH75-40
03: MR-RFH75-40
04: MR-RFH220-40
05: MR-RFH400-13
06: MR-RFH400-13
08: MR-RFH400-6.7
09: MR-RFH400-6.7
81: MR-PWR-R T 400-120
83: MR-PWR-R T 600-47
85: MR-PWR-R T 600-26
ACHTUNG: 3
Eine falsche Einstellung kann zur Uberhitzung des Bremswiderstandes fiihren. Brandgefahr!
HINWEIS:
Wenn der eingestellte Bremswiderstand nicht zum Servoverstarker passt, wird ein Parameterfehler (AL.37) ange-
zeigt.
@ Siehe
PA03 ABS 0000, Beschreibung P
Auswahl Absolutwertsystem:
—L Positionierung
0: Standard (inkremental)
1: Absolutwertsystem, Ubertragung der Absolutwertdaten Uber die digitale
E/A-Schnittstelle (DI0)
2: Absolutwertsystem, Ubertragung der Absolutwertdaten uber die serielle
Schnittstelle
Aktivieren/Deaktivieren des Absolutwertsystems bei Lageregelung
Tab. 7-4: Detaillierte Ubersicht der Parameter PACIO (1)
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Parameter beim Servoverstarker MR-J3-A Parameter

Werks- N . - Betriebs-
Nummer Symbol einstellung Einheit Einstellbereich art
0) Siehe
PA04 AOP1 0000, Beschreibung PST
Funktionswahl A-1
—[_— Funktion von Klemme CN1-23
0: Funktion, eingestellt mit Parameter PD14
1: Elektromagnetische Haltebremse
Zuordnung des Signals fiir die elektromagnetische Haltebremse auf Stecker CN1, Klemme 23
10) 0 oder
PAO5 FBP 0 1000-50000 P
Anzahl Sollwertimpulse pro Umdrehung
Elektronisches Getriebe

_____________________ Parameter PAO6/PA07

| o |

! 9 ' [GMX Motor

Sollwert- | ! 0 B ¥ Vergleich
Impulskette [T O~ Pt i — Soll-/Istwert

| L

! ,1E3-50E3« | FBP|

Pt=262144 Impulse/U — Encoderauflésung Encoder

5001569C

Einstellung |Beschreibung
0 Das elektronische Getriebe (Parameter PAO6, PAQ7) ist aktiviert

1000-50000 |Der eingestellte Wert ist die Anzahl der Sollwertimpulse pro Motorumdrehung

PA06 CMX 1 1-1048576 P
Elektronisches Getriebe (Zahler des Multiplikationsfaktors)
CMX >

f v f,= 1, x SMX

! Y
HINWEIS:
Setzen Sie den Multiplikationsfaktor in einem Bereich von 1/10 < CMX/CDV < 2000.
ACHTUNG:

Eine falsche Einstellung kann zu unkontrolliert hohen Drehzahlen des Servomotors fiihren.

PAO7 CcDV 1 1-1048576 P

Elektronisches Getriebe (Nenner des Multiplikationsfaktors), (siehe Parameter PA06)

Beispiel:  Die Auflésung soll 10 um/Impuls betragen. Getriebe
Kugelgewinde: Pg = 10 [mm] =

n=1z —|

|

Untersetzungsgetriebe: n = 1/2
Encoderauflésung: Pt = 262144 [Impulse/Umdrehung] I

Weg pro Sollwertimpuls: Alg = 10x10°3 [mm/Impuls] ! | Pg=10mm
Weg pro Motorumdrehung: AS = nxPg [mm/Umdrehung] M |
Die Berechnung des elektronischen Getriebes erfolgt Pt = 262144 Impulse/Umdrehung S001571C
nach folgender Formel:
CMX _ Pt _ Pt
cov - AZOXAS = AEOanPB

Zahlenbeispiel:
CMX _ 105103 262144 _ 10x2x262144 _ 2x 262144 _ 524288 _ 524288 8 _ 65536
Cbv 1/2x10 3 3 1000 1000 " 8 125

107 x 10 10
Stellen Sie CMX = 65536 und CDV = 125 ein.

Tab. 7-4: Detaillierte Ubersicht der Parameter PACIC (2)
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Parameter Parameter beim Servoverstarker MR-J3-A

Nummer Symbol :ilr?:t(zl-lung Einheit |Einstellbereich Eﬁtriebs-
PA0S ATU 0001}, e ibun g |PS
Auto-Tuning
Auswahl der Verstarkungseinstellmethode
[ofofo] |
s D R
0 Interpolation PBO06, PB08, PB09, PB10
1 Auto-Tuning 1 PB06, PB07, PB08, PB09, PB10
2 Auto-Tuning 2 PB07, PB08, PB09, PB10
3 manuell —
HINWEIS: Die Parameter PBOIO haben die folgende Bedeutung:
Parameter Nr. Bedeutung
PBO06 Massentragheitsverhéltnis
PB07 Verstarkungsfaktor Lageregelung virtueller Regelkreis
PB08 Verstarkungsfaktor Lageregelkreis
PB09 Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis
PB10 I-Anteil Drehzahlregelkreis
PA09 RSP 12 1-32 PS
Einstellung des Ansprechverhaltens des Auto-Tunings
Wert | Ansprech | (o e wer | Ansprech- | o
Maschine [Hz] Maschine [Hz]
1 Langsam 10,0 17 Mittel 67,1
2 A 11,3 18 A 75,6
3 12,7 19 85,2
4 14,3 20 95,9
5 16,1 21 108,0
6 18,1 22 121,7
7 20,4 23 1371
8 23,0 24 154,4
9 25,9 25 173,9
10 29,2 26 195,9
11 32,9 27 220,6
12 37,0 28 248,6
13 41,7 29 279,9
14 47,0 30 315,3
15 v 52,9 31 v 355,1
16 Mittel 59,6 32 Schnell 400,0
HINWEIS:
Wenn die Maschine zu stark vibriert oder ein lautes Gerdusch vom Getriebe erzeugt, verringern Sie den eingestell-
ten Wert. Zur Verbesserung der Maschineneffizienz sollten Sie diesen Wert erhdhen und gleichzeitig die Ein-
schwingzeit verkurzen.

Tab. 7-4: Detaillierte Ubersicht der Parameter PACIO (3)
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Parameter beim Servoverstarker MR-J3-A Parameter

Werks- e . . Betriebs-
Nummer Symbol einstellung Einheit Einstellbereich art
PA10 INP 100 Impulse |0-10000 P

Meldeausgang ,In Position”
Einstellung des Schleppfehlers, in dem das Signal ,,In Position* an die Steuerung ausgegeben wird.

Sollwert /
i Sollwert

Schleppfehler

In Position (INP) li EIN
AUS

HINWEIS:
Stellen Sie den Bereich, in dem das Signal ,In Position ausgegeben wird, als Sollwertimpulsanzahl vor der
Umrechnung mit dem Faktor des elektronischen Getriebes ein.

Schleppfehler
Servomotor

A/Berelch »In Position” [Impulse]

5001360C

PA11 TLP 100,0 % 0-100,0 PST

Drehmomentbegrenzung Vorwartsdrehung

Setzen Sie diesen Parameter, um das vom Servomotor abgegebene Drehmoment zu begrenzen, unter der
Annahme, dass das maximale Drehmoment 100 % ist. Setzen Sie den Wert 0, wird kein Drehmoment erzeugt.
Beim analogen Ausgangssignal entspricht der hier eingestellte Wert der Spannung von +8 V.

PA12 TLN 100,0 % 0-100,0 PST

Drehmomentbegrenzung Ruckwartsdrehung

Setzen Sie diesen Parameter, um das vom Servomotor abgegebene Drehmoment zu begrenzen, unter der
Annahme, dass das maximale Drehmoment 100 % ist. Setzen Sie den Wert 0, wird kein Drehmoment erzeugt.
Beim analogen Ausgangssignal entspricht der hier eingestellte Wert der Spannung von +8 V.

Tab. 7-4: Detaillierte Ubersicht der Parameter PALCIL (4)
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Parameter beim Servoverstarker MR-J3-A

Werks- N . . Betriebs-
Nummer Symbol einstellung Einheit Einstellbereich art
I —
0) Siehe
PA13 PLSS 00004 Beschreibung P
Impulsformat Sollwertvorgabe
Wahlen Sie das Format des Impulskettensignals am Eingang aus. Das Impulssignal kann drei verschiedene For-
men haben, die jeweils nochmal in positive und negative Logik unterschieden werden.
In der nachfolgenden Tabelle sind die moglichen Signalformen dargestellt.
Die Pfeile an den Signalflanken geben an, ob die Ansteuerung auf die ansteigende oder abfallende Flanke erfolgt.
A- und B-Phasen-Impulsketten werde erst verarbeitet, nachdem sie mit dem Faktor vier multipliziert wurden.
Einstellung Vorgabe Vorgabe
Pall')aAn_;gter e Vorwaértsdrehung Riickwartsdrehung
Impulskette PP _L|_LI_LI_LI
Vorwértsdrehung
0010y
Impulskette NP ' ARERAREN
Ruckwértsdrehung 5001574C
S PP WA
S
Impulskette plus
[
00114 2 |Vorzeichen I e v
g NP H
Z 5001575C
e
A-Phasen-Impulskette PP
0012y
B-Phasen-Impulskette | \p_f L f ¥ 1 1
5001576C
Impulskette PP UL
Vorwértsdrehung
0000y
Impulskette NP fLFLfLFL
Ruckwértsdrehung 50015770
=
g ppf LFLFLFL FIFLFLFL
Impulskette plus
0001y 2 |Vorzeichen NP
2 H I S
o
a 5001578C
PPy 7 L f
A-Phasen-Impulskette
00024
B-Phasen-Impulskette | NP—} §—} £ f 1 f
5001579C
0] Siehe
SR ROE . Beschreibung
Auswahl der Drehrichtung
Legt die Drehrichtung des Servomotors fest
Einstellung Drehrichtung Servomotor
Parameter Ansteigende Abfallende
PA14 Adressen Adressen
0 links rechts
1 rechts links
Ruckwaértsdrehung (rechts) 5001361C

Tab. 7-4: Detaillierte Ubersicht der Parameter PACIO (5)
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Parameter beim Servoverstarker MR-J3-A Parameter

Werks- Lo . . Betriebs-
Nummer Symbol einstellung Einheit Einstellbereich art
PA15 ENR @ 4000 Impulse/U |1-100000 PST

Auflésung Encodersimulation

Einstellung der Anzahl der Impulse (A-Phase, B-Phase), die bei einer vollen Umdrehung des Motors am simulierten
Encoderausgang ausgegeben wird.

Da die Anzahl der ausgegebenen Impulse nur % des hier eingetragenen Wertes betragt, missen Sie den vierfa-
chen Wert der gewlinschten Impulse als Vorgabewert eintragen. Mit Parameter PC19 kann die Ausgabe der
Impulse angepasst werden. Die max. Frequenz der Ausgangsimpulse ist 4,6 Mpps (nach der Multiplikation mit 4).
Beispiele zur Einstellung:

Mit Parameter PC19 wird die direkte Impulsausgabe angewahlt (Inhalt PC19: LJTJ0L]). Bei einer Vorgabe in Para-
meter PA15 von ,5600 werden bei einer Umdrehung des Motors 5600 / 4 = 1400 Impulse ausgegeben.
Parameter PC19 wird so eingestellt (Inhalt PC19: [JJ10), dass die Impulse, die bei einer vollen Umdrehung des
Motors entstehen, durch den Wert geteilt werden, der in PA15 eingestellt ist.

Wenn z. B. in Parameter PA15 der Wert ,8“ vorgegeben wird, werden bei einer Motorumdrehung

(262144 /8) x 1/ 4 = 8192 Impulse ausgegeben.

Parameter PC19 wird auf O0O20 eingestellt. Dann werden die Rickmeldeimpulse des Servomotor-Encoders so
verarbeitet wie nachfolgend dargestellt. Die Riickmeldeimpulse (Istwert) werden in der gleichen Weise ausgegeben,
wie die Sollwertimpulse.

Motor

Ruckmeldeimpulse

Encoder
Parameter PAO5

1 |
i i [cov
[ I |CMX Ausgangsimpulse
1 FBP| A-Phase/B-Phase
1

I

I

S5001580C

PA16 0

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.

PA17 0000y

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.

PA18 0000,

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.

Siehe

PA19 BLK @ 000By Beschreibung

PST

Schreibschutz fiir Parameter
Siehe Abschn. 7.2 und Tab. 7-2 zur detaillierten Einstellung.

Tab. 7-4: Detaillierte Ubersicht der Parameter PACIO (6)

® Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus-
und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung.

@ Die Symbole in der Spalte ,Betriebsart“ verweisen auf den Einsatz des Parameters in der
entsprechenden Regelfunktion:
P: Lageregelung
S: Drehzahlregelung
T: Drehmomentregelung
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7.4 Parameter beim Servoverstarker MR-J3-B
7.41 Einstellung der Grundparameter (PACI0J)

Nr. Symbol Beschreibung :\tlzlrlll(jsnegin- Einheit Ei?lr;:lctelzli:g
PAO1 — Herstellereinstellung 0000y —
PAO2 |REG®@ Auswahl optionaler Bremswiderstand 0000y —
PAO3 ABS @ Auswahl Absolutwertsystem 0000y, —
PAO4 | AOP1® | Funktionsauswahl A-1 0000 —
PAO5 | — 0 —
PAO6 — Herstellereinstellung 1 —
PAO7 — 1 —_
PA0O8 ATU Auto-Tuning 00014 —
PAQO9 RSP Ansprechverhalten des Auto-Tunings 12 —
PA10 | INP Schaltschwelle ,In Position* 100 Impulse
PA11 — 1000,0 %
PA12 — Herstellereinstellung 1000,0 %
PA13 |— 0000y —
PA14 |pOL®@ Drehrichtung 0 —
PA15 ENR® Anzahl Encoder-Ausgabepulse 4000 Impulse/U
PA16 | — 0 —
PA17 — Herstellereinstellung 0000y —
PA18 | — 0000y —
PA19 BLK @ Parameter-Schreibschutz (siehe Abschn. 7.2) 000By —

Tab. 7-5: Parameterliste Grundparameter
® Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus-
und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung oder einen Reset der Steuerung.

@ Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus-
und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung.
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7.4.2

Beschreibung der Grundparameter:

Werks- . q . .
Nummer Symbol einstellung Einheit Einstellbereich
PAO1 0
Reserviert

Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.

PA02 REG @ 0000 Siehe Beschreibung
Auswahl optionaler Bremswiderstand
SIEHE:

Einstellung der Grundparameter beim Servoverstéarker MR-J3-A, Tab. 7-4

PA03 ABS @ 0000 Siehe Beschreibung
Auswahl Absolutwertsystem:

0: Standard (inkremental)
1: Absolutwertsystem

Auswahl des Absolutwertsystems zur Positionierung.

PA04 AOP1® 0000y

Funktionswahl A-1: Auswahl der NOT-AUS-Funktion des Servoverstérkers

o] Jofo]
—l——AuswahI der NOT-AUS-Funktion

0: aktiv (Die NOT-AUS-Funktion kann uber die Klemme EM1 geschaltet werden.)
1: nicht aktiv (Die NOT-AUS-Funktion kann nicht Gber die Klemme EM1 geschaltet
werden. Die Klemme ist intern geschaltet.)

Setzen Sie diesen Parameter auf deaktiviert (0100), wenn Sie den NOT-AUS-Eingang (EM1) des Servoverstarkers
nicht verwenden wollen.

PAO5 0

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.

PA06 1

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.

PAO7 1

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.

PA08 ATU 0001, Siehe Beschreibung

Auto-Tuning

SIEHE:
Einstellung der Grundparameter beim Servoverstéarker MR-J3-A, Tab. 7-4

PA09 RSP 12 Siehe Beschreibung
Einstellung des Ansprechverhaltens des Auto-Tunings
SIEHE:

Einstellung der Grundparameter beim Servoverstéarker MR-J3-A, Tab. 7-4

Tab. 7-6: Detaillierte Ubersicht der Parameter PAOC (1)
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Parameter beim Servoverstarker MR-J3-B

Werks- N N .
Nummer Symbol einstellung Einheit Einstellbereich
PA10 INP 100 Impulse |Siehe Beschreibung

Meldeausgang ,In Position“
Einstellung der Regelabweichung, in dem das Signal ,,In Position* an die Steuerung ausgegeben wird.

Sollwert gg?\ll%ﬁ%?grler
SoIIwert/
Schleppfehler A/Bereich »In Position” [Impulse]
! :
In Position (INP) ' EIN
AUS 5001360C

HINWEIS:
Dieser Parameter kann im Modus Drehzahlregelung nicht verwendet werden.

PA11 1000,0 %

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.

PA12 1000,0 %

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.

PA13 0000y

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.

PA14 poL @ ()} Siehe Beschreibung

Auswahl der Drehrichtung
SIEHE:
Einstellung der Grundparameter beim Servoverstérker MR-J3-A, Tab. 7-4

PA15 ENR @ 4000 Impulse/U [1-65535

Auflésung Encodersimulation

Einstellung der Anzahl der Impulse (A-Phase, B-Phase), die bei einer vollen Umdrehung des Motors am simulierten
Encoderausgang ausgegeben wird

Da die Anzahl der ausgegebenen Impulse nur % des hier eingetragenen Wertes betrégt, missen Sie den vierfa-
chen Wert der gewlinschten Impulse als Vorgabewert eintragen. Mit Parameter PC03 kann die Ausgabe der
Impulse angepasst werden. Die max. Frequenz der Ausgangsimpulse ist 4,6 Mpps (nach der Multiplikation mit 4).

Beispiele zur Einstellung:

Mit Parameter PCO3 wird die direkte Impulsausgabe angewahlt (Inhalt PC03: LICI0C]). Bei einer Vorgabe in Para-
meter PA15 von ,5600“ werden bei einer Umdrehung des Motors 5600 / 4 = 1400 Impulse ausgegeben.

Parameter PC03 wird so eingestellt (Inhalt PC03: LJL110]), dass die Impulse, die bei einer vollen Umdrehung des
Motors entstehen, durch den Wert geteilt werden, der in PA15 eingestellt ist.

Wenn z. B. in Parameter PA15 der Wert ,8“ vorgegeben wird, werden bei einer Motorumdrehung
(262144 /8) x 1 /4 = 8192 Impulse ausgegeben.

PA16 0

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.

Tab. 7-6: Detaillierte Ubersicht der Parameter PACIO (2)
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Parameter beim Servoverstarker MR-J3-B Parameter

Werks- e . -
Nummer Symbol einstellung Einheit Einstellbereich
PA17 0000y
Reserviert

Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.

PA18 0000y

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.

PA19 BLK @ 000By

Schreibschutz fiir Parameter
Siehe Abschn. 7.2 und Tab. 7-2 zur detaillierten Einstellung.

Tab. 7-6: Detaillierte Ubersicht der Parameter PACIC (3)

® Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus-
und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung oder einen Reset der Steuerung.

@ Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus-
und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung.
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7.5 Kalibrier-, Zusatz- und E/A-Parameter

In diesem Einsteigerhandbuch werden nur die Grundparameter PALC beschrieben. Im An-
hang finden Sie eine tabellarische Ubersicht der

@ Kalibrierparameter PBOO (Abschn. A.1.3, bzw. Abschn. A.2.3)
@ Zusatzparameter PCOO (Abschn. A.1.4, bzw. Abschn. A.2.4)
® E/A-Parameter PDOO (Abschn. A.1.5, bzw. Abschn. A.2.5).

Die detaillierten Einstellungen und Beschreibungen dieser Parameter entnehmen Sie bitte der
jeweiligen Bedienungsanleitung der Servoverstarkerserie MR-J3-A und MR-J3-B.
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8 Fehlererkennung und -behebung

8.1 Alarm- und Warnmeldungen

HINWEIS Tritt ein Alarm auf, setzen Sie den Status auf ,Servo AUS", und unterbrechen Sie die Span-
nungsversorgung des Leistungskreises.

8.1.1 Liste der Alarm- und Warnmeldungen

Tritt wahrend des Betriebs ein Fehler auf, wird eine entsprechende Alarm- oder Warnmeldung
ausgegeben und das Signal ALM wird abgeschaltet. Ist dies der Fall, sehen Sie unter Abschn.
8.1.2 oder Abschn. 8.1.3 nach, und fihren Sie die empfohlene GegenmaBnahme aus.

] Alarmcode @ @ Alarm zuriicksetzen
Anzeige
Pin CN1- SET bei
Fehler \glsrns;sr_- aﬁ:;.i_lg-e %E?Eh.l;' SFi‘gEr?a-ll RE!EET
MR-J3- 22 (23 |24 spannung beta- cle schalten CPU
AUS —EIN | tigen
A B Bit2 |Bit 1 |Bit 0 MR-J3-A | MR-J3-B | MR-J3-A | MR-J3-B
AL.10 |10 Unterspannung 0 1 0 v v v
AL.12 |12 Speicherfehler 1 (RAM) 0 0 0 v — —
AL.13 |13 Timerfehler 0 0 0 v — —
AL.15 |15 Speicherfehler 2 (E2PROM) 0 0 0 v — —
AL.16 |16 Encoderfehler 1 (bei Einschalten) |1 1 0 v — —
AL.17 |17 Platinenfehler 0 0 0 v — —
AL.19 |19 Speicherfehler 3 (Flash-ROM) 0 0 0 (4 — —
AL.1A |1A Falscher Servomotor 1 1 0 4 — —
AL.20 |20 Encoderfehler 2 1 1 0 v — —
AL.24 |24 Erdschluss 1 0 0 v 4 v
AL.25 |25 Verlust der Absolutwertposition |1 1 0 v — —
AL.30 |30 Uberlast Bremskreis o o |1 v @ v @ v @
AL.31 |31 Zu hohe Drehzahl 1 0 1 v 4 v
AL32 |32 Uberstrom 1 0 |o v — —
2[AL33 [33  |Uberspannung o o |1 v v v
S[— [s4 |SSCNET l-Kommunikationsfehler 1 |— v — | v® — | v
AL.35 |35 Zu hohe Eingangsfrequenz 1 |0 | 1 v v v
— 36 SSCNET llI-Kommunikationsfehler 2 | — v — | v — | v
AL.37 |37 Parameterfehler 0 0 0 v —_ —
AL.45 |45 Uberhitzung Leistungsteil 0 1 1 v © v @ v @
AL.46 |46 Servomotor-Uberhitzung 0 1 1 v @ v @ v @
AL.47 |47 Lufter-Alarm 0 1 1 v — —
AL50 [50  |Uberlast 1 o [1 |1 v @ v @ v @
AL.51 (51 Uberlast 2 o |+ |1 v @ v @ v @
AL.52 |52 Zu groB3er Schleppfehler 1 0 1 v v v
AL.8A |— Uberwachungszeit seriell 0 0 0 v v — v —
— 8A Kommunikation USB — — v — v
AL.8E |— o seriell [0 [0 o v — v —
— oE Kommunikation USB — v — ” — v
88888 |888 Watchdog — v — —
Tab. 8-1: Ubersicht der Alarm- und Warnmeldungen (1)
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Fehlererkennung und -behebung

Alarm- und Warnmeldungen

. Alarmcode © @ Warnung zuriicksetzen
Anzeige
Pin CN1- SET bei
) Alarm- RES- RESET
Fehler VﬁI;ISOSI‘- anzeige FEE?Eh-Il-' Signal der
MR-J3- 22 (23 |24 gung beta- e schalten | CPU
sSpannung A
AUS - EIN | tigen
A B Bit 2 [Bit1 [Bit 0 MR-J3-A | MR-J3-B | MR-J3-A | MR-J3-B
Kontakt zur Batterie
AL.92 |92 unterbrochen N
AL.96 |96 Fehlerhafte Nullpunktfahrt e i
AL.99 |— Endanschlagwarnung - |= =
AL.9F |9F Batteriewarnung — |— |-
Warnung: UberméaBige regenera- o
AL.EO |EO tive Belastung
AL.E1 |E1 Uberlastwarnung 1 — = =
S AL.E3 |E3 Fehlerhafter Absolutwert —_ — —
g — E4 Pararrjeterwarnung — Die Warnung wird automatisch durch Entfernen
£ |ALE5 |— ABS Uberwachungszeitwarnung |[— |— |— der Fehlerursache zurlickgesetzt.
= |AL.E6 |E6 Servo NOT AUS — |= |-
— E7 Steuerung NOT-AUS —
Warnung:
AL.E8 |E8 verringerte Liifterdrehzahl I
AL.E9 (E9 Warnung: Leistungskreis AUS — |—= |—
AL.EA |— ABS ,Servo EIN“ Warnung — — —
AL.EC |[EC Uberlastwarnung 2 — = =
ALED |ED Warnun_g: UberméBige Aus- I e
gangsleistung des Motors
Tab. 8-1: Ubersicht der Alarm- und Warnmeldungen (2)
®0: Pin wird ausgeschaltet (OFF)
1: Pin wird eingeschaltet (ON)

@ Beheben Sie die Fehlerursache und lassen Sie den Servoverstarker, den Servomotor und
die Bremseinheit flir mindestens 30 Minuten abkiihlen, bevor Sie den Alarm zurilicksetzen
und den Betrieb wieder aufnehmen.

® Nur Servoverstirkerserie MR-J3A
Sie kdnnen Parameter PD24 auf CICICI1 setzen, um den Alarmcode im Status EIN/AUS
Uber die digitalen Ausgange auszugeben, wobei die Warnmeldungen AL.92 bis AL.ED
Uber keinen Code verfligen.

Die Alarmcodes werden bei Auftreten des zugehdérigen Alarms ausgegeben. Im normalen
Betrieb (ohne Alarm) werden (ber die Signale CN1-22, CN1-23 und CN1-24 die Standard-
Statussignale (z. B. Drehzahl) ausgegeben

@ Bej einigen Kommunikationszustédnden der Steuerung (Motion-CPU) kann es vorkommen,
dass der Alarm nicht geléscht werden kann.
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8.1.2

Alarmmeldungen

GEFAHR:

Bei Auftreten eines Alarms miissen Sie die Ursache beseitigen. Vergewissern Sie sich,
dass ein Neustart sicher erfolgen kann, setzen Sie den Alarm zuriick und starten Sie
den Betrieb wieder.

Zur Vermeidung von Fehlfunktionen muss bei einem Verlust der Absolutposition
(AL.25 bzw. 25) eine erneute Einstellung des Referenzpunktes vorgenommen werden.

Tritt ein Alarm auf, stetzen Sie den Status auf ,,.Servo AUS“, und unterbrechen Sie die
Spannungsversorgung des Leistungs- und des Steuerkreises.

Hinweise zu Tab. 8-2

SchutzmaBnahmen bei Auftreten einer Alarmmeldung:

ACHTUNG:

Wenn einer der folgenden Alarme auftritt, beheben Sie die Ursache, und lassen Sie
den Servoverstérker, den Servomotor und die Bremseinheit fiir mindestens 30 Minuten
abkiihlen, bevor Sie den Betrieb wieder aufnehmen:

@ Uberlastung Bremskreis(AL.30 bzw. 30)

® Uberlast 1 (AL.50 bzw. 50)

® Uberlast 2 (AL.51 bzw. 51)

Wird der Alarm durch Aus- und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung zuriick-
gesetzt und der Betrieb einfach fortgefiihrt, kann es zu Schdden am Servoverstérker,
am Servomotor und am Bremswiderstand kommen.

GEFAHR:
Kurzzeitige Spannungsabsenkung

Tritt fiir Idnger als 60 ms eine Spannungsabsenkung auf, wird der Spannungsabsen-
kungsalarm (AL.10 bzw. 10) ausgegeben. Hélt die Spannungsabsenkung ldnger als
weitere 20 ms an, wird der Steuerkreis ausgeschaltet. Wiirde in diesem Zustand die
Spannung wieder ansteigen und gleichzeitig ein Signal Servo EIN anliegen, wiirde der
Servomotor unkontrolliert wieder anlaufen. Um ein solches Verhalten zu vermeiden,
miissen Sie eine Schaltung vorsehen, die das Signal ,,Servo EIN“ bei Auftreten eines
Alarms sofort ausschaltet.

HINWEIS

Tritt ein Alarm auf, wird das Alarmsignal (ALM) ausgeschaltet und im Anzeigefeld erscheint
der zugehdrige Alarmcode. Der Servomotor stoppt. Sie kdnnen die optionale Setup-Soft-
ware zur Fehlersuche einsetzen.
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Alarm- und Warnmeldungen

Anzeige |Fehler Definition Ursache Behebung
AL.10/ Unterspannung  |Spannungswert 1. Spannung der Spannungsver- Spannungs-
10 der Spannungs- sorgung ist zu niedrig. versorgung
\;3;§orgung sinkt ab 2. Spannungsunterbrechung von min- Uberprafen
' destens 60 ms
MR-J3-0JA/B:
=160 V AC 3. Die Impedanz der Spannungsver-
MR-J3-CIA4/B4: sorgung ist zu hoch.
=280V AC 4. Die Zwischenkreisspannung ist
unter folgenden Spannungswert abge-
sunken:
MR-J3-[JA/B: 200 V DC
MR-J3-[JA4/B: 380 V DC
5. Defekter Servoverstérker Servoverstarker
Prifmethode: Alarm AL.10 bzw. 10 tritt [austauschen
auf, wenn die Spannung eingeschaltet
wird, nachdem alle Anschliisse
getrennt wurden, auBer die Span-
nungsversorgung des Steuerkreises.
AL.12/ Speicherfehler 1 |RAM-Speicherfehler |Defekte Teile im Servoverstérker Servoverstarker
12 (RAM) Prifmethode: Alarme AL.12/12 und austauschen
- AL.13/13 treten auf, wenn die Span-
AL.13/ Timerfehler g?hle:h?ftt?n nung eingeschaltet wird, nachdem alle
13 euerpiatine Anschlisse getrennt wurden, auBer
die Spannungsversorgung des Steuer-
kreises.
Von der Steuerung |Defekte Steuerung Servosystem-
Ubertragener Timer- |Prifmethode: Alarm 13 tritt auf, wenn |Steuerung austau-
fehler die Servosteuerung in einem Mehr- schen
(nur MR-J3-B) fach-CPU-System verwendet wird.
AL.15/ Speicherfehler 2 |E2PROM-Fehler Defekte Teile im Servoverstérker Servoverstarker
15 (E2PROM) Prifmethode: Alarm AL.15 tritt auf, austauschen
wenn die Spannung eingeschaltet
wird, nachdem alle Anschllsse
getrennt wurden, auBer die Span-
nungsversorgung des Steuerkreises.
Die Anzahl der Schreibzyklen in das
E2PROM hat 100000 uberschritten.
AL.16/ Encoderfehler 1 Kommunikations- 1. Encoderanschluss (CN2) Korrekt
16 (Bei Einschalten) |fehler zwischen dem |unterbrochen anschlieBen
Encoder und dem
Servoverstirker 2. Fehlerhafter Encoder Servomotor
austauschen
3. Encoder-Kabelfehler Kabel reparieren
(Draht gebrochen oder Kurzschluss) |oder wechseln
4. Falsches Encoder Kabel in den Parameter PC22
Parametern eingestellt (PCO04) an erster
(2-Leiter-, 4-Leiter-Kabel) Stelle korrigieren.
AL.17/ Platinenfehler Fehlerhafte CPU Fehlerhafte Teile im Servoverstédrker |Servoverstarker
17 Prifmethode: Alarm AL.17/17 oder austauschen
- - AL.19/19 tritt auf, wenn die Spannung
,1A|9__19/ (SFF;:'SChrTeRrg&Ifr 3 |ROM-Speicherfehler eingeschaltet wird, nachdem alle
Anschlisse getrennt wurden, auBBer
die Spannungsversorgung des Steuer-
kreises.
AL.1A Falscher Fehlerhafte Auswahl |Die Kombination von Servoverstarker |Korrekte Kombina-
1A Servomotor des Servomotors und Servomotor ist nicht korrekt. tion verwenden
AL.20/ Encoderfehler 2 | Kommunikations- 1. Encoderanschluss (CN2) Korrekt
20 fehler zwischen dem |unterbrochen anschlieBen
gg?:fgrgtr;kﬁm 2. Encoder-Kabelfehler Kabel reparieren
(Draht gebrochen oder Kurzschluss) |oder wechseln
3. Encoder defekt Servomotor
austauschen
Tab. 8-2: Fehlerbehebung (1)
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Bremskreises ist

Anzeige Fehler Definition Ursache Behebung
AL.24/ Fehler im Verbindung 1. Elektrisch leitende Verbindung Korrekt
24 Leistungskreis zwischen Lastkreis |zwischen Ein- und Ausgangsklemmen. |anschlieBen
und Erdpotential 2. Zu geringer Isolationswiderstand Kabel wechseln
zwischen Kabel oder Motor und Erd-
potential
3: Defekter Leistungskreis im Servo- | Servoverstérker
verstérker austauschen
Prifmethode: Alarm AL.24 bzw. 24 tritt
auf, wenn die Spannung eingeschaltet
wird, nachdem die Anschlisse U, V
und W getrennt wurden.
AL.25/ Verlust der Daten der Absolut- | 1. Spannungsabfall im Encoder Nach dem Auftre-
25 Absolutposition position sind fehler- | (Batterie nicht angeschlossen) ten des Alarms
haft Spannung fir
einige Minuten ein-
geschaltet lassen,
dann einmal aus-
schalten und wie-
der einschalten.
Nullpunktfahrt
durchflihren.
2. Batteriespannung niedrig Batterie wechseln.
3. Batteriekabel oder die Batterie ist | Nullpunktfahrt
fehlerhaft. durchfihren.
Erstmaliges 4. Nullpunktposition ist nicht einge- Nach dem Auftre-
Einschalten der stellt. ten des Alarms
Spannungversor- Spannung fir
gung im System der einige Minuten ein-
Absolutwert- geschaltet lassen,
Positionserkennung dann einmal aus-
schalten und wie-
der einschalten.
Nullpunktfahrt
durchflhren.
AL.30 Uberlastung Die zuléssige 1. Fehlerhafte Einstellung des Korrekt einstellen
30 Bremskreis Belastung des Parameters PAO2

tiberschritten. 2. Eingebguter Bremsyviderstanq oder Korrek_t
regenerativer Bremswiderstand ist anschlieBen
nicht angeschlossen.
3. Kurze Zykluszeiten bzw. kontinuier- |1. Zykluszeiten
licher generatorischer Betrieb Uberlas- |erhéhen
ten den Bremskreis. > Regenerativen
Prifmethode: In der Statusanzeige die B.r rﬁge'; ?;Vid
Auslastung des Bremskreises Uber- emswicerstanc
A gréBerer Kapazitat
prifen.
benutzen
3. Last reduzieren
4. Spannung der Spannungsver- Gerate an kor-
sorgung steigt auf folgenden Wert: rekter Spannungs-
MR-J3-[JA/B: =260 V AC versorgung
MR-J3-CIA4/B4: =535 \V AC anschlieBen
5. Eingebauter Bremswiderstand oder |Servoverstérker
regenerativer Bremswiderstand ist oder Bremswider-
defekt. stand austauschen
Fehlerhafter 6. Bremstransistorfehler Servoverstéarker
Bremstransistor Prifmethode: 1. Der Bremswiderstand |austauschen
hat sich anormal Uberhitzt.
2. Der Alarm tritt nach dem Ausbau
des eingebauten oder des optionalen
Bremswiderstandes auf.
Tab. 8-2: Fehlerbehebung (2)
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Alarm- und Warnmeldungen

Anzeige |Fehler Definition Ursache Behebung
AL.31/ Zu hohe Drehzahl |Drehzahl Gibersteigt |1. Eingegebene Impulsfrequenz iber- |Impulsfrequenz kor-
31 die max. zuldssige |steigt die zuldssige Eingangsfrequenz. |rekt einstellen
Drehzah 2. Kleine Beschleunigungs-/ Beschleunigungs-/
Bremszeiten verursachen Uber- Bremszeiten
schwingen. erhdéhen
3. Instabiles Servosystem verursacht |Regelparameter
Uberschwingungen. optimieren. Gelingt
dies nicht:
1) Massentragheits-
verhéltnis
verringern
2) Beschleuni-
gungs-/Brems-
zeiten prifen
4. Ubersetzungsverhéltnis des elektro- | Ubersetzungsver-
nischen Getriebes ist zu gro3 héltnis korrekt ein-
(Parameter PA06, PAQ7) stellen
(nur MR-J3-A)
5. Encoderfehler Servomotor wech-
seln
AL.32/ Uberstrom Strom ist héher als | 1. In den Phasen U, V und W des Ser- |Kurzschluss
32 der zuléssige Strom |voverstarkers tritt ein Kurzschluss auf. |beseitigen
EzrsSServoverStar- 2. Ausgangstransistor des Servover- |Servoverstarker
(Weﬁn der Alarm stérkers ist fehlerhaft. austauschen
AL.32 auftritt, schal- |Prufmethode: Alarm (AL.32 bzw. 32)
ten Sie den Servo- | tritt auf, wenn die Spannung einge-
verstarker nicht schaltet wird, nachdem die Anschlisse
wiederholt ein und  |Y, V, und W getrennt wurden.
aus. Dies kann zu |3 Njederimpedanter Erdschluss tritt in | Erdschluss
Fehl)funktlonen fh-" | den Phasen U, V und W auf. beheben
ren.
4. Externe Stérstrahlungen verursa- MaBnahmen zur
chen ein Auslésen des Uberstrom- Verringerung der
alarms. externen Stérstrah-
lung treffen
AL.33/ Uberspannung Zwischenkreis- 1. Bremswiderstand wird nicht benutzt |Bremswiderstand
33 Spannung Uber- benutzen

steigt folgenden
Spannungswert:
MR-J3-0JA/B:
400V DC
MR-J3-[]A4/B4:
800V DC

2. Trotz verwendeten Bremswiderstan-
des ist Parameter PAO2 auf ,,[1C100“
eingestellt (kein Bremswiderstand)

Parameter richtig
einstellen

3. Verbindungsleitung der Brems-
widerstande ist offen oder getrennt.

1. Leitung wechseln

2. Korrekt
verbinden

4. Fehlerhafter Bremstransistor

Servoverstarker
wechseln

5. Kabelbruch am eingebauten oder
optionalen Bremswiderstand

1. Servoverstarker
wechseln

2. Optionalen
Bremswiderstand
wechseln

6. Die Leistung des eingebauten
Bremswiderstandes oder optionalen
Bremswiderstandes ist zu gering

Optionalen Brems-
widerstand verwen-
den bzw.
vergroBern.

7. Versorgungsspannung zu hoch

Geréate an kor-
rekter Spannungs-
versorgung
anschlieBen

8. Erdungsfehler am Servomotor
(U, V, W)

Verkabelung korri-
gieren

Tab. 8-2: Fehlerbehebung (3)
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Fehlererkennung und -behebung

Anzeige |Fehler Definition Ursache Behebung
—/ SSCNET IlI- Sténdiger 1. SSCNET llI-Kabel ist nicht ange- Steuerkreis des
34 Kommunikations- |SSCNET Ill-Kommu- |schlossen Servoverstérkers
(nur fehler 1 nikationsfehler im abschalten und
MR-J3-B) Intervall von 3,5 ms SSCNET lll-Kabel
anschlieBen
2. Verschmutzung auf den optischen | Kabelenden mit
Flachen an den Kabelenden weichem Lappen
reinigen (siehe
Bedienungsanlei-
tung MR-J3-B)
3. Kabelbruch oder Unterbrechung Kabel austauschen
4. Stéreinstreuung in den Servover- MaBnahmen zur
starker Stdrunterdriickung
durchfiihren
AL.35/ Zu hohe Ein- Eingegebene 1. Frequenz des Eingangsimpulses ist |Impulsfrequenz auf
— gangsfrequenz Impulsfrequenz ist  |zu hoch. den korrekten Wert
(nur zu hoch setzen
MR-J3-A) 2. Leitungsstérungen Korrekte Leitungs-
verlegung und
Schirmung
herstellen
3. Handrad fehlerhaft Handrad
wechseln
—/ Zu hohe Ein- Eingegebene 1. Frequenzbefehl Gberschreitet die Programm priifen
35 gangsfrequenz Impulsfrequenz ist | maximale Motordrehzahl
(nur zu hoch 2. Steuerung arbeitet fehlerhaft Steuerung
MR-J3-B) austauschen
3. Stéreinstreuung in den Servover- MaBnahmen zur
starker Stérunterdriickung
der E/A-Kanale
durchfihren
—/ SSCNET IlI- Zeitweiser 1. SSCNET llI-Kabel ist nicht ange- Steuerkreis des
36 Kommunikations- |SSCNET Ill-Kommu- | schlossen Servoverstérkers
(nur fehler 2 nikationsfehler im abschalten und
MR-J3-B) Intervall von 70 ms SSCNET llI-Kabel
anschlieBen
2. Verschmutzung auf den optischen |Kabelenden mit
Flachen an den Kabelenden weichem Lappen
reinigen (siehe
Bedienungsanlei-
tung MR-J3-B)
3. Kabelbruch oder Unterbrechung Kabel austauschen
4. Stéreinstreuung in den Servover- MaBnahmen zur
starker Storunterdriickung
durchfihren
AL.37/ Parameterfehler |Parametereinstel- 1. Servoverstarkerfehler verursacht die | Servoverstérker
37 lung ist fehlerhaft Uberschreibung der Parameter- austauschen
einstellung.
2. In Parameter PAO2 wurde der Parameter PA02
falsche optionale Bremswiderstand ein-|korrekt einstellen
gestellt.
3. Einstellbereich eines Parameters Parameter inner-
durch Steuerung Uberschritten halb des Einstell-
bereichs setzen
4. Die Anzahl der Schreibzyklen in das | Servoverstarker
E2PROM hat 100000 tberschritten. austauschen
Tab. 8-2: Fehlerbehebung (4)
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Alarm- und Warnmeldungen

Anzeige |Fehler Definition Ursache Behebung
AL.45/ Uberhitzung des | Leistungsteil ist 1. Servoverstarker defekt Servoverstarker
45 Leistungsteils Uberhitzt austauschen
2. Spannungsversorgung wurde durch |Regelmodus
Uberlast wiederholt ein- und ausge- prufen
schaltet.
3. Umgebungstemperatur des Servo- |Bei Projektierung
verstérkers ist Uber 55 °C der Anlage darauf
achten, dass die
Umgebungstem-
peratur zwischen 0
und 50 °C liegt.
4. Servoverstarker sind zu nah neben- |Mindestmonta-
einander montiert geabstande beach-
ten
AL.46/ Servomotor- Temperatur des Ser- | 1. Umgebungstemperatur des Servo- |Bei Projektierung
46 Uberhitzung vomotors Ubersteigt |motors liegt bei Giber 40 °C. der Anlage darauf
den zuléssigen Wert achten, dass die
und schaltet den Umgebungstem-
Thermoschutz ein peratur zwischen 0
und 40 °C liegt.
2. Servomotor ist Uberlastet. 1. Last reduzieren
2. Zykluszeiten
verlangern
3. Servomotor mit
groBerer Leistung
benutzen
3. Thermoschutz im Encoder ist fehler- | Servomotor
haft. austauschen
AL.47/ Lufteralarm Der Kuhllifter dreht |Lebensdauer des Lufters ist Uberschrit- | LUfter des Servo-
47 nicht mehr bzw. die |ten. verstarkers austau-
Drehzahl ist unter schen
den zuléssigen Wert - - - "
abgesunken Fremdkdrper blockiert den Lufter Fremdkérper ent-
fernen.
Lufter hat keine Spannungsversorgung | Servoverstarker
austauschen
Tab. 8-2: Fehlerbehebung (5)
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Alarm- und Warnmeldungen

Fehlererkennung und -behebung

Anzeige |Fehler Definition Ursache Behebung
AL.50/ Uberlast 1 Uberlastung des 1. Der Ausgangsstrom Ubersteigt 1. Last reduzieren
50 Servoverstérkers kontinuierlich den Nennstrom. 2. Zykluszeiten ver-
Lastverhaltnis langern
300 %:>2,5s 3. Servomotor mit
Lastverhaltnis groBerer Leistung
200 %: > 100 s benutzen
2. Servosystem ist instabil. 1. Beschleunigung/
Bremsung wieder-
holen zwecks Auto-
Tuning
2. Ansprechverhal-
ten &ndern
3. Auto-Tuning
ausschalten und
manuell einstellen
3. Mechanische Uberlastung 1. Auf Leicht-
gangigkeit der
Mechanik achten
2. Begrenzungs-
schalter installieren
4. Fehlerhafte Verbindung des Servo- |Korrekt verbinden
motors
Klemmen U, V, W des Servoverstar-
kers sind nicht an die Klemmen U, V,
W des Servomotors angepasst.
5. Encoderfehler Servomotor
auswechseln
AL.51 Uberlast 2 Es flieBt fir mehrere |1. Mechanische Uberlastung 1. Auf Leicht-
51 Sekunden der max. géngigkeit der
Ausgangsstrom. Mechanik achten
Servomotor ist 2. Begrenzungs-
mechanisch verrie- schalter installieren
gelt:1 s oderlanger |5 1 chafte Verbindung des Servo- | Korrekt verbinden
motors
Klemmen U, V, W des Servoverstar-
kers sind nicht an die Klemmen U, V,
W des Servomotors angepasst.
3. Servosystem ist instabil. 1. Beschleunigung/
Bremsung wieder-
holen, zwecks
Auto-Tuning
2. Ansprechverhal-
ten &ndern
3. Auto-Tuning
ausschalten und
manuell einstellen
4. Encoderfehler Servomotor
auswechseln

Tab. 8-2: Fehlerbehebung (6)
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Fehlererkennung und -behebung

Alarm- und Warnmeldungen

Anzeige Fehler Definition Ursache Behebung
AL.52/ Zu groBBer Schleppfehler ist 1. Beschleunigungs-/Bremszeit ist zu | Beschleunigungs-/
52 Schleppfehler gréBer als 3 Umdre- |klein. Bremszeit erh6hen
hungen 2. Drehmomentbegrenzungswert ist zu | Drehmoment-
klein. begrenzungswert
(bei MR-J3-A: Parameter PA11, PA12) |erhéhen
3. Kein ausreichendes Drehmoment 1. Impedanz der
aufgrund von Spannungseinbriichen | Spannungsversor-
beim Beschleunigen gung verbessern
2. Servomotor mit
gréBerer Leistung
benutzen
4. Wert in Parameter PB08 ist zu klein. | Einstellwert
erhéhen und auf
korrekten Betrieb
einstellen
5. Welle des Servomotors wurde durch |1. Wenn Dreh-
externe Krafteinwirkung gedreht. moment begrenzt
wird, den Begren-
zungswert erhéhen
2. Last reduzieren
3. Servomotor mit
gréBerer Leistung
benutzen
6. Mechanische Uberlastung 1. Auf Leicht-
géngigkeit der
Mechanik achten
2. Begrenzungs-
schalter installieren
7. Encoderfehler Servomotor
austauschen
8. Fehlerhafte Verbindung des Servo- |Korrekt verbinden
motors
Klemmen U, V, W des Servoverstar-
kers sind nicht an die Klemmen U, V,
W des Servomotors angepasst.
AL.8A/ Ubel:schreitung Die Dauer der Kom- | 1. Ubertragungsleitung fehlerhaft Kabel reparieren
— der Uberwa- munikationsunter- (Unterbrechung oder Kurzschluss) oder austauschen
(MR-J3-A) gZﬁgﬁ:ZKegniLrjr:L?:ﬁ ELZiZgQ?eitet die 2. Kommunikationsintervall gréBer als | Kommunikationsin-
kation Zeitvorgabe die Zeitvorgabe tervall verringern
3. Fehlerhaftes Protokoll Protokoll korrigie-
ren
—/ Zeitliberschrei- Die Kommunikation |Kabelbruch des USB-Kabels USB-Kabel austau-
8A tung USB-Kom-  |ist im Testbetrieb schen
(MR-J3-B) munikation langer, als die
erlaubte Zeit unter-
brochen.
AL.8E/ Serielle Kommuni- | Kommunikations- 1. Ubertragungsleitung fehlerhaft Kabel reparieren
— kation fehler tritt zwischen | (Unterbrechung oder Kurzschluss) oder austauschen
(MR-J3-A) ggr\é(zj\;erstarker und 2. PC fehlerhaft PC austauschen
—/ USB-Kommunika- | Kommunikations- 1. USB-Kabel ist fehlerhaft USB-Kabel austau-
8E tion fehler tritt zwischen | (Unterbrechung oder Kurzschluss). schen
(MR-J3-B) gecr\;c;\;erstarker und 2. PC fehlerhaft PC austauschen
88888/ Watchdog CPU-Fehler Servoverstérker fehlerhaft Servoverstérker
8880 Priifmethode: Alarm (88888/888) tritt  |austauschen
auf, wenn die Spannung eingeschaltet
wird, nachdem alle Anschlisse
getrennt wurden, auB3er die Span-
nungsversorgung des Steuerkreises.
Tab. 8-2: Fehlerbehebung (7)

® Beim Einschalten erscheint immer die Anzeige ,,88888" bzw. ,888". Das ist kein Fehler.
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Alarm- und Warnmeldungen Fehlererkennung und -behebung

8.1.3

Warnmeldungen

AbhilfemaBnahmen

ACHTUNG:

Nach Auftreten der Warnung AL.E3 bzw. E3 (Fehlerhafter Absolutwert) muss der Refe-
renzpunkt erneut eingestellt werden, um ein kontrolliertes Verhalten des Systems zu
gewadhrleisten.

HINWEIS

Wenn einer der folgenden Warnungen auftritt, setzen Sie den Betrieb nicht durch wieder-
holtes Ein- und Ausschalten des Servoverstarkers fort. Es kann zu Schaden am Servover-
starker und am Servomotor kommen. Lassen Sie den Servoverstarker und den Servomotor
fur mindestens 30 Minuten abkulhlen, bevor Sie den Betrieb wieder aufnehmen.

eWarnung: UberméaBige regenerative Belastung (AL.EO bzw. E0)

e Uberlastwarnung 1 (AL.E1 bzw. E1)

Tritt eine der Warnmeldungen AL.E6 bzw. E6 oder AL.EA bzw. EA auf, wird der Servoverstérker
abgeschaltet. Tritt eine andere Warnmeldung auf, so stoppt der Servoverstarker nicht. Wird der
Betrieb bei einer Warnmeldung fortgeflihrt, kann es nachfolgend zu Stérungen des Betriebs
oder zu einer Alarmmeldung kommen. Verwenden Sie die optionale Setup-Software (MR-Con-
figuratur), um die Ursache fiir die Warnung heraus zu finden.

Beheben Sie die Ursache fiir die Warnmeldung entsprechend den Hinweisen in der folgenden
Tabelle.
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Fehlererkennung und -behebung

Alarm- und Warnmeldungen

eingeschaltet.

Anzeige |[Name Definition Ursache Behebung
AL.92/ Kontakt zur Batte- | Spannung des Systems 1. Batteriekabel ist unterbro-  |Kabel reparieren oder
92 rie unterbrochen | zur Erfassung der Absolut- |chen. Batterie austauschen
position ist zu niedrig. 2. Batteriespannung sinkt auf |Batterie austauschen
3V oder darunter.
(Erfassung vom Encoder)
AL.96/ Fehler bei Null- Nullpunktfahrt konnte nicht | 1. Schleppfehler ist gréBer als |Ursache fir den
96 punktfahrt ausgefuhrt werden der Einstellbereich der ,In Schleppfehler entfer-
Position®. nen
2. Sollwert wurde nach Nach dem Léschen des
Léschen des Schleppfehlers | Schleppfehlers keinen
eingegeben. Sollwert eingeben.
3. Drehzahl fur Nullpunktfahrt | Drehzahl fur Nullpunkt-
ist zu hoch. fahrt reduzieren
AL.99/ Endanschlag- Der Endanschlag (LSN Endschalter hat angespro- Korrigieren Sie den
— warnung oder LSP) der entspre- chen. Verfahrweg, so dass
(nur chenden Drehrichtung die Endanschlage nicht
MR-J3-A) wurde erreicht. erreicht werden.
AL.9F/ Batteriewarnung |Spannung des Systems Batteriespannung sinkt auf Batterie austauschen
9F zur Erfassung der Absolut- {3,2 V oder darunter.
position ist zu niedrig.
AL.E0/ |[Uberlast Brems- |Vorwarnung Alarm AL.30 |Auslastung des Bremskreises |1. Zykluszeit erhéhen
EO kreis bzw. 30 Ubersteigt 85 %. 2. Regenerativen
Prifmethode: Statusanzeige |Bremswiderstand
aufrufen und Lastverhéltnis gréBerer Kapazitat ein-
Uberprifen setzen
3. Last reduzieren
AL.E1 Uberlastwarnung |Vorwarnung Alarm AL.50/ |Last steigt auf 85 % oder mehr |Siehe Alarm AL.50/
E1 1 AL.51 bzw. 50/51 der Auslésebedingungen fur  |AL.51 bzw. 50/51
Uberlast 1/2.
AL.E3 Absolutpositions- |Fehler des Absolut- 1. Elektromagnetische St6- Elektromagnetische
E3 zahlerwarnung wertes rungen wirken auf den Enco- |Stérung unterdriicken
der ein.
2. Encoderfehler Servomotor austau-
schen
—/ Parameter- Uberschreitung des Ein- Einstellbereich eines Parame- |Einstellung korrigieren
E4 warnung stellbereiches ters Uberschritten
(nur
MR-J3-B)
AL.E5 ABS Uberwa- — 1. Programmfehler Programm korrigieren
— chungszeitwar- 2. Signale ST2 und TLC falsch |Korrekt verbinden
(nur nung verdrahtet
MR-J3-A)
AL.E6/ |Servo EMG- bzw. EM1-Signal ist |Externes NOT-AUS-Signal NOT-AUS zuriicksetzen
E6 NOT-AUS gedffnet.
—/ Steuerung — Ein NOT-AUS-Signal wurde NOT-AUS zurlicksetzen
E7 NOT-AUS der Steuerung gegeben.
(nur
MR-J3-B)
AL.E8/  |Verringerte Lufter- | Die Drehzahl des Kuhlliif- |Die Lebensdauer des Lifters |Lifter des Servover-
E8 drehzahl ters ist unter den zulas- ist Uberschritten (siehe Bedie- |starkers austauschen
sigen Wert abgesunken.  [nungsanleitung).
Die Warnung wird nur von |Der Lifter hat keine Versor- Servoverstérker aus-
Servoverstérkern ange- gungsspannung. tauschen
zeigt, die mit einem Kuhl-
|Gfter ausgerustet sind.
AL.E9/ |Leistungskreis Der Servoverstarker war | — Einschalten der Span-
E9 unterbrochen bei ausgeschalteter Span- nungsversorgung des
nung des Leistungskreises Leistungskreises
eingeschaltet.
AL.EA/ |ABS-Servo-EIN- |Das Signal SON (Servo 1. Programmfehler flr das Programm korrigieren
— Warnung EIN) wurde nicht innerhalb |Auslesen des Absolutewertes
(nur von 1 s nach dem Start der |3 "Verdrahtungsfehler Korrekt verbinden
MR-J3-A) Absolutwertlibertragung des Signals SON (Servo-EIN)

Tab. 8-3: Bedeutungen der Warnmeldungen (1)

S MITSUBISHI ELECTRIC




Alarm- und Warnmeldungen

Fehlererkennung und -behebung

Anzeige |Name Definition Ursache Behebung
AL.EC/ |Uberlastwarnung |Ein Zyklus wurde wiederholt | Der Warngrenzwert des Pha- |1, Zykluszeiten
EC 2 ausgefihrt, bei dem ein senstromes (U, V, W) wurde | verlangern
Uberhohter Strom in einer | liberschritten. ;
2. Last reduzieren
der Phasen U, V oder W -
3. Servomotor mit gro-
auftrat. )
Berer Leistung benut-
zen
AL.ED/ |Ubermé&Bige Aus- |Die Ausgangsnennleistung |Im sténdigen Betrieb wurde 1. Drehzahl des Servo-
ED gangsleistung des | (Drehzahl x Drehmoment) |die Ausgangsnennleistung motors reduziereren
Motors des Servomotors wurde (Drehzahl x Drehmoment) des |2. Last reduzieren
regelmaBig uberschritten. | Servomotors um mehr als
150 % uberschritten.

Tab. 8-3: Bedeutungen der Warnmeldungen (2)
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Fehlererkennung und -behebung

Fehler bei der Inbetriebnahme

8.2

8.2.1

Fehler bei der Inbetriebnahme

Die folgenden Fehler kdnnen bei der Inbetriebnahme auftreten. Liegt einer der Fehler vor, tref-
fen Sie die entsprechenden GegenmafBnahmen zur Behebung des Fehlers.

Servoverstarker MR-J3-A bei Lageregelung

Fehlererkennung beim Betriebsstart

Bedienschritt

Fehler

Fehlerermittlung

Mégliche Ursache

Einschalten der Span-
nungsversorgung

LED-Anzeige leuchtet
nicht;
LED-Anzeige flackert

Keine Verbesserung, wenn
CN1, CN2 und CNS3 abge-
klemmt werden

1. Fehler in der Span-
nungsversorgung
2.Servoverstarker defekt

Verbesserung, wenn CN1
abgeklemmt wird

Kurzschluss im Kabel der
Spannungsversorgung an

Klemme CN1
Verbesserung, wenn CN2 | 1. Kurzschluss im Encoder-
abgeklemmt wird kabel

2. Defekter Encoder

Verbesserung, wenn CN3
abgeklemmt wird

Kurzschluss im Kabel der
Spannungsversorgung an
Klemme CN3

Ein Alarm tritt auf.

Siehe Abschn. 8.1

Einschalten des Signals
~Servo EIN“ (SON)

Ein Alarm tritt auf.

Siehe Abschn. 8.1

Die Welle des Servomotors
dreht frei (kein Dreh-
moment).

1. Prufen Sie, ob der Ser-
voverstarker betriebsbereit
ist.

2. Rufen Sie die Anzeige
der externen E/A-Signale
auf, und prufen Sie den
Schaltzustand des Ein-
gangssignals SON.
(Bedienungsanleitung)

1. Signal ,Servo EIN liegt
nicht an
(Verdrahtungsfehler)

2. An DICOM ist keine
externe Spannung

(24 V DC) angeschlossen.

Eingabe eines Sollwerts
(Testbetrieb)

Der Servomotor dreht
nicht.

Der Servomotor dreht in
entgegengesetzter Rich-
tung.

Prufen Sie die Sollwert-
impulse in der Statusan-
zeige.

(Abschn. 6.1.3)

1. Verdrahtungsfehler:

® |m System ,Open
Collector” ist keine
Spannung (24 V DC) an
OPC angeschlossen.
(Bedienungsanleitung)

® Die Klemmen LSP/LSN
sind nicht
angeschlossen.

2. Es werden keine

Impulse eingegeben.

1. Fehler in Verbindung zur
Steuerung

2. Fehlerhafte Einstellung
von Parameter PA14

Tab. 8-4: Fehlererkennung (1)
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Fehler bei der Inbetriebnahme

Fehlererkennung und -behebung

Bedienschritt

Fehler

Fehlerermittlung

Mégliche Ursache

Einstellung des Ansprech-
verhaltens

Bei niedriger Drehzahl tre-
ten groBe Drehzahl-
schwankungen (Drehzahl-
anstieg und -abfall) auf.

Stellen Sie den Verstar-
kungsfaktor ein:

1. Erhdéhen Sie das
Ansprechverhalten des
Auto-Tuning.

2. Fuhren Sie mehrere
Beschleunigungs- und Ver-
zdgerungsvorgange in der
Funktion Auto-Tuning aus.

Fehlerhafte Einstellung der
Regelparameter

(Kap. 7)

Ein groBBes Massentrag-
heitsmoment der Last fihrt
zu Instabilitat und
Schwingungen.

Fuhren Sie mehrere

Beschleunigungs- und Ver-
zdégerungsvorgéange in der
Funktion Auto-Tuning aus.

Fehlerhafte Einstellung der
Regelparameter

(Kap. 7)

Zyklischer Betrieb

Es treten Positionsabwei-
chungen auf.

Vergleichen Sie die
Impulse des Sollwertes,
der Rickmeldung und der
Regelabweichung in der
Statusanzeige.

(Abschn. 6.1.3)

Fehler in der Impulskette
etc. aufgrund von Storsig-
nalen.

Tab. 8-4: Fehlererkennung (2)
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Fehlererkennung und -behebung Fehler bei der Inbetriebnahme

Feststellen von Ursachen fiir Positionsabweichungen

Positioniereinheit Servoverstarker
Maschine
a) Ausgangs- Elektron. Getriebe (Parameter PA06, PA07)
impulse Servomotor
CMX o
P CDV d) Stoppposition
T der Maschine M
A
) b) Sollwertimpulse B)
C) Eingang
Servo EIN (SON) C
Endschalter (LSP/LSN)
- | Encoder
c) Rickmelde-
impulse

5000653C

Abb. 8-1: Ubersichtsdiagramm

Tritt eine Positionsabweichung auf, Uberprifen Sie:

a) die Anzahl der ausgegebenen Impulse der Positioniereinheit,
b) die Anzeige der Impulse des Sollwertes,

c) die Anzeige der Riickmeldung und

d) die Regelabweichung, siehe Abb. 8-1.

A), B) und C) zeigen Ursachen flr eine Positionsabweichung an. Zum Beispiel zeigt A) das Auf-
treten von Stérsignalen in der Verkabelung zwischen Positioniereinheit und Servoverstérker an,
das zu Fehlzédhlungen der Impulse fuhrt.

In einem normalen Betrieb ohne Positionsabweichung gelten die folgenden Beziehungen:
1. Q = P (Ausgangszahlerstand am Positioniermodul = Sollwertimpulse)

2. P x CMX (Parameter PA06) / CDV (Parameter PAQ7) = C
C = (Sollwertimpulse x elektronische Ubersetzung = Riickmeldeimpulse)

3. Bei Einstellung der Anzahl der Impulse fir eine Servomotorumdrehung mit Parameter PAO5
ergibt sich folgende Beziehung:

P x 262144 / FBP (Parameter PAO5) = C
4. C x Al =M (Rickmeldeimpulse x Verfahrweg pro Impuls = Maschinenposition)
Zur Uberpriifung auf Positionsabweichungen ermitteln Sie, ob die obigen Gleichungen erfillt sind.

Ist Gleichung 1 nicht erfllt, deutet dies auf das Auftreten von Stérsignalen in der Verkabelung zwi-
schen Positioniereinheit und Servoverstarker hin, das zu Fehlzéhlungen der Impulse fihrt. Prifen
Sie in diesem Fall die folgenden Punkte und ergreifen Sie die aufgefihrten GegenmafBnahmen:

® Prifen Sie die Ausfiihrung der Abschirmung.

® Wechseln sie vom Open-Collector- zum Differenzleitungstreibersystem.

@ Verlegen Sie die Steuersignalverdrahtung separat von der Verdrahtung des Leistungskreises.
® Verwenden Sie ein Datenfilter.

Ist Gleichung 2 nicht erfillt, deutet dies darauf hin, dass wahrend des Betriebs das Signal Servo
EIN (SON) oder das Signal fir den Drehrichtungsanschlag ausgeschaltet oder das Lésch- (CR)
und das Resetsignal (RES) eingeschaltet wurden. Erhéhen Sie zur Vermeidung von Fehlfunk-
tionen aufgrund von Stérsignalen die Filterzeitkonstante (PD19).

Ist Gleichung 3 nicht erfillt, deutet dies auf mechanischen Schlupf zwischen dem Servomotor
und der Maschine hin.
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J3-A

Anhang

A

AA

A1.1

Anhang

Zusatzinformationen zur Serie MR-J3-A

Statusanzeige

Bezeichnung

‘ Symbol

Wertebereich

Einheit

Beschreibung

Ruckmeldeimpulse

Servomotor-Drehzahl

—99999 bis
+99999

—7200 bis
+7200

Impulse

1/min

Die Riickmeldeimpulse vom Encoder des Servo-
motors werden gezéhlt und angezeigt. Wenn der
Wert 99999 uberschreitet, wird weitergezahlt,
jedoch werden nur die unteren flnf Stellen des
Wertes angezeigt. Durch Betétigung der SET-Taste
wird der Anzeigewert auf 0 zurtickgesetzt.

Bei Ruickwartsdrehung des Servomotors leuchten
die Dezimalpunkte der oberen 4 Stellen auf.

Die Drehzahl des Servomotors wird angezeigt.
Der gerundete Wert wird in x0,1/min dargestellt.

Schleppfehler

—99999 bis
+99999

Impulse

Die Wegdifferenz zwischen Soll- und Ist-Position
wird angezeigt. Bei Ruckwartsdrehung des Servo-
motors leuchten die Dezimalpunkte der oberen 4
Stellen auf.

Wenn der Wert £99999 uberschreitet, wird weiter-
gezahlt, jedoch werden nur die unteren finf Stellen
des Wertes angezeigt.

Sollwertimpulse

—99999 bis
+99999

Impulse

Die Eingangsimpulse werden gezahlt und ange-
zeigt. Da dieser Wert angezeigt wird, bevor er mit
der elektronischen Ubersetzung (CMX/CDV) multi-
pliziert wird, muss er nicht mit der Anzahl der Ruck-
meldeimpulse Ubereinstimmen.

Wenn der Wert +99999 (iberschreitet, wird weiter-
gezahlt, jedoch werden nur die unteren finf Stellen
des Wertes angezeigt. Durch Betatigung der SET-
Taste wird der Anzeigewert auf O zurlickgesetzt.
Bei Riickwértsdrehung des Servomotors leuchten
die Dezimalpunkte der oberen 4 Stellen auf.

Befehlsimpulsfrequenz

—1500 bis
+1500

kpps

Die Frequenz der Eingangsimpulse des Positions-
befehls wird angezeigt.

Der Wert wird angezeigt, bevor er mit der elektro-
nischen Ubersetzung (CMX/CDV) multipliziert wird.

Spannung des analo-
gen Drehzahlsollwerts,
Spannung der analo-
gen Drehzahlgrenze

—10,00 bis
+10,00

Bei Drehmomentregelung:
Anzeige der Spannung der analogen Drehzahl-
grenze (VLA).

Bei Drehzahlregelung:
Anzeige der Spannung der analogen Drehzahlvor-
gabe (VC)

Spannung des analo-
gen Drehmomentsoll-
werts,

Spannung der analo-
gen Drehmoment-
grenze

0 bis +10,00

Bei Lage- und Drehzahlregelung:
Anzeige der Spannung des analogen Drehmo-
mentgrenze (TLA)

—8,00 bis
+8,00

Bei Drehmomentregelung:
Anzeige der Spannung der analogen Drehmoment-
vorgabe (TC)

Auslastung Bremskreis

0 bis 100

%

Das Verhéltnis der regenerativen Leistung zur zu-
lassigen regenerativen Leistung wird in % ange-
zeigt.

Effektivwert
Drehmoment

0 bis 300

%

Der Effektivwert des Drehmoments wird angezeigt.
Es wird der Effektivwert der letzten 15 Sekunden
relativ zum Nenndrehmoment (100 %) angezeigt.

Spitzenwert
Drehmoment

0 bis 400

%

Anzeige des bei Beschleunigung und Verzdégerung
maximal anliegenden Drehmomentes

Es wird der Spitzenwert der letzten 15 Sekunden
relativ zum Nenndrehmoment (100 %) angezeigt.

Tab. A-1: Ubersicht der anzuzeigenden Werte (1)
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Anhang

Zusatzinformationen zur Serie MR-J3-A

Bezeichnung Symbol | Wertebereich | Einheit Beschreibung
Aktueller Wert Der Wert des augenblicklich auftretenden Drehmo-
Drehmoment T 0 bis 400 % ments wird in Echtzeit relativ zum Nenndrehmo-
ment (100 %) angezeigt.
Die Position innerhalb einer Umdrehung wird in
Position innerhalb einer Encoderimpulsen angezeigt.
. Wenn der maximale Wert Uberschritten wird, star-
Umdrehung, Cy1 0 bis 99999 Impulse tet die Zahl ieder bei 0. Bei Vorwdrtsdreh
niederwertige Stellen et die Zahlung wieder bei 0. Bei Vorwartsdrehung
(auf die Motorwelle gesehen entgegen dem Uhrzei-
gersinn) wird die Anzahl der Impulse erhéht.
Die Position innerhalb einer Umdrehung wird in der
e . Einheit von 100 Encoderimpulsen angezeigt.
Position innerhalb einer . 100 Wenn der maximale Wert Gberschritten wird, star-
Umdrehung, Cy2 0 bis 2621 o - . : ..
. . Impulse | tet die Z&hlung wieder bei 0. Bei Vorwéartsdrehung
héherwertige Stellen . .
(auf die Motorwelle gesehen entgegen dem Uhrzei-
gersinn) wird die Anzahl der Impulse erhéht.
B . : Im System der Absolutwertpositionierung wird die
ABS-Zahler LS 32768 bis Umdre Entfernung vom Referenzpunkt als Wert des Z&h-
+32767 hungen e :
lers der Absolutwertpositionierung angezeigt.
Verhaltnis der Trég- Das Verhaltnis zwischen dem Tragheitsmoment der
. 9 dC 0,0 bis +300,0 | 0,1x Last und dem Tragheitsmoment des Servomotors
heitsmomente - .
wird angezeigt.
Zwischenkreis- Pn 0 bis +900 \ Anzeige der Zwischenkreisspannung

spannung

Tab. A-1: Ubersicht der anzuzeigenden Werte (2)
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J3-A Anhang

A.1.2 Grundparameter (PACID)
Nr. Symbol | Beschreibung grettgebs- ‘sl\t’:{ltsrieg:n- Einheit Zil;ttglzli:g
PAO1 sTY ® Auswahl Regelfunktion PST 0000y —
PAO2 REG @ Auswahl optionaler Bremswiderstand |PST 00004 —
PAO3 ABS @ Auswahl| Absolutwertsystem P 0000y, —
PAO4 AOP1 @ | Funktionsauswahl A-1 PST 0000y —
PAOS 0] Gr;fgrrghsljﬁléwertimpulse pro p 0 .
PAO6 CMX Elektronisches Getriebe (Zahler) P 1 —
PAO7 Cbv Elektronisches Getriebe (Nenner) P 1 —
PAO8 ATU Auto-Tuning PS 0001y —
PA09 RSP Ansprechverhalten des Auto-Tunings |P S 12 —
PA10 INP Schaltschwelle ,,In Position* P 100 Impulse
PA11 | TLP séfxgﬁsﬂfg;ziggrenzung PST 1000 %
PA12 | TLN ggimgﬁ?:d”rfffg‘;”m”g PST 1000 %
PA13 PLSS @ | Impulsformat Sollwertvorgabe P 00004 —
PA14 poL @ Drehrichtung P 0 —
PA15 ENR @ Anzahl Encoder-Ausgabepulse PST 4000 Impulse/U
PA16 — — 0 —
PA17 — Herstellereinstellung — 00004 —
PA18 — — 0000y —
Pate a0 | Faremeer St PST loom, -

Tab. A-2: Parameterliste Grundparameter

® Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus-
und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung.

@ Die Symbole in der Spalte ,Betriebsart“ verweisen auf den Einsatz des Parameters in der
entsprechenden Regelfunktion:
P: Lageregelung
S: Drehzahlregelung
T: Drehmomentregelung
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Anhang Zusatzinformationen zur Serie MR-J3-A

A13 Kalibrierparameter (PBJ)
. Betriebs- | Werksein- | _. . . Benutzer-
Nr. Symbol | Beschreibung art @ stellung Einheit einstellung
Automatische Vibrationsunterdriickung
PBO1 | FILT (Adaptives Filter Il) PS 0000y | —
Filterabstimmung zur Vibrationsunter-
PB02 VRFT driickung P 0000y —
(erweiterte Funktion)
PBO3 PST Besc_hleunigungs-/Verzégerungszeit p 0 ms
(Betriebsart: Lageregelung)
Vorsteuerung Lageregelung o
PBO4 FFC (Feed Forward) P 0 7o
PBO5 — Herstellereinstellung — 500 —
PB06 GD2 Massentragheitsverhaltnis PS 7,0 x 1
PBO7 PG1 V_erstérkungsfaktor_ Lageregelung PS o4 rad/s
virtueller Regelkreis
PB08 PG2 Verstérkungsfaktor Lageregelkreis P 37 rad/s
PB09 VG2 Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis |P S 823 rad/s
PB10 VIC I-Anteil Drehzahlregelkreis PS 33,7 ms
PB11 VvDC D-Anteil Drehzahlregelkreis ST 980 —
PB12 — Herstellereinstellung — 0 —
1. Filter zur Unterdriickung von
PB13 NH1 mechanischen Resonanzen PS 4500 Hz
PB14 NHQ1 Sperrfilterkurve 1 PS 0000y —
2. Filter zur Unterdriickung von mecha-
PB15 NH2 nischen Resonanzen PS 4500 Hz
PB16 NHQ2 Sperrfilterkurve 2 PS 0000y —
PB17 — Automatische Einstellung — — —
PB18 LPF Tiefpassfilter PS 3141 rad/s
Vibrationsfrequenz zur Unterdriickung
PB19 VRF1 von Vibrationen P 100,0 Hz
PB20 VRF2 Resonanzfrequenz von Vibrationen P 100,0 Hz
PB21 — — 0,00 —
Herstellereinstellung
PB22 — — 0,00 —
PB23 VFBF Einstellung Tiefpassfilter PS 0000y —
PB24 Mvs @ Vibrationsunterdriickung im Stillstand | P 0000y —
PB25 BOP1 ® | Funktionswahl B-1 P 00004 —
PB26 cpp @ Verstarkungsfaktorumschaltung PS 00004 —
PB27 CDL Schw"elle zur Umschaltung der PS 10 _
Verstarkungsfaktoren
PB28 cDT Zeit fgr Umschaltung der PS 1 ms
Verstarkungsfaktoren
PB29 GD2B 2. Massentragheitsverhéltnis PS 7,0 x 1
PB30 PG2B 2. Verstarkungsfaktor Lageregelkreis P 37 rad/s
PB31 |VGeB | 2 Verstdrkungsfaktor PS 823 rad/s
Drehzahlregelkreis
PB32 VICB 2. I-Anteil Drehzahlregelkreis PS 33,7 ms
2. Vibrationsfrequenz zur
PB33 VRF1B Unterdriickung von Vibrationen P 100,0 Hz

Tab. A-3: Parameterliste Kalibrierparameter (1)
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J3-A Anhang

Nr. Symbol | Beschreibung Z:tgebs- ‘sl\t’:{ltieg:n- Einheit Si?\r:ilélzli:g
PB34 VRF2B 2. Resonanzfrequenz von Vibrationen |P 100,0 Hz
PB35 — — 0,00 —
PB36 — — 0,00 —
PB37 — — 100 —
PB38 — — 0,00 —
PB39 — — 0,00 —
PB40 — Herstellereinstellung — 0,00 —
PB41 — — 1125 —
PB42 | — — 1125 —
PB43 — — 00044 —
PB44 — — 0,00 —
PB45 — — 0000y —

Tab. A-3: Parameterliste Kalibrierparameter (2)

® Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus-
und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung.

@ Die Symbole in der Spalte ,Betriebsart verweisen auf den Einsatz des Parameters in der
entsprechenden Regelfunktion:
P: Lageregelung
S: Drehzahlregelung
T: Drehmomentregelung
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J3-A

A1.4

Zusatzparameter (PCID)

. Betriebs- | Werksein- | _. . . Benutzer-
Nr. Symbol | Beschreibung art @ stellung Einheit einstellung
PCO1 STA Beschleunigungszeit ST 0 ms
PC02 STB Verzdgerungszeit ST 0 ms
S-férmige Beschleunigungs-/
PC03 STC Verzdgerungsrampe ST 0 ms
PC04 TQC Drehmoment Sollwert-Filter T 0 ms
Festdrehzahl 1
PCO05 SC1 100 1/min
Drehzahlbegrenzung 1 T
Festdrehzahl 2 S
PC06 SC2 500 1/min
Drehzahlbegrenzung 2 T
Festdrehzahl 3 S
PCO7 SC3 1000 1/min
Drehzahlbegrenzung 3 T
Festdrehzahl 4 S
PCO08 SC4 200 1/min
Drehzahlbegrenzung 4 T
Festdrehzahl 5 S
PC09 SC5 300 1/min
Drehzahlbegrenzung 5 T
Festdrehzahl 6 S
PC10 SC6 500 1/min
Drehzahlbegrenzung 6 T
Festdrehzahl 7 S
PC11 SC7 800 1/min
Drehzahlbegrenzung 7 T
Drehzahl bei max. Sollwert S
PC12 VCM 0 1/min
Drehzahlbegrenzung T
PC13 TLC Drehmoment bei max. Sollwert T 100,0 %
PC14 MOD1 Funktionsauswahl Analogausgang 1 PST 0000y —
PC15 MOD2 Funktionsauswahl Analogausgang 2 PST 0001y —
PC16 MBR Schaltverzégerung Haltebremse PST 100 ms
PC17 ZSP Drehzahl ,,0“-Meldung PST 50 1/min
PC18 Bps @ Loéschen der Alarmliste PST 0000 —
PC19 ENRS @ | Encoder-Pulsausgabe PST 00004 —
PC20 SNo @ Stationsnummer PST 0 —
PC21 sop® Einstellung RS-422-Schnittstelle PST 0000y —_
pPC22 coP1® | Funktionswahl C-1 PST 0000y —
PC23 copP2 ®© | Funktionswahl C-2 ST 0000y —
BC24 corP3 @ | Funktionswahl C-3 P 0000 —
PC25 — Herstellereinstellung — 0000y —
PC26 copPs @ | Funktionswahl C-5 PS 00004 —
PC27 |— — 0000 —
pPC28 — Herstellereinstellung — 0000y —
PC29 — — 0000y —
PC30 STA2 Beschleunigungszeit 2 ST 0 ms
PC31 STB2 Verzdgerungszeit 2 ST 0 ms

Tab. A-4: Parameterliste Zusatzparameter (1)
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J3-A Anhang
Nr. Symbol | Beschreibung Z:tgebs- ‘sAt’Z:'Itflec_::n- Einheit Si?\r::;lzli:g
PC32 CMX2 2. Faktor fuir Impuls-Sollwertvorgabe P 1 —
PC33 CMX3 3. Faktor flr Impuls-Sollwertvorgabe P 1 —
PC34 CMX4 4. Faktor fur Impuls-Sollwertvorgabe P 1 —
PC35 TL2 Drehmomentbegrenzung 2 PST 100,0 %
PC36 pDMD @ Auswahl Statusanzeige PST 0000y —
pCa7 Veo Offset analoger Drehzahlsollwert S 0 iy

Analoger Drehzahlbegrenzungsoffset | T

Offset analoger Drehmomentsollwert | T
PC38 TPO Offset analoge Drehmoment- s 0 mv

begrenzung
PC39 MO1 Offset Analogausgang 1 PST 0 mV
PC40 MO2 Offset Analogausgang 2 PST 0 mV
PC41 — — 0 —
PC42 |— — 0 —
PC43 — — 0 —
PC44 — — 0 —
PC45 — — 0 —
bo46 — Herstellereinstellung — o —
PC47 — — 0 —
PC48 — — 0 —
PC49 — — 0 —
PC50 — — 0 —

Tab. A-4: Parameterliste Zusatzparameter (2)

® pamit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus-
und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung.

@ Die Symbole in der Spalte ,Betriebsart” verweisen auf den Einsatz des Parameters in der
entsprechenden Regelfunktion:
P: Lageregelung
S: Drehzahlregelung
T: Drehmomentregelung
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Anhang Zusatzinformationen zur Serie MR-J3-A
A.15 E/A-Parameter (PD1D)
. Betriebs- | Werksein- APyt Benutzer-

Nr. Symbol | Beschreibung art @ stellung Shei einstellung
Signalmaskierung 1 _

PDOT  [DIAT® | (SON/LSPILSN) PST | 00004

PDO02 — Herstellereinstellung — 0000y —
Parametrierung

PDO3 DIt ® Eingangssignale 1 (CN1-15) PST 00020202y | —
Parametrierung

PDO4  DI2® Eingangssignale 2 (CN1-16) PST 00212100 | —
Parametrierung

PDO5 | DI3® Eingangssignale 3 (CN1-17) PST 00070704y | —
Parametrierung

PDO6 | DI4® Eingangssignale 4 (CN1-18) PST 00080805y | —
Parametrierung

PDO7 | DIs @ Eingangssignale 5 (CN1-19) PST 00030303y | —
Parametrierung

PDO8 DI ® Eingangssignale 6 (CN1-41) PST 00202006y | —

PD09 — Herstellereinstellung — 00000000y | —
Parametrierung

PD10 DI8® Eingangssignale 8 (CN1-43) PST 00000A0A | —
Parametrierung

PD11 DI9 ® Eingangssignale 9 (CN1-44) PST 00000B0By | —
Parametrierung

PD12 D10 ® Eingangssignale 10 (CN1-45) PST 00232323y | —
Parametrierung

PD13  /DO1® Ausgangssignale 1 (CN1-22) PST 0004 -
Parametrierung

PD14  |D0O2® Ausgangssignale 2 (CN1-23) PST 000CH -
Parametrierung

PD15 | DO3® Ausgangssignale 3 (CN1-24) PST 0004 -
Parametrierung

PD16 D04 ® Ausgangssignale 4 (CN1-25) PST 0007H -

PD17 — Herstellereinstellung — 0003H —
Parametrierung

PD18 | DO6 @ Ausgangssignale 6 (CN1-49) PST 00024 -

PD19 DIF® Auswahl Eingangssignalfilter PST 0002y —

PD20 DOP1 @ | Funktionswahl D-1 PST 0000y —

PD21 — Herstellereinstellung — 0000y —

PD22 DOP3 ® | Funktionswahl D-3 P 0000y —

PD23 — Herstellereinstellung — 0000y —

PD24 DOP5 @ | Funktionswahl D-5 PST 0000y —

PD25 — — 0 —

PD26 — — 0 —

PD27 — — 0 —
Herstellereinstellung

PD28 — — 0 —

PD29 — — 0 —

PD30 — — 0 —

Tab. A-5: Parameterliste E/A-Parameter

® Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus-
und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung.

@ pie Symbole in der Spalte ,Betriebsart” verweisen auf den Einsatz des Parameters in der
entsprechenden Regelfunktion:

P: Lageregelung

S: Drehzahlregelung

T: Drehmomentregelung
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J3-B Anhang

A.2 Zusatzinformationen zur Serie MR-J3-B
A.2.1 Statusanzeige
Anzeige Status Beschreibung

® Der Servoverstarker wurde eingeschaltet, wahrend die
Steuerung ausgeschaltet war.

® Die in der Steuerung festgelegte Stationsnummer
stimmt nicht mit der Giber den Drehschalter SW1 des
Servoverstarkers eingestellten Stationsnummer

Initialisierung Uberein.

® Es ist ein Fehler des Servoverstarkers oder ein
Kommunikationsfehler mit der Steuerung aufgetreten.
In diesem Fall &ndert sich die Anzeige:
LAb“ — AC* — ,Ad“ — ,Ab“

® Die Steuerung arbeitet fehlerhaft

[>-]
[ ]

Initialisierung Vorbereitung der Kommunikationseinstellungen

[>-]
E
[ ]

Vorbereitende Kommunikationseinstellungen abgeschlos-

. Initialisierung sen. Start der Synchronisation zwischen Steuerung und
Servoverstarker.
e Kommunikation mit der Steuerung zur Parametereinstel-
Initialisierung
lung
Initialisierung Austausch der Motor- und Encoderdaten mit der Steuerung
Initialisierung Austausch der Signaldaten mit der Steuerung

Abschluss des Datenaustausches mit der Steuerung zur
Initialisierung

Die Steuerung wurde ausgeschaltet, wahrend der Servo-
verstérker eingeschaltet ist.

Initialisierung abgeschlossen

Initialisierung Betriebsbereitschaft

=1 =] BB T ]
el =] ]
C=1 G0 O e

o Ready AUS Empfang des Signals ,Ready AUS* von der Steuerung
® 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 (Abschn.
8.1.1)
CPU-Fehler Von CPU-Uberwachung erkannter Fehler

Tipp-Betrieb, Positionierbetrieb, Programmbetrieb, erzwun-
genes Ausgangssignal an DO

)
[=]
=
[=]

e
[=]
E3
]

Testbetrieb @
Betrieb ohne Servomotor

[a] [=]
EIgE3
] ]

Tab. A-6: Statusanzeige

@ Die Zeichen LH##* sind Platzhalter fir die Ziffern 00 bis 16. Die Bedeutung der Ziffern finden
Sie in Tab. A-7.

@ Die Zeichen »%%“ sind Platzhalter fir die Nummer der Alarm-/Warnmeldung.

® zur Ausfiihrung der Funktionen ist die Setup-Software ,MR-Configurator” erforderlich.
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J3-B

# Beschreibung
0 Testbetrieb
1 Station 1
2 Station 2
3 Station 3
4 Station 4
5 Station 5
6 Station 6
7 Station 7
8 Station 8
9 Station 9
10 Station 10
11 Station 11
12 Station 12
13 Station 13
14 Station 14
15 Station 15
16 Station 16

Tab. A-7: Bedeutung des Zeichens ,#*
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J3-B Anhang
A.2.2 Grundparameter (PAC)

Nr. Symbol Beschreibung :\::;'Ilzsnegin- Einheit Ei?'nr:tjttelzli:g

PAO1 — Herstellereinstellung 0000y —

PAO2 REG @ Auswahl optionaler Bremswiderstand 0000y —

PAO3 ABS @ Auswahl Absolutwertsystem 0000y, —

PAO4 | AOP1® | Funktionsauswahl A-1 0000y —

PAO5 — 0 —

PAO6 — Herstellereinstellung 1 —

PAO7 — 1 —

PAO8 ATU Auto-Tuning 0001y —

PA09 RSP Ansprechverhalten des Auto-Tunings 12 —

PA10 INP Schaltschwelle ,In Position“ 100 Impulse

PA11 | — 10000 |%

PA12 — Herstellereinstellung 1000,0 %

PA13 | — 0000 —

PA14 poL @ Drehrichtung 0 —

PA15 ENR @ Anzahl Encoder-Ausgabepulse 4000 Impulse/U

PA16 — 0 —

PA17 | — Herstellereinstellung 0000y —

PA18 — 0000y —

PA19 BLK @ Parameter-Schreibschutz (siehe Abschn. 7.2) 000By —

Tab. A-8: Parameterliste Grundparameter

® Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus-
und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung oder einen Reset der Steuerung.

@ pamit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus-

und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung.
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J3-B

A.2.3 Kalibrierparameter (PBCJ)
. Werksein- | . . Benutzer-
Nr. Symbol Beschreibung stellung Einheit einstellung
Automatische Vibrationsunterdriickung
PBOT | FILT (Adaptives Filter Il) 0000y | —
PB02 VRFT Flltera}bstlmmung_ zur Vibrationsunterdriickung 0000 _
(erweiterte Funktion)
PB03 — Herstellereinstellung 0 —
PB04 FFC Vorsteuerung Lageregelung (Feed Forward) 0 %
PB05 — Herstellereinstellung 500 —
PB06 GD2 Massentragheitsverhéltnis 7,0 x 1
PBO7 PG1 \klsarisstarkungsfaktor Lageregelung virtueller Regel- o4 rad/s
PB08 PG2 Verstarkungsfaktor Lageregelkreis 37 rad/s
PB09 VG2 Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis 823 rad/s
PB10 VIC I-Anteil Drehzahlregelkreis 33,7 ms
PB11 VDC D-Anteil Drehzahlregelkreis 980 —
PB12 — Herstellereinstellung 0 —
PB13 NH1 1. Filter zur Unterdriickung von mechanischen 4500 Hz
Resonanzen
PB14 NHQ1 Sperrfilterkurve 1 0000y —
PB15 NH2 2. Filter zur Unterdriickung von mechanischen 4500 Hz
Resonanzen
PB16 NHQ2 Sperrfilterkurve 2 0000y —
PB17 — Herstellereinstellung 0000 —
PB18 LPF Tiefpassfilter 3141 rad/s
PB19 VRF1 g/;t;rr?tionsfrequenz zur Unterdrickung von Vibrati- 100,0 Hz
PB20 VRF2 Resonanzfrequenz von Vibrationen 100,0 Hz
PB21 — . 0,00 —
Herstellereinstellung
PB22 — 0,00 —
PB23 VFBF Einstellung Tiefpassfilter 0000y —
PB24 Mvs © Vibrationsunterdrtickung im Stillstand 0000y —
PB25 — Herstellereinstellung 0000y —
PB26 copP @ Verstarkungsfaktorumschaltung 0000y —
PB27 cDL Schwelle zur Umschaltung der Verstarkungs- 10 _
faktoren
PB28 CDT Zeit fur Umschaltung der Verstérkungsfaktoren 1 ms
PB29 GD2B 2. Massentragheitsverhéltnis 7,0 x 1
PB30 PG2B 2. Verstarkungsfaktor Lageregelkreis 37 rad/s
PB31 VG2B 2. Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis 823 rad/s
PB32 VICB 2. I-Anteil Drehzahlregelkreis 33,7 ms
PB33 VRF1B 2._ Vib_rationsfrequenz zur Unterdrickung von 1000 Hz
Vibrationen
PB34 VRF2B 2. Resonanzfrequenz von Vibrationen 100,0 Hz
Tab. A-9: Parameterliste Kalibrierparameter (1)
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J3-B Anhang
Nr. Symbol Beschreibung :\::;'Ilzsnegin- Einheit Ei?'nr:tjttelzli:g
PB35 — 0,00 —

PB36 — 0,00 —
PB37 — 0,00 —
PB38 — 0,00 —
PB39 — 0,00 —
PB40 | — Herstellereinstellung 0,00 —
PB41 — 1125 —
PB42 — 1125 —
PB43 | — 0004 —
PB44 |— 0,00 —
PB45 | — 0000 —

Tab. A-9: Parameterliste Kalibrierparameter (2)

® pamit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus-
und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung oder einen Reset der Steuerung.
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A.2.4 Zusatzparameter (PCI)
Nr. Symbol Beschreibung :\:::'Ilzsnegin- Einheit Ei?'nr:tj(t;li:g
PCO1 ERz © Schaltschwelle Schleppfehler 3 u
PC02 MBR Schaltverzégerung Haltebremse 0 ms
PCO03 ENRS @ | Encoder-Pulsausgabe 0000y —
PC04 |coP1® |Funktionswahl C-1 0000y —
PC05 |coP2®@ | Funktionswahl C-2 0000y —
PCO06 — Herstellereinstellung 0000y —
PCo7 ZSP Stillstandserkennung 50 1/min
PC08 — Herstellereinstellung 0 —
PC09 MOD1 Funktionswahl Analogausgang 1 00004 —
PC10 MOD2 Funktionswahl Analogausgang 2 0001y —
PC11 MO1 Offset Analogausgang 1 0 mV
PC12 MO2 Offset Analogausgang 2 0 mV
PC13 MOSDL gl;iﬁ?c:r\:/ertige Stellen fir die Standard-Istwert- 0 Impulse
PC14 MOSDH g;')sr}ﬁmertige Stellen fiir die Standard-Istwert- 0 I‘Irgggl(;e
PC15 |— _ 0 -
PC16 — Herstellereinstellung 0000, —
PC17 | CcOP4@ | Funktionswahl C-4 0000y —
PC18 |— 0000y, —
PC19 — Herstellereinstellung 0000y —
PC20 |— 0000y —
PC21 Bps @ Léschen der Alarmliste 0000y —
PC22 |— 0000y, —
PC23 |— 0000y, —
BC24 |— 0000y, —
PC25 — 00004 —
PC26 |— 0000y, —
pC27 — Herstellereinstellung 0000y —
PC28 |— 0000y, —
PC29 — 00004 —
PC30 |— 0000y, —
PC31 |— 0000y, —
PC32 |— 0000y —

Tab. A-10: Parameterliste Zusatzparameter

® Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus-
und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung oder einen Reset der Steuerung.

@ Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus-
und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung.

S MITSUBISHI ELECTRIC



Zusatzinformationen zur Serie MR-J3-B Anhang
A.25 E/A-Parameter (PDI0)
Nr. Symbol Beschreibung :\::;'Ilzsnegin- Einheit Ei?'nr:tjttelzli:g
PDO1  |— 00004 —
PD0O2 |— 0000y, —
PDO3 |— 0000y, —
5D04 — Herstellereinstellung 0000, —
PDO5 |— 0000y, —
PDO6 | — 0000y —
PD0O7 DO1 @ Ausgangssignal Auswahl 1 (Pin CN3-13) 0005y —
PD08 DO2 @ Ausgangssignal Auswahl 2 (Pin CN3-9) 0004y —
PD09 DO3 @ Ausgangssignal Auswahl 3 (Pin CN3-15) 0003y —
PD10 |— 0000y, —
PD11 | — 0004y, —
5D12 — Herstellereinstellung 0000, —
PD13 |— 0000y, —
PD14 |poP3® | Funktionswahl D-3 0000y —
PD15 |— 0000y, —
PD16 |— 0000y, —
PD17 |— 0000y, —
PD18 |— 0000y, —
PD19 |— 0000y, —
PD20 |— 0000y —
PD21 |— 0000y —
PD22 |— 0000y, —
PD23 |— 0000y —
Herstellereinstellung
BC24 |— 0000 —
PD25 |— 0000y, —
PD26 |— 0000y, —
PD27 |— 0000y —
PD28 |— 0000y, —
PD29 |— 0000y —
PD30 |— 0000y, —
PD31 |— 0000 —
PD32 |— 0000y, —

Tab. A-11: Parameterliste E/A-Parameter

® Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus-
und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung oder einen Reset der Steuerung.
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Zusatzinformationen zur Serie MR-J3-B

HINWEIS

Dieses Handbuch basiert auf den Bedienungsanleitungen der Servoverstarkerserie MR-J3-
A und MR-J3-B. Zu weitergehenden Funktionen, als die in diesem Handbuch beschriebenen
oder bei sonstigen Fragen ziehen Sie bitte auch folgende Handblicher zu Rate:
Artikelnummer 204891: Bedienungsanleitung Servoverstérker und Motoren MR-J3-A/A4
Artikelnummer 204626: Bedienungsanleitung Servoverstérker und Motoren MR-J3-B/B4
Die Handblcher stehen Ihnen im Internet kostenlos zur Verfligung.
(www.mitsubishi-automation.de)
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