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Zu diesem Handbuch

Die in diesem Handbuch vorliegenden Texte, Abbildungen, Diagramme
und Beispiele dienen ausschlieBlich der Erlauterung zur Installation,
Bedienung und zum Betrieb der Servoantriebe und Verstarker der
MELSERVO J2-Super-Serie.

Sollten sich Fragen bezulglich Installation und Betrieb der in diesem
Handbuch beschriebenen Geréate ergeben, zégern Sie nicht, Ihr
zustandiges Verkaufsbiiro oder einen Ihrer Vertriebspartner
(siehe Umschlagseite) zu kontaktieren.

Aktuelle Informationen sowie Antworten auf haufig gestellte Fragen
erhalten Sie Uber die Internet-Adresse www.mitsubishi-automation.de.

Die MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. behdlt sich vor, jederzeit
technische Anderungen dieses Handbuchs ohne besondere Hinweise
vorzunehmen.
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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 Prifung der Geréate dulrfen nur
von einer anerkannt ausgebildeten Elektrofachkraft, die mit den Sicherheitsstandards der elek-
trischen Antriebs- und Automatisierungstechnik vertraut ist, durchgefiihrt 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. Es dirfen nur von MITSUBISHI 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 Vollsténdigkeit) 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
@ Unfallverhiitungsvorschriften
— VBG Nr. 4: Elektrische Anlagen und Betriebsmittel

® Niederspannungsrichtlinie
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Spezielle Hinweise fiir die Arbeit mit diesem Handbuch

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 Beschéadigungen des Gerétes oder anderen
Sachwerten sowie fehlerhaften Einstellungen, wenn die entsprechenden Vorsichts-

maBnahmen nicht getroffen werden.

HINWEIS bedeutet, dass eine falsche Handhabung zu einem fehlerhaften Betrieb des Servoverstar-

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 fir den Einsatz von Zusatz-
bzw. Erweiterungsgeraten.
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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-
raumt werden. In den Mitgliedsstaaten der EU regeln die Maschinen-Richtlinie (gultig seit Ja-
nuar 1995), die EMV-Richtlinie (gultig seit Januar 1996) und die Niederspannungs-Richtlinie
(glltig seit Januar 1997) der EG-Richtlinien die Sicherstellung der fundamentalen Sicherheits-
bedlrfnisse 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 fliir 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 erfillen, haben die Servoverstarker diese Funktion nicht. Sie kénnen 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 10 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 Gehéduse
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.

@® Servoverstidrker 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.

S MITSUBISHI ELECTRIC



Spezielle Sicherheitshinweise in Bezug auf die Geréte

ACHTUNG:
@ Beachten Sie bei der Installation der Servogeriéte die wéhrend 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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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.

N @@

Erdungsklemmen Erdungsklemmn

S00501C

\
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Kabelanschluss

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

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

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

S500502C
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Leistungsmerkmale und Aufbau Einleitung

1

1.1

Einleitung

Leistungsmerkmale und Aufbau

Die Servoverstérker MR-J2-Super verfligen, neben den Funktionen der Servoverstérker der
MR-J2-Serie, Uber weitere Merkmale und Funktionen.

Die Servoverstarker MR-J2S-B und MR-J2S-B4 sind fiir den Betrieb mit einem Mitsubishi-
Motion-Controller Uber einen seriellen Bus (SSCNET) ausgelegt. Dabei liest der Servoverstér-
ker die Positionsdaten direkt ein, um anschlieBend den Positioniervorgang auszufihren.

Durch die Vorgabe von Drehzahl und Drehrichtung tber die Befehlseinheit ist eine prazise
Positionierung méglich. Zum Schutz des Leistungstransistors vor Uberstrom aufgrund groBer
Beschleunigungen oder Verzégerungen bzw. durch Uberlast verfiigt der Servoverstérker iiber
eine Drehmomentbegrenzung. Der Wert der Drehmomentbegrenzung ist variabel und kann
Uber einen externen analogen Eingang oder Uber einen Parameter vorgegeben werden.

Die RS232C- oder RS422-Schnittstelle erlaubt eine serielle Kommunikation des Servover-
stéarkers mit einem PC. Uber die windows-unterstiitzte Setup-Software kénnen Funktionen wie
Parametereinstellung, Testbetrieb, Statusanzeige, Verstérkungseinstellung usw. ausgefihrt
werden. Mittels Echtzeit-Auto-Tuning ist eine automatische Anpassung der Verstarkungsein-
stellungen an die Maschine mdglich.

Alle MR-J2-Super-Servomotoren sind standardméBig mit einem Absolutwert-Encoder ausge-
stattet. Dabei garantiert eine Auflésung von 131072 Impulsen/Umdrehung eine genauere Re-
gelung als die Modelle der MR-J2-Serie.

Das System der Absolutwert-Positionserkennung im Servoverstarker wird durch den Einbau
der Pufferbatterie aktiviert. Durch die Funktion der Absolutwert-Positionserkennung entféllt,
nach einmaliger Einstellung der Referenzposition, ein erneutes Einstellen der Referenzposition
nach einem Netzausfall oder nach Auftreten eines Alarms.
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Einleitung

Blockschaltbild

1.2

Blockschaltbild

1.2.1 200-V-Servoverstarker
Optional
Bremsv’\)/il?grztggd @
Spannungsversorgung n-h
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Abb. 1-1: Blockschaltbild des Servoverstédrkers MR-J2-Super

O Bis 750 W ist ein einphasiger Anschluss mdglich. Detaillierte Hinweise zum Anschluss der
Spannungsversorgung finden Sie in Abschn. 3.5.

@ Die gezeigte Beschaltung der Klemmen fir den optionalen Bremswiderstand gilt aus-
schlieBlich fur die Servoverstarker MR-J2S-350B oder kleiner. Eine genaue Beschreibung
zur Beschaltung der Klemmen fiir andere Leistungsklassen finden Sie in Tab. 3-4.
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Blockschaltbild Einleitung

1.2.2 400-V-Servoverstarker
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Abb. 1-2: Blockschaltbild des Servoverstadrkers MR-J2-Super

® Bei Anschluss eines optionalen Bremswiderstands muss die Verbindung zwischen den
Klemmen P-D entfernt werden.
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Einleitung Blockschaltbild
MR-J2S-350B4 bis 700B4
Optionaler
Bremsvr\)/iderstand O
g.’ﬁ,’;’;‘.’g 9352{85%8 L</n%(; Servoverstérker P E i N Servomotor
. | = 3
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! Schnittstelle ©
| | Optionale Batterie
. 1+ (far Absolutwert-
! D/A | Positionserkennung)
L 2 analoge
Steuerung oder Servoverstarker Monitorausgabe
Servoverstarker oder Anschluss-
widerstand
Abb. 1-3: Blockschaltbild des Servoverstdrkers MR-J2-Super
® Bei Anschluss eines optionalen Bremswiderstands muss die Verbindung zwischen den
Klemmen P-C entfernt werden.
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Ubersicht der Modelle Einleitung
1.3 Ubersicht der Modelle
1.3.1 200-V-Servoverstarker
—
MR-J2S-500B MR-J2S-700B
MR-J2-[1B
T —r— ] Verwendbare Servomotoren
ode
Serie HC-KFSO | HC-MFSL] | HC-SFSO | HC-RFSOC
10 035/13 053/13 — —
20 23 23 — —
40 43 43 — —
60 — — 52 —
70 73 73 — —
100 — — 102 —
200 — — 152/202 103/153
350 — — 352 203
500 — — 502 353/503
700 — — 702 —
5000847T, S000955T, S000913T, S000914T
Abb. 1-4: Modellbezeichnung der 200-V-Servoverstérker
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Einleitung Ubersicht der Modelle

1.3.2 400-V-Servoverstarker

\\\\\\\\\\\\\\

Jie

JE

=

>-z0
=

I
]

i
I

=]

=0

N

MR-J2S-350B4 und MR-J2S-500B4

MR-J28-01B4
Serte Versorgungs
Code spannung
4 380-480 V AC
&» Verwendbare
I Code Servomotoren
* HC-SFS]
H 60 524
@
100 1024
200 1524/2024
MR-J2S-700B4 350 3524
500 5024
700 7024

5001196C, S001060E, SO01061E

Abb. 1-5: Modellbezeichnung der 400-V-Servoverstérker

1.3.3 Typenschild
MITSUBISHI AC SERVO
MODEL
MR-J2S-60B Mc_)dell
POWER : 600 W <«—— Leistung

INPUT : 3,2 A3PH + 1PH 200 — 230 V 50Hz

3PH + 1PH 200 — 230 V 60Hz a— Externe Versorgungsspannung
5,5 A 1PH 230V 50/60 Hz

OUTPUT: 170V 0 300 Hz 3,6 A <«— Ausgangsdaten

SERIAL : TC3XXAAAAG52 <«—— Seriennummer

X MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION

MADE IN JAPAN

Soot1o01C

Abb. 1-6: Typenschild
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Ubersicht der Modelle Einleitung

1.34 Servomotoren
Serie HC-MFS
Serie HC-SFS Serie HC-RFS
S000849C
Abb. 1-7: Servomotoren
200-V-Servomotoren
Elektromagnetische
Code Haltebremse
Modell- B v
bezeich-
nung
Nenn-
HC-MFS Code | grehzahl [1/min]
HC-KFS 2 2000
HC-SFS 3 3000
HC-RFS
Nenn- Ausgangs-
Code drehzahl [1/min] Code leistung [W]
05 50 10 1000
31 100 15 1500
2 200 20 2000
4 400 35 3500
5 500 50 5000
7 750 70 7000

Abb. 1-8: Modellbezeichnung der 200-V-Servomotoren

MELSERVO J2-Super 1-7



Einleitung Ubersicht der Modelle

400-V-Servomotoren

HC - SFSLIL14 L]

Modell- Elekiro
bezeich -
cezelchnung Code magnetische
HC-SFS Haltebremse
B v
Spannungs-
Code versorgung
4 400 V
Nenn-
Code | yrehzahl [1/min]
2 2000
Ausgangs- Ausgangs-
Code leistung [W] Code leistung [W]
5 500 35 3500
10 1000 50 5000
15 1500 70 7000
20 2000 35 3500

Abb. 1-9: Modellbezeichnung der 400-V-Servomotoren

HINWEIS Die Motoren entsprechen generell den EN- und UL/cUL-Standards.
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Ubersicht der Modelle

Einleitung

Produktionsdatum ——

MITSUBISHI
AC SERVO MOTOR

Modell ——

HC-MFS23

Seriennummer ———

SERIAL

DATE

EX MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION

500805C

Abb. 1-10: Typenschild
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Einleitung

Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung

1.4

Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung

Bei den Modellen MR-J2S-200B oder gréBer muss die Frontabdeckung entfernt werden, bevor
die Batteriehalterung und die Klemmenleisten zum Anschluss der Versorgungsspannung, des
Motors (TE1) und der Steuerspannung (TE2) zugénglich sind

A

GEFAHR:

Vor dem Entfernen der Frontabdeckung ist die Netzspannung abzuschalten und eine
Wartezeit von mindestens 10 Minuten einzuhalten. Diese Zeit wird benétigt, damit sich
die Kondensatoren nach dem Abschalten der Netzspannung auf einen ungeféihrlichen
Spannungswert entladen kénnen.

Entfernen der Frontabdeckung MR-J2S-200B und MR-J2S-350B
(@ Dricken Sie die Verriegelung der Frontabdeckung nach unten.
(@ Ziehen Sie die Frontabdeckung nach vorne ab.

Abb. 1-11:
Enfernen der Frontabdeckung

S5000513C

Anbringen der Frontabdeckung MR-J2S-200B und MR-J2S-350B
(@ Setzen Sie die Haltezapfen der Frontabdeckung in die Aussparungen am Gehause des
Servoverstérkers ein.

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

Abb. 1-12:
Anbringen der Frontabdeckung

S000514C

1-10
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Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung Einleitung

Entfernen der Frontabdeckung MR-J2S-500B, MR-J2S-350B4 und MR-J2S-500B4
(@ Dricken Sie die Verriegelung der Frontabdeckung nach unten.
(@ Ziehen Sie die Frontabdeckung nach vorne ab.

Abb. 1-13:
Entfernen der Frontabdeckung

=X

BB

S5000909C

Anbringen der Frontabdeckung MR-J2S-500B, MR-J2S-350B4 und MR-J2S-500B4
@ Setzen Sie die Haltezapfen der Frontabdeckung in die Aussparungen am Gehause des

Servoverstérkers ein.
(@ Driicken Sie die Frontabdeckung gegen das Gehause des Servoverstarkers, bis die Verrie-

gelung einrastet.

Abb. 1-14:
Anbringen der Frontabdeckung

S000910C
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Einleitung Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung

Entfernen der Frontabdeckung MR-J2S-700B und MR-J2S-700B4
@ Driicken Sie die seitliche Verriegelung der Frontabdeckung nach innen.

(@ Fassen Sie in die Aussparung in der Mitte der Frontabdeckung und ziehen Sie die
Frontabdeckung nach vorne ab.

Abb. 1-15:
Entfernen der Frontabdeckung

S000911C

Anbringen der Frontabdeckung MR-J2S-700B und MR-J2S-700B4

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

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

Abb. 1-16:
Anbringen der Frontabdeckung

S000912C
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Bedienungselemente Einleitung

1.5 Bedienungselemente

1.5.1 200-V-Servoverstarker

Servoverstarker bis MR-J2S-350B

/-
e \
al J JJ I
i Z [
T g T
ikl (il
MR-J2S-100B oder kleiner MR-J25-200B und MR-J2S-350B

S000970C

Abb. 1-17: Servoverstérker bis MR-J2S5-350B

Nr. |Bezeichnung Beschreibung Siehe

@ |Batteriehalterung Enthalt die Batterie (optional) fir die Speiche- |Kap. 6
rung der Daten der Absolutwertpositionierung

© |Batterieanschluss (CON1) Zum Anschluss der Batterie Abschn. 6.1.4

© |Anzeigefeld Zweistellige 7-Segment-LED zur Anzeige des |Abschn. 4.3
Servostatus und der Alarmcodes

@ |Stationsnummer (CS1) Codierschalter zur Einstellung der Stations- Abschn. 3.9

T nummer des Servoverstérkers
©

Tab. 1-1: Bedienelemente und Bedeutung
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Einleitung

Bedienungselemente

60 0 ® ©
s

MR-J2S-100B oder kleiner

(]

MR-J2S-200B und MR-J2S-350B

(10]

S000512C

Abb. 1-18: Servoverstéarker bis MR-J2S-350B

Nr. |Bezeichnung Beschreibung Siehe
Buskabel-Anschluss (CN1A) |Zum Anschluss der Steuerung oder des vor-  |Abschn. 3.1.3
hergehenden Servoverstarkers
© |Buskabel-Anschluss (CN1B) |Zum Anschluss des nachfolgenden Servover- |Abschn. 3.1.3
stérkers oder des Abschlusswiderstandes
(MR-A-TM)
© |Kommunikationsanschluss Zum Anschluss eines PCs oder analoger Abschn. 3.1.3
(CN3) Anzeigeinstrumente
O |Typenschild — Abschn. 1.3.3
© |Encoderanschluss (CN2) Zum Anschluss des Servomotorencoders Abschn. 3.1.3
O |Kontrollleuchte CHARGE Leuchtet bei aufgeladenem Zwischenkreis —
Wenn die Kontrollleuchte leuchtet, dirfen die
Kabelverbindungen nicht getrennt werden.
@ |Klemmenleiste der Span- Zum Anschluss der Spannungsversorgung und |Abschn. 3.1.2
nungsversorgung (TE1) des Servomotors
© |Klemmenleiste der Steuer- Zum Anschluss der Spannungsversorgung des |Abschn. 3.1.2
spannungsversorgung (TE2) [Steuerteils und der Bremseinheit
© |Klemme fiir Schutzerde (PE) |Zur Erdung des Moduls Abschn. 3.4
@ |Kuhlventilator — —

Tab. 1-2: Bedienelemente und Bedeutung

ACHTUNG:

Ein Verwechseln der Anschliisse CN1A, CN1B, CN3 und CN2 kann zum Kurzschluss

und somit zur Zerstérung der Ein- und Ausgénge fiihren.

1-14
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Bedienungselemente Einleitung
Servoverstarker MR-J2S-500B und MR-J2S-700B
(1]
o \l
= UUH‘
e S
&
(4]
1Rl H il
[
5000971C
Abb. 1-19: Servoverstdrker MR-J25-500B und MR-J25-700B
Nr. |Bezeichnung Beschreibung Siehe
@ |Batteriehalterung Enthélt die Batterie (optional) fiir die Speiche- [Kap. 6
rung der Daten der Absolutwertpositionierung
© |Batterieanschluss (CON1) Zum Anschluss der Batterie Abschn. 6.1.4
© |Anzeigefeld Zweistellige 7-Segment-LED zur Anzeige des |Abschn. 4.3
Servostatus und der Alarmcodes
@ |Stationsnummer (CS1) Codierschalter zur Einstellung der Stations- Abschn. 3.9
nummer des Servoverstérkers
N =5
Tab. 1-3: Bedienelemente und Bedeutung
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Einleitung

Bedienungselemente

(1]

I
(2] 0 1;1{
(3] —— ]
(4] $ o - |
6 i——
o ézﬁ

~—11
(7]
(&)
(9]
0]

S5000916C

Abb.

1-20: Servoverstidrker MR-J2S-500B und MR-J2S-700B

Nr. |Bezeichnung Beschreibung Siehe
@ |Buskabel-Anschluss (CN1A)  |Zum Anschluss der Steuerung oder des Abschn. 3.1.3
vorhergehenden Servoverstarkers
© |Buskabel-Anschluss (CN1B) |Zum Anschluss des nachfolgenden Servover- |Abschn. 3.1.3
starkers oder des Abschlusswiderstandes
(MR-A-TM)
© |Kommunikationsanschluss Zum Anschluss eines PCs oder analoger Abschn. 3.1.3
(CN3) Anzeigeinstrumente
O |Typenschild — Abschn. 1.3.3
© |Encoderanschluss (CN2) Zum Anschluss des Servomotorencoders Abschn. 3.1.3
© |Kontrollleuchte CHARGE Leuchtet bei aufgeladenem Zwischenkreis —
Wenn die Kontrollleuchte leuchtet, diirfen die
Kabelverbindungen nicht getrennt werden.
@ |Klemmenleiste der Span- Zum Anschluss der Spannungsversorgung und |Abschn. 3.1.2
nungsversorgung (TE1) des Servomotors
© |Klemmenleiste der Steuer- Zum Anschluss der Spannungsversorgung des |Abschn. 3.1.2
spannungsversorgung (TE2) [Steuerteils und der Bremseinheit
© |Klemme fiir Schutzerde (PE) | Zur Erdung des Moduls Abschn. 3.4
@ |Kuhlventilator — —

Tab. 1-4: Bedienelemente und Bedeutung

ACHTUNG:

Ein Verwechseln der Anschliisse CN1A, CN1B, CN3 und CN2 kann zum Kurzschluss
und somit zur Zerstérung der Ein- und Ausgénge fiihren.

1-16
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Bedienungselemente Einleitung
1.5.2 400-V-Servoverstarker
Servoverstérker MR-J2S-60B4 bis MR-J2S-200B4
(1]
e 4} J L
(3]
-, - o »10
0 v L@
K oe/,’b
G T
CHARGE LED1 LED2
° )
] |||
5001238C
Abb. 1-21: Servoverstédrker MR-J25-60B4 bis MR-J25-200B4
Nr. |Bezeichnung Beschreibung Siehe
@ |Batteriehalterung Enthalt die Batterie (optional) Kap. 6
fur die Speicherung der Daten der Absolut-
wertpositionierung
© |Batterieanschluss (CON1) Zum Anschluss der Batterie Abschn. 6.1.4
© |Anzeigefeld Flnfstellige 7-Segment-LED zur Anzeige des |Abschn. 4.3
Servostatus, der Alarmcodes
@ |Kontrollleuchte CHARGE Leuchtet bei aufgeladenem Zwischenkreis —
Wenn die Kontrollleuchte leuchtet, dirfen die
Kabelverbindungen nicht getrennt werden.
© |Stationsnummer (CS1) Codierschalter zur Einstellung der Stations-  |Abschn. 3.9
ey nummer des Servoverstérkers
o
Tab. 1-5: Bedienelemente und Bedeutung
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Einleitung

Bedienungselemente

\ °
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O —e
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Nod
(7]
(8]
o
{10)
o
5001198C
Abb. 1-22: Servoverstédrker MR-J25-60B4 bis MR-J25-200B4
Nr. |Bezeichnung Beschreibung Siehe
@ |Anschluss der Spannungs- Zum Anschluss der Spannungs- Abschn. 3.1.3
versorgung (CNP1) versorgung
© |Buskabel-Anschluss (CN1A) Zum Anschluss der Steuerung oder des vor- | Abschn. 3.1.3
hergehenden Servoverstarkers
© |Buskabel-Anschluss (CN1B) Zum Anschluss des nachfolgenden Servo- |Abschn. 3.1.3
verstérkers oder des Abschlusswiderstandes
(MR-A-TM)
@ |Encoderanschluss (CN2) Zum Anschluss des Servomotorencoders Abschn. 3.1.3
© |Kommunikationsanschluss (CN3) |Zum Anschluss eines PCs oder analoger Abschn. 3.1.3
Anzeigeinstrumente
@ |Typenschild — Abschn. 1.3.3
@ |Optionaler Bremswiderstand Zum Anschluss eines optionalen Bremswi- | —
derstandes
© |Anschluss der Steuerspannungs- | Zum Anschluss der Spannungsversorgung |Abschn. 3.1.2
versorgung (CN4) des Steuerteils
© |Servomotoranschluss (CNP3) Zum Anschluss des Servomotors Abschn. 3.1.2
@ |Klemme fir Schutzerde (PE) Zur Erdung des Moduls Abschn. 3.4
@ |Kihlventilatoren — —

Tab. 1-6: Bedienelemente und Bedeutung

ACHTUNG:

Ein Verwechseln der Anschliisse CN1A, CN1B, CN2 und CN3 kann zum Kurzschluss
und somit zur Zerstoérung der Ein- und Ausgénge fiihren.

1-18
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Bedienungselemente Einleitung
Servoverstérker MR-J2S-350B4 bis MR-J2S-700B4
\
:M(
9 5 ag%)
c
o T
11 H Tl
I
5000971C
Abb. 1-23: Servoverstdrker MR-J25-350B4 bis MR-J2S-700B4
Nr. |Bezeichnung Beschreibung Siehe
@ |Batteriehalterung Enthalt die Batterie (optional) Kap. 6
fur die Speicherung der Daten der Absolut-
wertpositionierung
© |Batterieanschluss (CON1) Zum Anschluss der Batterie Abschn. 6.1.4
© |Anzeigefeld Flnfstellige 7-Segment-LED zur Anzeige des |Abschn. 4.3
Servostatus, der Alarmcodes
@ Stationsnummer (CS1) Codierschalter zur Einstellung der Stations- Abschn. 3.9
Yy nummer des Servoverstérkers
Tab. 1-7: Bedienelemente und Bedeutung
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Einleitung

Bedienungselemente

k\

(1] —
B — JE——
9 -
- —— 1]
(5
e N
(7]
_ (5]
= (9]
(10}

MR-J2S-350B4 und MR-J2S-500B4

MR-J2S-700B4

5000916C
Abb. 1-24: Servoverstédrker MR-J2S-350B4 bis MR-J2S-700B4
Nr. |Bezeichnung Beschreibung Siehe
Buskabel-Anschluss (CN1A) Zum Anschluss der Steuerung oder des vor- | Abschn. 3.1.3
hergehenden Servoverstérkers
©®© |Buskabel-Anschluss (CN1B) Zum Anschluss des nachfolgenden Servo- |Abschn. 3.1.3
verstérkers oder des Abschlusswiderstandes
(MR-A-TM)
© |Kommunikationsanschluss (CN3) |Zum Anschluss eines PCs oder analoger Abschn. 3.1.3
Anzeigeinstrumente
O |Typenschild — Abschn. 1.3.3
© |Encoderanschluss (CN2) Zum Anschluss des Servomotorencoders Abschn. 3.1.3
@ |Kontrollleuchte CHARGE Leuchtet bei aufgeladenem Zwischenkreis | —
Wenn die Kontrollleuchte leuchtet, diirfen die
Kabelverbindungen nicht getrennt werden.
@ |Klemmenleiste der Steuerspan- Zum Anschluss der Spannungs- Abschn. 3.1.2
nungsversorgung (TE2) versorgung des Steuerteils
@ |Klemmenleiste der Spannungs- Zum Anschluss der Spannungsversorgung, |Abschn. 3.1.2
versorgung (TE1) des Servomotors und der Bremseinheit bzw.
des Bremswiderstands
© |Klemme fir Schutzerde (PE) Zur Erdung des Moduls Abschn. 3.4
@ |Kuhlventilatoren — —

Tab. 1-8: Bedienelemente und Bedeutung

ACHTUNG:

Ein Verwechseln der Anschliisse CN1A, CN1B, CN2 und CN3 kann zum Kurzschluss
und somit zur Zerstérung der Ein- und Ausgénge fiihren.
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Bedienungselemente Einleitung
1.5.3 Servomotor
5000882C
Abb. 1-25: Servomotor
Nr. |Bezeichnung Beschreibung Siehe
@ |Encoderanschluss Anschlusskabel des Encoders Abschn. 7.1.3
@ |Leistungsanschluss, Bremsan- | Spannungsversorgungskabel (U, V, W), Abschn. 3.2
schluss Erdungskabel, Bremskabel (fir Motoren mit
elektromagnetischer Haltebremse)
© |[Servomotorwelle Antriebswelle des Motors Abschn. 2.1.2
Tab. 1-9: Bedienelemente und Bedeutung
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Einleitung

Funktionen

1.6

Funktionen
Bezeichnung Beschriebung Siehe
Hochaufldsender Encoder Der Motor-Encoder hat eine Auflésung von 131072 —
Impulsen/Umdrehung.
Absolutes Positionserkennungs- | Ein erneutes Anfahren des Referenzpunktes (Null- Kap. 6
system punktes) ist nach dem Einschalten der Versorgungs-
spannung nicht erforderlich, wenn die
Referenzpunktfahrt einmal ausgefuhrt worden ist.
Adaptive Vibrationsunterdriickung |Der MR-J2-Super erkennt mechanische Resonanzen |Abschn. 5.1.2

und passt ein Filter zur Unterdriickung von Maschinen-
vibrationen automatisch an.

Vibrationsunterdriickung

Vibrationen mit einer Amplitude von +1 Impuls beim
Stoppen des Servomotors werden unterdriickt.

Parameter 24

Filter mit Tiefpass-Charakteristik

Unterdriickung von hochfrequenten Resonanzen, die
auftreten kdnnen, wenn die Empfindlichkeit des Servo-
systems erhoht wird.

Abschn. 5.1.3

Maschinen-Analyse

Durch Anschluss des MR-J2-Super an einen PC, auf
dem die Setup-Software installiert ist, kann die Fre-
quenzcharakteristik des mechanischen Systems
erfasst werden.

Maschinensimulation

Mit dem Ergebnis der Maschinen-Analyse kénnen
Bewegungen der Maschine auf dem Bildschirm eines
PCs simuliert werden.

Automatische Anpassung des Ver-
starkungsfaktors

Durch einen Personalcomputer wird der Verstarkungs-
faktor automatisch verandert und schnell der Verstar-
kungsfaktor gefunden, bei dem kein Uberschwingen
auftritt.

Real-time Auto-Tuning

Automatische Anpassung der Verstarkung auf einen
optimalen Wert bei schwankender Last an der Motor-
welle

Diese Funktion ist beim MR-J2-Super leistungsféahiger
als beim MR-J2.

Abschn. 4.6.3

Analoger Monitorausgang

Der Servostatus wird als Spannung uber die Zeit aus-
gegeben.

Parameter 22

Drehmomentbegrenzung

Das Drehmoment des Servomotors kann auf einen
beliebigen Wert begrenzt werden.

Parameter 10, 11

Externer NOT-AUS

Das externe NOT-AUS-Signal (EM1) kann intern freige-
geben werden.

Parameter 23

Erzwungenes Ausgangssignal

Das Ausgangssignal kann unabhangig vom Servo-
status ein- und ausgeschaltet werden. Sie kédnnen
diese Funktion zum Beispiel zur Prifung der Signal-
leitung verwenden.

Abschn. 4.4

Testbetrieb

Der Servomotor kann ohne Startsignal vom Servover-
starker aus betrieben werden.

Abschn. 4.4

Optionaler Bremswiderstand

Diese Option wird verwendet, wenn der im Servover-
starker eingebaute regenerative Bremswiderstand
keine ausreichende Kapazitat fir die auftretenden
Energien aufweist.

Abschn. 7.1.1

Setup-Software

Durch den Einsatz eines PCs kénnen die Parameter-
einstellung, der Testbetrieb, die Statusanzeige und
Weiteres Uiber den PC erfolgen.

Tab. 1-10: Funktionsbeschreibung
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Systemkonfiguration

Einleitung

1.7 Systemkonfiguration

ACHTUNG:
Um einen elektrischen Schlag zu verhindern, miissen Sie die Schutzerdeklemme des

Servoverstirkers immer mit der Schutzerdeklemme des Schaltkastens verbinden.

1.71 200-V-Servoverstarker

Systemkonfiguration fiir MR-J2S-100B oder kleiner

Spannung

]

O |

Versorgungs-

® | ®

o
B2

Steuerung
oder vorher-
gehender
Servo-
verstarker

Leistungs-

schalter

—]

Servoverstarker

/
CN1A

Spannungsversorgung
Servomotor

Nachfolgender
Servo-
verstarker
oder
Abschluss-
widerstand

[

Servomotor

S5001003C

Abb. 1-26: Ubersicht der Systemkonfiguration fiir MR-J2S-100B oder kleiner

HINWEIS

Eine Auflistung des Zubehors und der Ersatzteile finden Sie in Tab. 1-11 auf Seite 1-26.
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Einleitung Systemkonfiguration

Systemkonfiguration fir MR-J2S-200B und MR-J2S-350B

Steuerung
oder vorher-
Versorgungs- gehender
Spannung Servo-
l verstarker
oZ ol Servoverstarker
s o Leistungs-
= schalter Nachfolgender
— Servo-
verstarker
oder
Abschluss-
widerstand

Leistungs-
schitz

Personalcomputer (optional)

Nam P, C

Optionaler
Bremswiderstand

Encoderkabel

ervomotor

S5001004C

Abb. 1-27: Ubersicht der Systemkonfiguration fir MR-J2S-200B und MR-J25-3508

HINWEIS Eine Auflistung des Zubehdrs und der Ersatzteile finden Sie in Tab. 1-11 auf Seite 1-26.
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Einleitung

Systemkonfiguration

Systemkonfiguration fiir MR-J2S-500B

Versorgungs-
spannung

oo Leistungs-

° | ® schalter
w]]% 2|

el

Schutzleiter i

L21, L11

Leistungs-
5 schitz
J ’ N
-ﬁ V| g

L1, L2, L3
Optionaler =
Bremswiderstand - = )
II1 ”WMm...I

— Q)

Steuerung
oder vorher-
gehender
Servo-
verstarker

CN1A

=

CN1B

Nachfolgender
Servo-
verstarker
oder
Abschluss-
widerstand

CN3

CN2

E—

Encoderkabel

Spannungsversorgung
Servomotor

S001005C

HINWEIS

Abb. 1-28: Ubersicht der Systemkonfiguration fiir MR-J2S-500B

Eine Auflistung des Zubehérs und der Ersatzteile finden Sie in Tab. 1-11 auf Seite 1-26.
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Systemkonfiguration

Systemkonfiguration fur MR-J2S-700B

Leistungs-
schitz

Schutzleiter

L1,L2,L3

Spannungsversorgung

,_

Optionaler
Bremswiderstand

Servomotor

Versorgungs-
spannung
A Steuerung
oo | Leistungs- ogg;}\é?]&heerr-
=] schalter Servo-
= verstarker
5]
SN0 CN1A

CN1B

[y

=
.
—

Nachfolgender
Servo-
verstarker
oder
Abschluss-
widerstand

CN3

Personalcomputer (optional)

CN2

S5001006C

Abb. 1-29: Ubersicht der Systemkonfiguration fiir MR-J2S-700B

Zubehor und Ersatzteile Siehe

Leistungsschalter Abschn. 3.1.1
Leistungsschitz Abschn. 3.1.1
Optionaler Bremswiderstand Abschn. 7.1.1
Verbindungskabel Abschn. 7.1.2
Transformator (Ug/Up = 400 V/230 V) Abschn. 7.2.1

Tab. 1-11: Zubehor und Ersatzteile

1-26
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Systemkonfiguration Einleitung
1.7.2 400-V-Servoverstarker
Systemkonfiguration fiir MR-J2S-200B4 oder kleiner
Versorgungs-
spannung
‘ Steuerung
“2o2)]) Leistungs- oder vorher-
“———— schalter gehender
Servo-
verstarker
Nachfolgender
CN1A Servo-
. CN1B verstarker
Servoverstarker oder
Abschluss-
widerstand
f @ Leistungs-
. schitz
. m o o
L1, L2, L3
Optionaler
Brems- m—)
widerstand PC
S S| -
o (et
Leitungs-
Schutzschalter
CN2
Schutzleiter
Spannungsversorgung Encoderkabel
Servomotor
Servomotor
S001252C
Abb. 1-30: Ubersicht der Systemkonfiguration fir MR-J2S-200B4 oder kleiner
HINWEIS Eine Auflistung des Zubehors und der Ersatzteile finden Sie in Tab. 1-12 auf Seite 1-29.
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inleitun stemkonfiguration
Einleitung Systemkonfigurat
Systemkonfiguration fiir MR-J2S-350B4 und MR-J2S-500B4
Versorgungs-
spannung
‘ Steuerung
oder vorher-
gehender
Servo-
verstarker
CN1A Nachfolgender
Servo-
CN1B verstarker
oder
Abschluss-
widerstand
| Leistungs-
schitz
1,12, L3 =
Optionaler -
Brems- m——
widerstand ) G
. ik o
”HHH Leitungs-
K4 Schutzschalter
= a——
Schutzleiter [ HH’ ’
\\ " ||||I|
= NN ‘ H”
—_—
_—
_
SN
CN2
Spannungsversorgung Encoderkabel
Servomotor
Servomotor
5001253C
Abb. 1-31: Ubersicht der Systemkonfiguration fiir MR-J2S-350B4 und MR-J2S-50084
HINWEIS Eine Auflistung des Zubehdrs und der Ersatzteile finden Sie in Tab. 1-12 auf Seite 1-29.
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Systemkonfiguration fiir MR-J2S-700B4

Versorgungs-
spannung Steuerung
oder vorher-
l gehender
Servo-
verstarker
oER Nachfolgender
° CN1A Servo-
Leistungs- CN1B verstarker
%] schalter oder
Abschluss-
widerstand
Servoverstarker

LeiStUngs_ M
N 2
L A —
A
Leitungs-
Schutzschalter

MW

L1, L2, L
12,13 CN2

Schuizleiter

Optionaler

Bremswiderstand Encoderkabel

Spannungsversorgung
Servomotor

Servomotor

5001254C

Abb. 1-32: Ubersicht der Systemkonfiguration fiir MR-J2S-700B4

Zubehor und Ersatzteile Siehe

Leistungsschalter Abschn. 3.1.1
Leistungsschutz Abschn. 3.1.1
Optionaler Bremswiderstand Abschn. 7.1.1
Verbindungskabel Abschn. 7.1.2

Tab. 1-12: Zubehor und Ersatzteile
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Allgemeine Betriebsbedingungen

Montage

2

2.1

Montage

Allgemeine Betriebsbedingungen

A\

ACHTUNG:

® Die Montage der Servoverstiarker muss in der angegebenen Ausrichtung erfolgen,

da es sonst zu Fehlern im Betrieb kommen kann.

@ Halten Sie die angegebenen Mindestabstéinde zwischen dem Servoverstéarker und
den Schaltschrankinnenseiten oder weiterem Zubehér ein.

Betriebsbedingungen

Daten

Servoverstarker

Servomotor

Umgebungstemperatur bei Betrieb

0 bis +55 °C (kein Frost)

0 bis +40 °C (kein Frost)

Zuléssige rel. Luftfeuchtigkeit bei
Betrieb

Max. 90 % (ohne Kondensation)

Max. 80 % (ohne Kondensation)

Lagertemperatur

—20 bis +65 °C

—15 bis +70 °C

Zuléssige rel. Luftfeuchtigkeit bei
Lagerung

Max. 90 % (ohne Kondensation)

Max. 90 % (ohne Kondensation)

Umgebungsbedingungen

Aufstellung in geschlossenen Rédumen, keine direkte Sonneneinstrahlung
Umgebungen mit aggressiven Gasen, entflammbaren Gasen oder Olne-

beln meiden, staubfrei aufstellen

Montagehdhe tGber NN Max. 1000 m

Schutzklasse IP0OO HC-KFS/MFS: IP55,
HC-SFS/RFS: IP65

Vibrationsfestigkeit Max. 5,9 m/s2 (0,6 g) Abschn. 2.1.2

Tab. 2-1: Ubersicht der Betriebsbedingungen
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Allgemeine Betriebsbedingungen

211

Montage der Servoverstérker

A

ACHTUNG:

@ Bei den Montagearbeiten ist darauf zu achten, dass keine Bohrspéne oder Kabel-
abfélle in das Innere des Servoverstérkers gelangen.

® Achten Sie darauf, dass durch Offnungen im Schaltschrank oder einem installierten
Liifter kein Metallstaub, Ol oder Wasser an den Servoverstérker gelangt.

Montage eines Servoverstérkers

Der Servoverstéarker muss, wie in folgender Abbildung dargestellt, aufrecht an einer senkrech-
ten, ebenen Wand montiert werden.

” /
d .
T A
11l M V)
—] T ] D&HL
7 )

Abb. 2-1: Montageabstdnde und Ausrichtung der Montage

. Minimaler Montageabstand [mm]
Servoverstarker
A B C D
200-V-Servoverstarker 70 40
10 40
400-V-Servoverstarker 75@ 120

Tab. 2-2: Minimaler Montageabstand
O Fiir den Servoverstarker MR-J2S-700B4 betragt der Abstand A 70 mm.
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Allgemeine Betriebsbedingungen Montage

Montage mehrerer Servoverstarker und weiteren Zubehors

Belassen Sie zwischen der Oberseite des Servoverstarkers und der Schaltschrankinnenseite
einen ausreichend groBen Abstand. Aufgrund der Verlustleistung der Gerate ist darauf zu ach-
ten, dass die Innentemperatur des Schaltschrankes die fir den Servoverstarker zuldssige Um-
gebungstemperatur von +55 °C nicht iberschreitet. Gegebenenfalls muss der Schaltschrank
beliftet werden. Dabei darf der Servoverstarker nicht im Kiihlstrom eines anderen Betriebs-
mittels montiert werden. Der oder die Llfter des zwangsbeliifteten Gehauses ist oder sind unter
BerUcksichtigung einer optimalen Kahlluftfiihrung zu installieren.

Angaben zu Warmeabfuhr von Schaltschranken und Gehausen geben die jeweiligen Herstel-
ler.

Wenn Sie Warme erzeugendes Zubehdr installieren, wie zum Beispiel optionale Bremswider-
sténde, sollte dies unter Beriicksichtigung der abgegebenen Wérme mit einem so gro3en Ab-
stand erfolgen, dass der Servoverstérker dadurch nicht beeinflusst wird.

7

[ETE TTSUBSHT
o o
A 4 v
o ol c’ o
i il I % i
] i 1 I
A 3 A B
A B A
2 3 ) 5
E il
i Il
g g
= =0
L1 L2 L3 L1 L2 L3
Uu v w Uu v w

S5000521C

Abb. 2-2: Montage mehrerer Servoverstérker

. Minimaler Montageabstand [mm]
Servoverstarker
A B C D
200-V-Servoverstarker 40
30 10 100
400-V-Servoverstarker 120

Tab. 2-3: Minimaler Montageabstand
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Montage Allgemeine Betriebsbedingungen

21.2 Montage des Servomotors

Sicherheitshinweise

ACHTUNG:
@ Halten und tragen Sie den Servomotor nicht am Kabel, an der Welle oder am
Encoder. Es besteht die Gefahr der Beschéddigung des Servomotors.
@ Befestigen Sie den Servomotor sicher an der Maschine. Bei unzureichender Befe-

stigung kann sich der Servomotor wéihrend des Betriebs I6sen und zur Verletzung
des Maschinenpersonals fiihren.

® Beim Anschluss der Servomotorwelle darf die Welle keinen harten Schidgen (z. B.
Hammerschldgen) ausgesetzt werden. Dies kénnte zu Beschiddigungen am Enco-
der fiihren.

® Sichern Sie die Motorwelle und drehende Teile durch geeignete Abdeckungen
gegen Zugriff.

@ Belasten Sie den Servomotor nur bis zur maximal zuldssigen Last. Andernfalls
kénnte die Welle brechen und zu Verletzungen fiihren.

Hinweise zum Schutz der Servomotorwelle

® Verwenden Sie bei der Montage einer Kupplungsscheibe fur eine starre Verbindung mit
Keilnut die Gewindebohrung am Ende der Motorwelle (siehe Abb. 2-3). Schrauben Sie einen
Gewindebolzen in die Motorwelle ein und setzen Sie die Kupplungsscheibe an. Legen Sie
eine Unterlegscheibe vor die Kupplungsscheibe und drehen Sie eine Mutter auf den
Gewindebolzen. Ziehen Sie die Mutter an und schieben Sie so die Kupplungsscheibe auf
die Welle. Verwenden Sie auf keinen Fall einen Hammer fir Montagearbeiten an der
Servomotorwelle.

Servomotor

T
i { h Mutter
.
[ j

- X'

[  — Stiftschraube

|
|
i
|
-

Kupplungsscheibe fir starre Verbindung—| Unterlegscheibe

5000522C

Abb. 2-3: Montage einer Riemenscheibe

® Bei Servomotoren ohne Nut in der Welle mussen Sie eine reibschlissige Verbindung oder
Ahnliches einsetzen.

® Bei der Demontage der Kupplungsscheibe verwenden Sie eine geeignete Abziehvorrich-
tung, um die Welle oder den Motor nicht zu beschadigen.

® Die Ausrichtung des Encoders am Servomotor kann nicht veréndert werden.
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Allgemeine Betriebsbedingungen

Montage

@ Ziehen Sie die Befestigungsschrauben bei der Montage des Servomotors fest an, und
verwenden Sie Federscheiben/-ringe oder dhnliche Sicherungen, die dafur sorgen, dass
sich die Verschraubungen bei auftretenden Vibrationen nicht I6sen.

@ Bei Einsatz einer Riemenscheibe, eines Kettenrades oder einer Synchronriemenscheibe
wéhlen Sie einen Durchmesser, der die zulassige radiale Last nicht Uberschreitet (siehe

folgende Tabelle).

® Verwenden Sie keine unelastischen, starren Verbindungen, die zu UbermaBigen Biegela-

sten an der Welle und damit zu Wellenbruch fliihren kénnen.

Servomotor L [mm] Zulassige Radialkraft [N] Zulassige Schubkraft [N]
053/13 25 88 59
HC-MFS 23/43 30 245 98
73 40 392 147
053/13 25 88 59
HC-KFS
23/43/73 30 245 98
52 bis 152
- 55 980 490
524 bis 1524
HC-SFS -
202 bis 702
- 79 2058 980
2024 bis 7024
103 bis 203 45 686 196
HC-RFS
353/503 63 980 392
Tab. 2-4: _Zuldssige radiale Last und axiale Last am Servomotor
Radialkraft
|
_L Schubkraft
L: Abstand zwischen Motorflansch und Lastzentrum
5000523C
Abb. 2-4: Wirkrichtungen der Kréfte am Servomotor
MELSERVO J2-Super 2-5



Montage

Allgemeine Betriebsbedingungen

Vibrationsfestigkeit

Servomotor Vibrationsfestigkeit
HC-KFS X, Y: 49 m/s2 (5 g)
HC-MFS

(siehe Abb. 2-5)

HC-SFS52 bis 152
HC-SFS524 bis 1524
HC-RFS

X, Y: 245 m/s? (2,5 g)
(siehe Abb. 2-5)

HC-SFS202, 352
HC-SFS2024, 3524

X: 24,5 m/s? (2,5 g)
Y: 49 m/s? (5 g)
(siehe Abb. 2-5)

HC-SFS502, 702
HC-SFS5024, 7024

X: 24,5 m/s? (2,5 g)
Y: 29,4 m/s? (3 g)
(siehe Abb. 2-5)

Tab. 2-5: Vibrationsfestigkeit der Servomotoren

T

Servomotor

S5000518C

Abb. 2-5: Vibrationsrichtungen am Servomotor

200 -

100 |-
80 -
60 -
50
40 -
30 -

20 -

Vibrationsamplitude in X- und Y-Richtung [mm]

500 1000 1500 2000 2500 3000 3500
Drehzahl [U/min]

$000519C

Abb. 2-6: Grafische Darstellung der Vibrationsamplitude des Servomotors
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Schutz vor Wasser und Ol

Bei horizontaler Montage des Servomotors an ein Getriebe muss der Olpegel im Getriebe im-
mer unterhalb der Lippe der im Servomotor angebrachten Oldichtung liegen. Steigt der Olpegel
iber die Oldichtlippe, kann Ol in den Motor eindringen und diesen beschadigen. Sehen Sie am
Getriebe auch ein Beliftungsloch vor, um einen Druckaufbau im Getriebe zu verhindern.

Die folgende Tabelle gibt einen Uberblick iiber die Mindestabstédnde zwischen Olpegel und
Servomotor-Wellenmitte:

Servomotor Hoéhe iiber dem Olpegel [mm]
52 bis 152
20
524 bis 1524
HC-SFS -
202 bis 702 o5
2024 bis 7024
HC-RFS 103 bis 503 20

Tab. 2-6: Mindestabsténde zwischen Olpegel und Servomotor-Wellenmitte

Getriebe ‘

Servomotor

Héhe iiber dem Olpegel h /‘W‘F—Cﬁ

Dichtlippe
V-Ring

S5000525C

Abb. 2-7: Darstellung der Anordnung

ACHTUNG:

Die Servomotoren der HC-MFS- und KC-KFS-Serie verfiigen iiber keine Olabdichtung
am Schaft. Hier muss die Abdichtung von der Getriebeseite her erfolgen.
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Bei der horizontalen Installation des Servomotors miissen Sie darauf achten, dass die An-
schlisse fiir das Spannungsversorgungskabel und das Encoderkabel nach unten zeigen. Bei
vertikaler Montage des Servomotors verlegen Sie die Kabel mit einer ausreichenden Kabel-
schlaufe, um mechanische Lasten auf Kabel und Motor zu vermeiden.

Kabelschlaufe

o

Abb. 2-8: Montage des Servomotors horizontal oder vertikal mit Kabelschlaufe

S5000526C

Achten Sie darauf, dass die zum Sprvomotor fuhrenden Kabel nicht in Ol oder Wasser liegen.
Durch die Kapillarwirkung kénnte Ol oder Wasser Uber die Kabel in den Motor gelangen.

Ol-/Wasserbecken

Falsch! Kabelschlaufe

S5000527C

Abb. 2-9: Kabel zum Motor nicht in Ol oder Wasser liegend verlegen

Wenn Sie den Servomotor mit dem Wellenende nach oben montieren wollen, missen Sie ge-
eignete MaBBnahmen ergreifen, so dass kein Ol aus einem Getriebe oder sonstigem in den Mo-

tor eindringen kann.
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Getriebe

i Schmierdl

Servomotor

5000528C

Abb. 2-10: Montage des Motors mit der Welle nach oben

Im Allgemeinen kann die Montage des Servomotors in jeder beliebigen Lage und Ausrichtung
erfolgen. Wird ein Servomotor mit Haltebremse mit der Welle nach oben zeigend montiert, kann
es zu einer Gerauschentwicklung kommen, die aber keinen fehlerhaften Zustand bedeutet.

Verlegung der Kabel

Bei der Verlegung von Kabeln ist darauf zu achten, dass auf die Kabel wirkende Zugkréfte oder
durch das Eigengewicht der Kabel verursachte Zugkréafte nicht auf die Anschlussstellen wirken.

In Einsatzféllen, in denen sich der Servomotor bewegt, darf das Kabel nicht unter Zugspannung
geraten. Sind die Kabel in einem Kabelschacht verlegt, muss ein ausreichender Spielraum in
der Kabellange des Motorkabels und des Encoderkabels vorgesehen sein.

Die Biege-Standzeit der Encoderkabel ist in Abb. 2-11 dargestellt. Die Lebensdauer des En-
coderkabels MR-JCCBLLIM-L wird nach 5000-maligem Biegen bei einem Biegeradius von
60 mm beendet sein. In der Praxis sollten Sie einen gewissen Sicherheitsfaktor mit einrechnen.
In Einsatzféllen, in denen sich der Servomotor bewegt, sollten Sie den Biegeradius so grof3 wie
mdglich wéhlen.

1x10°
5x10 7 @ Hochilexibles
/| Encoderkabel
/ MR-JCCBLOIM-H
1x10 v MR-JHSCBLLM-H
5x 10° % MR-ENCBLCIM-H
/ @ Standard-Encoderkabel
s 1x10° 7 MR-JCCBLOM-L
= 5x10° MR-JHSCBLCM-L
> /
K9]
m 1x10° %
9] 5x 10
©
=
g
c 1x10*
< 5x10 =i (2]
/
-'/
1x10°
4 710 20 40 70100 200
Biegeradius [mm]
S000529C

Abb. 2-11: Anzahl der Biegungen in Abhdngigkeit vom Biegeradius
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Anschluss des Servoverstéarkers

Anschluss

3

Anschluss

3.1 Anschluss des Servoverstarkers
ACHTUNG:
A Die jeweiligen Klemmen diirfen nur mit der angegebenen Spannung belegt werden.
Eine falsche Spannung kann zu Schdden am Servoverstérker fiihren.
3.1.1 Leistungsschalter, Sicherungen, Leistungsschiitze und Kabel

Die Klemmenleisten fir den Netz- und Motoranschluss werden nach Offnen der Klappe an der
Frontabdeckung (MR-J2S-100B oder kleiner) oder nach Entfernen der Frontabdeckung (MR-
J25-200B oder gréBer und MR-J2S-350B4 oder gréfBer) sichtbar. Der Netzanschluss erfolgt
Uber die Klemmen L1, L2 und L3. Bei 200-V-Modellen bis 750 W ist ein einphasiger Anschluss
mdglich.

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

Eine Beschreibung der Klemmen fiir die Leistungsanschlisse enthalten Tab. 3-4 und Tab. 3-5
auf Seite 3-4.

Das folgende Zubehdr in diesem Abschnitt ist fir den Betrieb des Servoverstarkers und des
Servomotors zu verwenden:

Einspeisung Anschluss Leiterquerschnitt [mm?]

Servoverstarker

Leistungsschalter | Sicherung |Schitz | L1-L2-L3 | L11-L21 | U-V-W | Haltebremse

MR-J2S-10B NF30, 5 A 16 A S-N10 1,5 1,5 1,5 1,5
MR-J2S-20B NF30, 5 A 16 A S-N10 1,5 1,5 1,5 1,5
E MR-J2S-40B NF30, 10 A 16 A S-N10 1,5 1,5 1,5 1,5
ig MR-J2S-60B NF30, 15 A 16 A S-N10 1,5 1,5 1,5 1,5
g MR-J2S-70B NF30, 15 A 16 A S-N10 1,5 1,5 1,5 1,5
E MR-J2S-100B  |NF30, 15 A 16 A S-N10 1,5 1,5 2,5 1,5
2: MR-J2S-200B  [NF30, 20 A 20A S-N18 2,5-4 1,5 4 1,5
§ MR-J2S-350B |NF30, 20 A 25A S-N20 4-6 1,5 6 1,5
MR-J2S-500B  |NF50, 50 A 50 A S-N35 4-6 1,5 6 1,5
MR-J2S-700B [NF100, 75 A 50 A S-N50 10 1,5 10 1,5
E MR-J2S-60B4 |NF30,5 A 16 A S-N10 1,5 1,5 1,5 1,5
:% MR-J2S-100B4 |NF30, 10 A 16 A S-N10 1,5 1,5 1,5 1,5
%3 MR-J2S-200B4 [NF30, 15 A 16 A S-N10 1,5 1,5 1,5 1,5
g MR-J2S-350B4 |NF30, 20 A 20A S-N18 2,5-4 1,5 4 1,5
C>? MR-J2S-500B4 |NF30, 20 A 25A S-N20 4-6 1,5 6 1,5
§ MR-J2S-700B4 |NF50, 50 A 50 A S-N35 4-6 1,5 6 1,5

Tab. 3-1: Erforderliches Zubehor
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Anschluss Anschluss des Servoverstarkers
3.1.2 Klemmenleisten fiir Spannungsversorgung und Steuerspannung
Anschluss
Servoverstérker Versorgungs-/Steuerspannung/ .
Bremswiderstand/Bremseinheit Schutzleiter PE
TE2
T S| = ]
Geréte- D
L1 L2 L3 vorderseite
MR-J2S-10B C
bis I8l g % p |l _ek
MR-J2S-60B SISS
uvw et ©| [E] Lot
rucl slelte ® E L11
|:||:| S001222C 5000539C
|:||:| TE2
!
TE1— EEE
C 1112 13 Gerate- ® E D
S e vorderseite | |(D E c
MR-J2S-70B J&T SIS NDERS oR® (VY
MR-J2S-100B TE2 KR
PE | E] L2
Uvw
Qekrétgt— ® E L11
ruckseite
| O] E~
5000919C S001223C 5000540C
)
z [TE1]
= TE1 TE2
g oo
g |MR-J25-2008 g RARRD
>
& |MR-J25-3508 = | [RERRER  (RERREEE N
< MME2wuVvw L1121 D P C N S
< |
8 PE
5000920C S001224C S000541C
Befestigungsschraube fiir
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Tab. 3-2: Anschlussklemmen der 200-V-Servoverstérker
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Anschluss des Servoverstéarkers

Anschluss
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Tab. 3-3: Anschlussklemmen der 400-V-Servoverstérker
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Anschluss

Anschluss des Servoverstarkers

Ubersicht der Leistungsanschliisse fiir MR-J2S-60B bis MR-J2S-700B

Bezeich- . .

nung Signal Beschreibung

L1, L2, L3 |Spannungsversorgung Der Nennspannungsbereich betragt dreiphasig 200 bis 230 V AC, 50/60 Hz.
Bis 750 W ist ein einphasiger Anschluss méglich.

L11,L21 |Steuerspannungs- Der Nennspannungsbereich betragt einphasig 200 bis 230 V AC, 50/60 Hz.

versorgung Dabei sollte L11 gleichphasig mit L1 und L21 gleichphasig mit L2 sein.

N Optionale Bremseinheit |SchlieBen Sie die optionale Bremseinheit an die Klemmen P und N an. Vor
Anschluss der optionalen Bremseinheit muss der interne Bremswiderstand
von den Klemmen P-C abgeklemmt werden.

An die Servoverstarker MR-J2S-350B oder kleiner darf keine optionale
Bremseinheit angeschlossen werden.
P,C,D Optionaler Bremswider- |MR-J2S-350B oder kleiner

stand/ Bremseinheit

Die Klemmen P-D sind ab Werk gebriickt. Wenn Sie einen optionalen
Bremswiderstand einsetzen, miussen Sie die Kabelbriicke entfernen. Schlie-
Ben Sie den optionalen Bremswiderstand an die Klemmen P-C an.

An die Servoverstarker MR-J2S-350B oder kleiner darf keine optionale
Bremseinheit angeschlossen werden.

MR-J2S-500B oder groBer

Vor Anschluss des optionalen Bremswiderstandes oder der optionalen
Bremseinheit muss der interne Bremswiderstand von den Klemmen P-C
abgeklemmt werden.

SchlieBen Sie den optionalen Bremswiderstand an die Klemmen P-C an.
Die optionale Bremseinheit wird an die Klemmen P und N angeschlossen.

U Vv,w Servomotorausgang SchlieBen Sie hier die Spannungsversorgungsklemmen U, V, W des Servo-
motors an.
PE Schutzleiter SchlieBen Sie hier den Schutzleiter des Servomotors und die Erdungs-

klemme des Schaltschranks an.

Tab. 3-4: Ubersicht der Signale (MR-J2S-60B bis MR-J2S-700B)

Ubersicht der Leistungsanschliisse fiir MR-J2S-60B4 bis MR-J2S-700B4

Bezeich-

nung Signal Beschreibung

L1, L2, L3 |Spannungsversorgung Der Nennspannungsbereich betragt dreiphasig 380 bis 480 V AC, 50/60 Hz.

24 V/L11, |Steuerspannungs- SchlieBen Sie hier eine 24-V-Gleichspannungsquelle an. Dabei muss der

0 V/L21 versorgung Pluspol der Spannungsquelle mit der Klemme 24 V/L11 und der Minuspol
der Spannungsquelle mit der Klemme 0 V/L21 verbunden werden.

N Optionale Bremseinheit |SchlieBen Sie die optionale Bremseinheit an die Klemmen P und N an. Vor

Anschluss der optionalen Bremseinheit muss der interne Bremswiderstand
von den Klemmen P-C abgeklemmt werden.

An die Servoverstarker MR-J2S-200B4 oder kleiner darf keine optionale
Bremseinheit angeschlossen werden.

P,C,D

Optionaler Bremswider-
stand/ Bremseinheit

MR-J2S-200B4 oder kleiner

Die Klemmen P-D sind ab Werk gebriickt. Wenn Sie einen optionalen
Bremswiderstand einsetzen, miissen Sie die Kabelbriicke entfernen. Schlie-
Ben Sie den optionalen Bremswiderstand an die Klemmen P-C an.

An die Servoverstarker MR-J2S-200B4 oder kleiner darf keine optionale
Bremseinheit angeschlossen werden.

MR-J2S-350B4 oder groBer

Vor Anschluss des optionalen Bremswiderstandes oder der optionalen
Bremseinheit muss der interne Bremswiderstand von den Klemmen P-C
abgeklemmt werden.

SchlieBen Sie den optionalen Bremswiderstand an die Klemmen P-C an.
Die optionale Bremseinheit wird an die Klemmen P und N angeschlossen.

Servomotorausgang

SchlieBen Sie hier die Spannungsversorgungsklemmen U, V, W des Servo-
motors an.

Schutzleiter

SchlieBen Sie hier den Schutzleiter des Servomotors und die Erdungs-
klemme des Schaltschranks an.

Tab. 3-5: Ubersicht der Signale (MR-J2S-60B4 bis MR-J2S-700B4)
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Anschluss des Servoverstéarkers Anschluss

3.1.3 Signalleitungen

Der Servoverstérker verfligt iber vier Signalstecker. Die Signalbelegung der Stecker finden Sie
auf der nachsten Seite.

CN1A CN1B
% %
1] 1] 1] 11 ]
— 16 M2 & 2 6 M2 e
RD |—— RD RD {—— RD*
3 13 3 13
N 4] N
TD 5 TD* 5 TD 5 TD* 5
5 LG 16 LG 5 LG 16 LG
7 \[7] 7 \[7]
8 v I ema 8 eva e ema
o] \[T9] o] N[
AN NEN
C’% Q*;J
CN2 CN3
% %
1] (1] 1] N
2| LG 12 LG 2| LG 12| LG
LG N LG EEN HXD—TXDT
7 T 4 sa 4 ver
5 15 MO1 5 M02T
s N 2] v 8 6 com—2]
MD - MDR 77 LA = AR 7
8 MR LMRR — | LB 1—LBR
B P5 |— Lz B LZI BER
10 Tgar 291 ps U v w — 20
S_ P5 — N VDD EM1
/ Die Steckerrahmen sind intern mit der /
Schutzleiterklemme des Servo-
verstarkers verbunden.
5000974C
Abb. 3-1: Signalstecker
HINWEIS Die Ansicht der Pinbelegung in der Abb. 3-1 stellt die Sicht von der Létfahnenseite dar.
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Anschluss

Anschluss des Servoverstarkers

Schnittstellenbeschreibung

Anschluss Bezeichung Beschreibung
CN1A Buskabel-Anschluss von der vorhergehenden |Anschluss der Steuerung oder des vorherge-
Achse henden Servoverstéarkers
CN1B Buskabel-Anschluss zu der nachfolgenden Anschluss des nachfolgenden Servoverstérkers
Achse oder des Abschlusswiderstandes
CN2 Encoder-Anschluss Anschluss des Servomotor-Encoders
Anschluss fir einen Personalcomputer
CN3 Kommunikationsanschluss Dient als E/A-Schnittstelle, wenn kein Personal-
computer angeschlossen ist

Tab. 3-6: Beschreibung der Schnittstellen CN1A, CN1B CN2 und CN3

Eingangssignale

Signal Symbol | Pin-Nr (Beschreibung E/A (I/0)
Schalten Sie das EM1-Signal aus, um den Servo-
motor bei einem NOT-AUS zu stoppen. Der Servo-
motor wird ausgeschaltet und die Widerstand-
Externer NOT-AUS EM1 CN3-20 bremsung aktiviert. Schalten Sie das EM1-Signal DI-1
bei einem NOT-AUS zum Zuriicksetzen des NOT-
AUS-Status ein.
Tab. 3-7: Eingangsignale
Ausgangssignale
Signal Symbol Pin-Nr |Beschreibung E/A (I/O)
Automatisches Schalten Bei ausgeschaltetem Signal ,Servo EIN“ wird
einer Haltebremse MBR CN3-13 |\1BR-sG geoffnet. DO1
_A- i LA CN3-6
F&%Z?g;tgf:lf;;rgg)ms Die Anzahl der Ausgangsimpulse pro Servomo-
LAR CN3-16 |torumdrehung wird {iber Parameter 38 eingestellt. DO2
Encoder-B-Ph . | LB CN3-7 |Bei Vorwértsdrehung des Servomotors eilt der B-
ncoder-b-Fhasenimpuls Phasenimpuls dem A-Phasenimpuls um p/2 nach.
(Differential-Ausgénge) LBR CN3-17
Encoder-Z-Phasenimpuls Lz CN3-8 |pas Nullpunktsignal des Encoders wird ausgege- DO2
(Differential-Ausgénge) LZR CN3-18 |Pen
Analoge MO1 CN3-4 Die fr CH1 in Parameter 22 eingestellten Daten Analog-
Monitorausgabe 1 ) werden Gber MO1-LG analog ausgegeben. ausgang
Analoge MO2 CN3-14 Die fur CH2 in Parameter 22 eingestellten Daten Analog-
Monitorausgabe 2 ) werden Uber MO1-LG analog ausgegeben. ausgang
Tab. 3-8: Ausgangssignale
Versorgungsspannung
Signal Symbol Pin-Nr Beschreibung
VDD CN3-10 Interne Spannungsquelle Ausgangspannung an den
24-V-DC-Ausgang Klemmen VDD — SG: +24 V DC + 10 % Ausgangs-
SG CN3-3 strom: max. 80 mA
Bezugspunkt der digitalen COM CN3-5 Gemeinsamer Bezugspunkt fur die digitalen Eingénge,
Eingénge ) galvanisch getrennt von Klemme LG
Bezugspunkt fur die LG CN3-1 Bezugspunkt fir die analogen Ausgange MO1 und
Steuersignale CN3-11 MO2
Abschirmung sD Gehiuse Zc]:hlleBen Sie hier die Abschirmung der Signalkabel

Tab. 3-9: Versorgungspannung
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Anschluss des Servoverstéarkers Anschluss

3.1.4 Schnittstellen

Im Folgenden wird der Anschluss der externen Peripherie an die im Abschn. 3.1.3 beschrie-
benen Schnittstellen erlautert.

Digitale Eingangsschnittstelle DI-1

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

Servoverstarker
24V DC
VDD
com 4,7 kQ
Jca5mA
EM1 —
T
N\
Tr -~
SG
Uges <1V
logo < 100 pA
5001007C

Abb. 3-2: Anschluss externer Geréte
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Anschluss

Anschluss des Servoverstarkers

Digitale Ausgangsschnittstelle DO-1

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).

@® Induktive Last

Servoverstarker

24V DC
VDD

MBR ba l%j

SG

Tr

e
I'{4

S5001008C

Abb. 3-3: Anschluss einer induktiven Last

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.

@® Anschluss einer Kontrollleuchte

Servoverstarker

24V DC
VDD

MBR

Tr

SR
I'14

SG

S5001009C

Abb. 3-4: Anschluss einer Kontrollleuchte
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Anschluss des Servoverstéarkers

Anschluss

Emulierter Encoderausgang

@ Differentialausgange
max. Ausgangsstrom: 35 mA

Servoverstarker

LA AM26LS32 o. A.

(LB, L2) ‘0
@150 Q

LAR
(LBR, LZR)

Servoverstarker

LA
(LB, L2)

1,2k Q

LAR
(LBR, LZR)

% X AEE

------- Schneller
B 1 Optokoppler
sD SDh
5000553C
Abb. 3-5: Beispiel
w— LI LI
T
ST LT
en— LT L1
/2 '
Lz | | Die Flanke des LZ/LZR-Pulses
LZR kann um +3/8 T variieren.
>400 ps
OP -
on L |
5000554C
Abb. 3-6: Zeitverhalten der Ausgangssignale
Analogausgang
Servoverstarker
Ausgang =10 V/1 mA
MO1 10k Q
(M02)] =17
4—7 !
[
|
LG| 1 |
L o
SD J
5000556C
Abb. 3-7: Beispiel flir eine Schnittstelle
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Anschluss Servomotor

3.2 Servomotor

3.2.1 Anschluss des Servomotors

ACHTUNG:
A/ i @ 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
Schaltkastens verbinden.

@ SchlieBen Sie die Kabel am Servoverstérker 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 mussen Sie den Servoverstarker uber die Erdung
des Schaltkastens erden. Siehe Abb. 3-8.

(® Bei Einsatz eines Servomotors mit Haltebremse ist diese Uber eine externe Spannungs-
quelle 24 V DC anzuschlieBBen.

Schaltschrank

Servoverstarker
Servomotor

@ ®

PE-Klemmen

S000557C

Abb. 3-8: Anschluss der Schutzleiter
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Servomotor Anschluss

3.2.2 Motoranschluss

Servomotorserie HC-KFS (B)/HC-MFS (B)

<«—— Leistungsanschluss
rot: Phase U
weil3: Phase V
schwarz: Phase W
grin/gelb: Schutzleiter

5000883C

Abb. 3-9: Servomotorserien HC-KFS (B) und HC-MFS (B)

[ |
1 2 3
MR [MRR| BAT
ohne Haltebremse mit Haltebremse
4 5 6
MD [MDR
7 8 9
O B |
P5 | LG [SHD
[s][e]
Encoderanschluss
Leistungsanschluss Leistungsanschluss
MR-PWCNK1 MR-PWCNK2
. . Kabel- . . Kabel-
Pin | Signal farbe Pin | Signal farbe
1 U Rot 1 U Rot
2 Vv Wei3 2 \Y Weil3
3 w Schwarz 3 w Schwarz
Schutz- - Schutz- "
4 leiter Grin/Gelb 4 leiter Grin/Gelb
5 B1O® —
6 B2@ —
Sicht auf die Crimpanschlisse
5000981C

Abb. 3-10: Anschliisse Versorgungsspannung, Encoder und Haltebremse

® 24 V DC polaritatsunabhangig
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Anschluss

Servomotor

Servomotorserie HC-SFS/HC-RFS

T— Leistungsanschluss

Bremsanschluss

Encoderanschluss

5000562C

Abb. 3-11: Servomotorserie HC-SFS/HC-RFS

Anschliisse
Servomotor
Leistungsanschluss Encoder Haltebremse
HC-SFS52
HC-SFS102 MR-PWCNS1 Im Leistungsstecker
HC-SFS152
HC-SFS202
€ |HC-sFs352 MR-PWCNS2
S MR-BKCN
Q | HC-SFS502
o) MR-J2CNS (Set)
¢ |HC-SFS702 MR-PWCNS3
>
§' HC-RFS103
HC-RFS153 MR-PWCNS1
HC-RFS203 Im Leistungsstecker
HC-RFS353
MR-PWCNS2
HC-RFS503
HC-SFS524
5 | HC-SFS1024 MR-PWCNS1 Im Leistungsstecker
£ [Ho-sFs1524
S |HC-SFS2024 MR-J2CNS (Set)
(%]
> | HC-SFS3524 MR-PWCNS2
8 MR-BKCN
< | HC-SFS5024
HC-SFS7024 MR-PWCNS3

Tab. 3-10: Schnittstellen fiir Versorgungsspannung und Encoder
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Servomotor

Anschluss

Encoder
MR-J2CNS (Set)

Haltebremse
MR-BKCN

Leistungs- Leistungs- Leistungs-
anschluss anschluss anschluss
MR-PWCNS1 MR-PWCNS2 MR-PWCNS3
Pin | Signal Pin | Signal Pin | Signal
A U A U A U
B \ B \ B \
C W o] W C w
o | s || o | S || o | Sehee
E — E B1®

F — F B2®

G B1O® G —

H B2®

Pin | Signal | Pin | Signal Pin | Signal

A MD K — A B1®
B MDR L — B B2O®
c MR M —
D | MRR | N SD
E — P —
F BAT R LG
G LG S P5
H — T —
J J—

5000898C

Abb. 3-12: Anschliisse Versorgungsspannung, Encoder und Haltebremse

® 24 v DC polaritatsunabhéngig

Bei den Motoren HC-SFS52B/102B/152B und den Motoren HC-RFS103B/153B/203B/
353B/503B ist der Anschluss fur die Haltebremse im Versorgungsspannungsstecker inte-

griert.
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Anschluss Interne Beschaltung und Bezugspunkt

3.3 Interne Beschaltung und Bezugspunkt
Servoverstéarker
24V DC
VDD
COM MBR

EM1_}N K,_

Digitale
Eingangsschnittstelle / SG

ausgang

} Differential-
max. 35 mA

Analog-
ausgang
} RS232C

Eingang
Encoder

S5000976C

Abb. 3-13: Interne Beschaltung und Bezugspunkt
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Erdung Anschluss

3.4 Erdung

GEFAHR:
@ Achten Sie auf korrekte Erdung von Servomotor und Servoverstérker.
® Zur Vermeidung eines elektrischen Schlags miissen Sie die Schutzleiterklemme
(PE) des Servoverstérkers, gekennzeichnet mit -, mit der Erdungsklemme des
Schaltkastens verbinden.

Schaltschrank
Spannungs- T |
versorgung
200-230 V Servoverstarker Servomotor
50 Hz
_\
o {Encoder]
N
T~ 2

S| <|c
W)

()]
S Schutzerde
Zg AnschlieBen!
o
»n

Schutzerde

5000983C

Abb. 3-14: Erdung

® Erden Sie das Buskabel direkt an der Steuerung! Damit reduzieren Sie den Einfluss exter-
ner Stdreinwirkungen. Eine weitere Moglichkeit, die Stéreinwirkungen zu reduzieren, ist
der Einbau von Filtern.
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Anschluss

Spannungsversorgung

3.5

Spannungsversorgung

GEFAHR:

Tritt an dem Servoverstérker ein Defekt auf, ist die Spannungsversorgung des Servo-
verstéirkers sofort auszuschalten.

Einschaltfolge

Schalten Sie die Spannungsversorgung unter Verwendung von Schaltschitzen auf die Klem-
men L1, L2 und L3 bzw. L1 und L2 bei einphasigem Anschluss.

Die Spannungsversorgung des Regelkreises an den Klemmen L11 und L21 sollte vor oder
gleichzeitig mit dem Einschalten der Hauptspannungsversorgung erfolgen. Ist die Hauptspan-
nungsversorgung an L1, L2 und L3 noch nicht eingeschaltet, wird im Anzeigefeld eine entspre-
chende Fehlermeldung ausgegeben. Bei Einschalten der Hauptspannungsversorgung an L1,
L2 und L3 erlischt die Fehlermeldung und der Servoverstarker arbeitet normal.

Das Schalten des Signals ,,Servo EIN“ kann nach 3 Sekunden nach Einschalten der dreipha-
sigen Spannungsversorgung erfolgen.

S MITSUBISHI ELECTRIC



Spannungsversorgung Anschluss

3.5.1

Anschlussbeispiel

Anschluss der 200-V-Servoverstarker

Anschlussbeispiele der ein- und dreiphasigen Spannungsversorgung sind in den folgenden Ab-
bildungen dargestellt:

RA ©) NO'T_-'ﬁUS EIN
Spannungs- T
versog%lén\g} gltOT-AUS MC H
50 Hz euerung
MC Servoverstraker
— > \ L1
_ S T~ Lo
L3
L11
L21
VDD
|: COM
NOTAUS | EM
SG
RS,
hd
5000977C

Abb. 3-15: Einphasiger Anschluss des Servoverstérkers

RA @ NOT'-_,'A_‘US EIN
_
Spannungs- NOT-AUS MC H
versorgung Steuerung
400 V
50 Hz N
MC Servoverstraker
—_— 1 I L1
! i
— :I , L2
N : \‘\ L3
Transformator L11
UE/Up = 400 V/230 V L1
I: VDD
14]\,\ COM
NOT-AUS | =M
SG
@
hd

S5000978C

Abb. 3-16: Dreiphasiger Anschluss des Servoverstérkers

) Konzipieren Sie den Spannungsversorgungskreis so, dass nach Auftreten eines Fehlers
der Steuerung eine Abschaltung der Versorgungsspannung (ber das Leistungsschitz
erfolgt.
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Anschluss

Spannungsversorgung

Anschluss der 400-V-Servoverstarker

RA NOT-AUS AUS EIN
m
o
i 5
Spannungs-
versorgung Transformator  Servoverstérker
400V HH——
50 Hz MG
L1— > - T
L2 — > i
L3 — N ™~
Leitungs-
Schutzschalter
Spannungs-— 24V/L11
versorgun :
24 \g/] DgE _— 0V/L21
|:\I P:EW
NOT-AUS G
VDD
l:COM

5001239C

Abb. 3-17: Servoverstdrker MR-J25-60B4 bis MR-J25-200B4

RA NOT-AUS AUS EIN

J\‘\_\'\_@

Spannungs-
versorgun Servoverstérker
4%08 ______ Transformator vov
50 Hz MG
L1— > T L1
L2 — > : £ L2
L3 — > T~ L3
Leitungs-
Schutzschalter
Svpearggrgnugnsélé \L ]2 24 V/L11
24V DCL™ 0V/L21

NOT-AUS |:\I ] EM1

SG

|:VDD

S001240C

Abb. 3-18: Servoverstédrker MR-J25-350B4 bis MR-J25-70084
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Spannungsversorgung Anschluss

Zeitdiagramm

~Servo EIN“-Befehl akzeptiert

|

Bs)

Steuerkreis AUS

. EIN ! __l
Hauptkreis 60 ms 10ms! | ., 60 ms

AUS — L

ServoEIN EIN ] R

(von der Steuerung) AUS

I
I
I
Leistungskreis und- EIN \
I
I
I

S5000979C

Abb. 3-19: Zeitdiagramm zur Einschaltung der Spannungsversorgung

NOT-AUS

Zur Sicherheit muss zwischen den Klemmen EM1 und SG immer ein NOT-AUS-Schalter in-
stalliert werden. Bei Unterbrechung des Kontakts wird der Servomotor auf eine im Gerét ein-
gebaute Widerstandsbriicke (Dynamic Brake) geschaltet und schnellstméglich zum Stoppen
gebracht. Gleichzeitig erscheint im Anzeigefeld die NOT-AUS-Meldung (E6).

Im normalen Betrieb darf die NOT-AUS-Schaltung nicht zum Stoppen und Einschalten des
Servomotors verwendet werden.

Servoverstarker

VDD
COM

I: I: EMA1
NOT-AUS
SG

5000980C

Abb. 3-20: NOT-AUS-Schaltung
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Anschluss

Zeitlicher Ablauf bei einer Alarmmeldung

3.6

Zeitlicher Ablauf bei einer Alarmmeldung

ACHTUNG:

Tritt ein Alarm auf, miissen Sie erst die Fehlerursache beseitigen. Vor dem Zuriickset-
zen der Alarmmeldung miissen Sie sich vergewissern, dass kein Startsignal gesetzt

und ein sicheres Wiederanlaufen des Servomotors gewéhrleistet ist.

Leistungskreis und
Steuerkreis

Hauptkreis
Wiederstansbremsung

Servo EIN
(von der Steuerung)

Alarm

Reset-Befehl
(von der Steuerung)

AEUIE l ] Spannung AUS fSpannung EIN
I m— 3 —
AUS — i
Akti i !
Inakt:x: | \ ( _—»| Bremsbetrieb X  [Bremsbetrieb
i > \ { |
EIN ( ‘; (
AUS _i [ I ]
a / \ \J
——<___NEIN JA \ NEIN X JA NEIN |
EIN . L1s I B
AUS s
‘ >50 ms >60 ms
ALARM Beseitigung der Fehlerursache
S000975C

Abb. 3-21: Zeitlicher Ablauf bei einer Alarmmeldung
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Servomotor mit elektromagnetischer Haltebremse Anschluss

3.7

Servomotor mit elektromagnetischer Haltebremse

A

ACHTUNG:

Fiihren 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.

EM1 RA Servomotor

NOT-AUS-Signal ML —

Dieser Kontakt ist bei ausgeschaltetem-
Servo EIN-Signal, bei einem Alarm
oder beim Bremssignal geéffnet

Elektro-
magnetische
Haltebremse

Anschlussdiagramm

Beachten Sie die folgenden Hinweise fir den Einsatz eines Servomotors mit elektromagneti-
scher Haltebremse.

ACHTUNG:

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

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

(@ Die elektromagnetische Haltebremse wird durch Ausschalten der Spannung aktiviert.
(® Schalten Sie das Signal SON aus, nachdem der Servomotor ausgelaufen ist.

Servomotor
Servoverstarker
RA EM1
B1
VDD
COMj T:IEI{]
RA
MBR D—0 |
1] U
4 24V DC B2

5000982C

Abb. 3-22: Anschlussdiagramm
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Anschluss

Servomotor mit elektromagnetischer Haltebremse

Einstellungsprozedur
Gehen Sie bei der Einstellung der elektromagnetischen Haltebremse wie folgt vor:

(@ Stellen Sie Gber Parameter 21 eine Zeitverzégerung (Tb) zwischen dem Einschalten der
elektromagnetischen Haltebremse und dem Abschalten des Leistungskreises ein, wie in
Abb. 3-23 dargestellt.

(@ Stellen Sie Uber Parameter 30 die Drehzahl ein, bei der die elektromagnetische Haltebremse
bei einem Alarm oder einem NOT-AUS aktiviert werden soll.

Zeitverlaufsdiagramme

«—— Leerlauf
Drehzahl Servomotor : //
0 U/min -
NS
(60ms) To
I
Hauptkreis EIN ! ; 3
as —— Lo S A
o — e | 1 Verzbgerungszeit der
elektromagnetische inaktiv (EIN) l ' elektromagnetischen
Haltebremse (MBR) i \ ( Haltebremse
aktiv (AUS) —M8MMm - — — — A\ —— — \+——
Servo EIN EIN ‘ ‘
(von der Steuerung)
AUS ———— —— - ——
S000801E

Abb. 3-23: Servo-Ein-Signal (von der Steuerung) EIN/AUS

Widerstandsbremsung
Drehzahl Servomotor 1_ Widerstand, elektromagnetische Haltebremse

1 I elektromagnetische Haltebremse
|

|
[ elektromagnetische
(10ms) ! | Haltebremse lésen (180ms)
RSLALLL P e\ L OUTTIS
J— ] | P
|
|
,
|

Hauptkreis EIN
AUS — —

(180ms)

| Verzégerungszeit der elektro-

elektromagnetische  inaktiv (EIN)
| magnetischen Haltebremse

Haltebremse (MBR)

inaktiv (AUS) — — —

I
|
I
! -
. I
NOT-AUS-SIgnaI inakti EIN
(von der Steuerung) inaktiv (EIN)

oder externes : o -
NOT-AUS-Signal (EM1) MKtV (AUS)

S000802E

Abb. 3-24: NOT-AUS-Signal von der Steuerung oder externes NOT-AUS-Signal (EM1)
EINJAUS
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Servomotor mit elektromagnetischer Haltebremse

Anschluss

Drehzahl Servomotor

Hauptkreis

elektromagnetische
Haltebremse (MBR)

Alarm

1— Widerstand, elektromagnetische Haltebremse
Mmagnetische Haltebremse

|
| |
|
(10ms) :« X
EIN ' :
|
AUS —— —:—
. . |
inaktiv (EIN) I Verzégerungszeit der
! elektromagnetischen Haltebremse
inaktiv (AUS) — — —
inaktiv (EIN)

inaktiv (AUS) — — — —

Widerstandsbremsung

S000803E

Abb. 3-25: Auftreten eines Alarms

Drehzahl Servomotor

Hauptkreis

elektromagnetische
Haltebremse (MBR)

Alarm

Leistungskreis und
Steuerkreis

(10ms) ||

15 bis 100 ms!

EIN ———

o

a1
|

Widerstandsbremsung
Widerstand, elektromagnetische Haltebremse
elektromagnetische Haltebremse

1
: Diese Zeit ist abhangig vom
| Betriebszustand des Servoverstérkers.

inaktiv (EIN)

aktiv (AUS) -

max. 10 ms
leax. 10 mS

| elektromagnetischen Haltebremse

| Verzdgerungszeit der

nein (EIN)

Wenn der Leistungskreis bei gestopptem Servomotor ausge-
schaltet wird und der Steuerkreis noch eingeschaltet sind, wird
die Warnmeldung E9 ausgegeben. Das Signal ALM wird nicht
ausgeschaltet.

S000804E

Abb. 3-26: Leistungskreis und Steuerkreis AUS

Drehzahl Servomotor

Hauptkreis

elektromagnetische

Haltebremse (MBR)

Alarm

Leistungskreis

e
\ T

15 ms oder gréBer |

Widerstandsbremsung
Widerstand, elektromagnetische Haltebremse
elektromagnetische Haltebremse

| Diese Zeit ist abhangig vom
| Betriebszustand des Servoverstarkers.

AUS

inaktiv (EIN)

max. 10 ms

. Verzbégerungszeit der

| elektromagnetischen Haltebremse

I PU—

aktiv (AUS) -

nein (EIN)

I Wenn der Leistungskreis bei gestopptem Servomotor ausge-

I schaltet wird und der Steuerkreis noch eingeschaltet sind, wird
die Warnmeldung E9 ausgegeben. Das Signal ALM wird nicht
ausgeschaltet.

S000899E

Abb. 3-27: Leistungskreis AUS (Versorgungsspannung des Steuerkreises bleibt erhalten.)
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Anschluss

Beispiele fur Standardschaltungen

3.8

HINWEIS

Beispiele fur Standardschaltungen

Im Folgenden ist jeweils eine Schaltung zu den 200-V- und 400-V-Servoverstarkern angege-

ben.

| Beachten Sie alle in diesem Kapitel bisher aufgefihrten Hinweise.

200-V-Servoverstarker

Abschaltung bei
Fehlermeldung

oder NOT-AUS
' MR-J2S-00B Servomotoren
® me | T T HC-KFS, HC-MFS
Spannungs- L1 1>
versorgung , -
L3 1>
]
| —
________ N Optionaler = r
L N Bremswiderstand - — — m} O [cn2 T 11 A
i (Anschluss einer Iﬁo b F 19| PS 1
[ Bremseinheit bei ||_J 11 | LG =
[ sp Verstarkernab  f——0P I o Tes [P
500B wie links [N T[T
dargestellt) 12{la =TT - -
MR-BAT |18 | P5 — f =
2 [ LG H—— 8|LG |[8| LG
7 | MR H [ : “ 1|mr|[1] MR x
17 |MRR T 1 2 [MRR||2|MRR 8
CONt |6 [MD I |1 4|mD || 4] MD O
16 JMOR I I 5 [MDRY|| 5 |MDR &
Kabel MR-J2HBUSCIM-A 9 |BAT [
mit CN1A verbinden 1|LG [l )‘ |1 3 |BAT || 3| BAT
S —
pLate] sp 9|sp||9] sp
5] 6 |CNT||6|CNT ~—
‘o @lcNs I
Steuerung z 2w [
) GND 7
7D : e P T Teo @ Pe
= 2 |R0 | || | |I[[eND
e Yhax T5m Servomotoren
A171SH { HC-SFS, HC-RFS
A172SH 20 |EM1 —
A173UH SG (317
max. 10 m
13 |MBR RA
5 |COM (20c)
10 [voo | J
4 _|mO1 Monitorausgabe 1
1 LG 10 kQ
14 [mo2 Monitorausgabe 2
1 | LG 10 kQ
5 | A Encoder A-Phasen-
16 | LAR Impuls <
7 | B ﬁ Encoder B-Phasen- &l
17 |LBR Impuls TR el o«
8 | Lz 1l f =
:LEJ‘_—L‘: Encoder Z-Phasen- 17 [MRR| D| A
18 | LZR — Impuls 6 | MD A 9
fis) PLATE | SD _/rrﬁax.2m 16 |MDR| E %
z CS1 9 |BAT F
z
Kabel MR-J2HBUSCIM i 59 o (RIS ] G|
Verbindung von 2 - bLaE| SD —N|
Verstérkern < MR-J25-0B — M
B |Z
o csi Q
:
e/
< MR-J2S-00B
%1 z
Abschl iderstand g
schlusswiderstan o
MR-A-TM 0( g &) P Y10

S001011C

Abb. 3-28: Standardanschluss der 200-V-Verstéarker
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Beispiele fur Standardschaltungen Anschluss
400-V-Servoverstarker
Abschaltung bei Fehlermeldung
oder NOT-AUS
l MR-J2S-00B4 Servomotoren
® me | T HC-SFS
Spannungs- L1 —
versorgung | ,
L3 —
]
|
———————— oN Optlonaler | __
.’"; Bremswiderstand = o | (T T1
i (Anschluss einer | | | [N
o . Bremseinheitbei '¢_ = | 1
”””” P Verstarkern ab | T [r I
35084 wie links be——— [ b—r—— 1
9 ) MR-BAT |18 ] PS5 + f H Is]
2 | LG H—— R
TRl 1] o]
e LL | 1] b &
R H A
CON1 | 6 [MD I | Al o
16 VDRI | N LI
Kabel MR-J2HBUSCIM-A 9 |BAT + ( - lF| W
mit CN1A verbinden 1 e H— HL G|
pLate] sp [t — — M INJ
M
X o . © |cn3 \ J
Steuerung g (5] 12 [ TxD
: |:| :: 11 [ LG
= 2 RxD
1[G
A171SH
A172SH 20 [EM1 —
A173UH 3 s 00
max. 10 m
T 1
13 |MBR RA
5 |COM 00
10 [voo | ]
4| MmOt lﬂ ' Monitorausgabe 1
1| LG g 10 kQ
14 |MO2 ® Monnorausgabez
1| LG
s 1A :Encolder A-Phasen-
16 | LAR mpuls
7 | B ﬁ Encoder B-Phasen-
17 | LBR = Impuls
8 | Lz :{.‘ﬁ: Encoder Z-Phasen-
18 | LZR — Impuls
o PLATE | SD —{axlzm
:‘:C 0 ost f
Kabel MR-J2HBUSCIM o] 0
. N %
Verbindung von 2
Verstarkern <MR-J2SIB4
P4
:: o cst
et D
[ g | @
<MR-J2S-00B4
‘:1 z
Abschl iderstand 8
schlusswiderstan o
A~ N
M o |z 00
5001255C
Abb. 3-29: Standardanschluss der 400-V-Verstérker
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Beispiele fur Standardschaltungen

/N

GEFAHR:
@ Achten Sie auf korrekte Erdung von Servomotor und Servoverstérker.
Zur Vermeidung eines elektrischen Schlags miissen Sie die Schutzleiterklemme (PE)

des Servoverstérkers, gekennzeichnet mit -, mit der Erdungsklemme des Schaltka-
stens verbinden.

ACHTUNG:

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

© Verfiigt die Steuerung iiber keine NOT-AUS-Funktion, muss ein externer NOT-AUS-
Schalter eingesetzt werden.

Hinweise zu Abb. 3-28 und Abb. 3-29:

@ Die gezeigte Beschaltung der Klemmen fiir den optionalen Bremswiderstand gilt ausschlieBlich fiir
die Servoverstarker MR-J2S-350B oder kleiner und MR-J2S-200B4 oder kleiner. Eine genaue
Beschreibung zur Beschaltung der Klemmen fiir andere Leistungsklassen finden Sie in Tab. 3-4 und
Tab. 3-5.

@ Die Stecker CN1A, CN1B, CN2 und CN3 haben die gleiche Form. Eine falsche Belegung der
Schnittstellen kann zum Kurzschluss und zur Zerstérung der Ein-/Ausgéange fihren.

@ Der Summenstrom der externen Relais darf maximal 80 mA betragen. Ubersteigt der Summenstrom
diesen Wert, miussen Sie zusétzlich eine externe Spannungsversorgung vorsehen.

@ Vor der Betriebsaufnahme muss das externe NOT-AUS-Signal (EM1) eingeschaltet werden (Offner).
Durch die Einstellung des Parameters 23 auf ,,0001“ kann der externe NOT-AUS-Schalter deaktiviert
werden.

© Die maximal zulassige Gesamtlange der Kabel MR-J2HBUS M-A und MR-J2HBUS M ist 30 m.
Verwenden Sie in Steckerndhe eine Kabelschelle oder Datenfilter (3—4 in Reihe) zur besseren
Stérunterdriickung.

© Ab Achse 2 wird der Motoranschluss nicht mehr gezeigt.

@ Es kénnen bis zu 8 Stationen (n = 0-7) angeschlossen werden. Verstérker der Serie MR-H-B kénnen
am selben Bus betrieben werden (anderes Anschlusskabel).

@ Zzur Terminierung muss der Anschluss CN1B des letzten Servoverstérkers mit dem Abschlusswider-
stand MR-A-TM bestlickt werden.

@ Gilt nur fiir Servomotoren mit elektromagnetischer Haltebremse.

® Bei Servoverstarker des Typs MR-J2S-70B oder kleiner ist ein 1-phasiger Anschluss an 230 V AC
Uber L1 und L2 méglich. L3 darf in diesem Fall nicht angeschlossen werden.
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Einstellung der Stationsnummer Anschluss

3.9 Einstellung der Stationsnummer

Die Stationsnummer des Servoverstarkers wird (iber den Codierschalter CS1 eingestellt. Be-
achten Sie, dass eine einmal vergebene Stationsnummer nicht ein zweites Mal fir einen an-
deren Servoverstarker vergeben werden kann. Bei einer solchen Einstellung ist ein ordnungs-
gemaBer Betrieb nicht gewéhrleistet. Bei Ausfiihrung des Testbetriebs Uber die Setup-Software
ist der Codierschalter auf ,F“ einzustellen.

HINWEIS Die Uber den Codierschalter eingestellte Stationsnummer muss der in der Steuerung fest-
gelegten Stationsnummer entsprechen.

Abb. 3-30:
Codierschalter zum Einstellen der

229 Stationsnummer
1©):
)

S5000972C

Einstellung Beschreibung Abb. 3-31:

0 Station 1 Einstellung der Stationsnummer
Station 2
Station 3
Station 4
Station 5
Station 6
Station 7
Station 8

M [ MOO|W|(>»|lo|o(N|oja|h|lw|Nd]|=

Testbetrieb oder Maschinen-
analyse (siehe Abschn. 4.6.2)
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Prafpunkte vor der Inbetriebnahme Betrieb

4 Betrieb

4.1 Prufpunkte vor der Inbetriebnahme

Anschluss
Prafen Sie vor der ersten Inbetriebnahme die folgenden Punkte:

® Die Spannungsversorgung ist an den Leistungsklemmen (dreiphasig: L1, L2, L3, L11, L21/
einphasig: L1, L2, L11, L21) des Servoverstarkers korrekt angeschlossen.

® Die Klemmenbelegung (U, V, W) des Leistungsausgangs am Servoverstarker stimmt in der
Phase mit der Klemmenbelegung (U, V, W) des Leistungseingangs am Servomotor Uberein.

200-V-Servoverstarker 200-V-Servoverstarker 400-V-Servoverstarker

MR-J2S-0IB4

1-phasiger Anschluss 3-phasiger Anschluss 3-phasiger Anschluss

S5001257C

Abb. 4-1: Anschluss

@ Die Leistungsklemmen flr den Servomotor (U, V, W) sind nicht mit den Leistungsklemmen
des Servoverstarkers (L1, L2, L3) kurzgeschlossen.

Servoverstarker

5000582C

Abb. 4-2: Kurzschluss

@ Servoverstarker und Servomotor sind sicher geerdet.
@ FUr den Einsatz eines optionalen Bremswiderstandes oder einer Bremseinheit

— muss bei den Servoverstarkern MR-J2S-350B oder kleiner sowie MR-J2S-200B4 oder
kleiner die Kabelbrilicke Uber den Klemmen D-P entfernt sein.

— muss bei den Servoverstarkern MR-J2S-500B oder gréBer sowie MR-J2S-350B4 oder
gréBer der interne Bremswiderstand von den Klemmen P-C abgeklemmt sein.
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Betrieb

Prafpunkte vor der Inbetriebnahme

® Am Stecker CN3 darf keine Spannung von mehr als 24 V DC anliegen.
® Die Signale SD und SG am Stecker CN3 durfen nicht kurzgeschlossen werden.

S SD
N/
SG

Servoverstarker

$000583C

Abb. 4-3: Kurzschluss von SD und SG

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

@® Stecker CN1A ist mit dem Buskabel an die Steuerung oder an den vorhergehenden
Servoverstarker angeschlossen. Stecker CN1B ist mit dem nachfolgenden Servoverstérker
oder dem Abschlusswiderstand (MR-A-TM) verbunden.

Stationshummer

Die Stationsnummer muss der in der Steuerung festgelegten Einstellung entsprechen (siehe

Abschn. 3.9).

Parameter

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

ware.

Umgebung

Prafen Sie vor der ersten Inbetriebnahme den folgenden Punkt:

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

Betrieb

4.2

Inbetriebnahme

GEFAHR:

@ Bedienen Sie die Schalter nicht mit feuchten Hianden. Es besteht die Gefahr, dass
Sie einen elektrischen Schlag erhalten.

® Die Servoverstérker diirfen nicht mit demontierter Frontabdeckung betrieben wer-
den. Es besteht die Gefahr eines elektrischen Schlages durch spannungsfiihrende
Teile.

® Die Frontabdeckung darf bei eingeschalteter Spannungsversorgung oder wiahrend
des Betriebes nicht geéffnet werden. Es besteht die Gefahr, dass Sie einen elektri-
schen Schiag erhalten.

® Uberpriifen Sie vor der Inbetriebnahme die Einstellung der Parameter. Durch falsche
Einstellung der Parameter kénnten einige Maschinen unerwartete Bewegungen
ausfiihren.

@ Beriihren Sie bei eingeschalteter Spannungsversorgung oder kurz nach Ausschal-
ten der Spannungsversorgung nicht die Kiihlrippen des Servoverstérkers, den
Bremswiderstand, den Servomotor oder andere Bauteile. Diese kénnen sehr heif3
sein, so dass es zu Verbrennungen kommen kénnte.

4.2.1

Vorgehensweise bei der Inbetriebnahme

Einschalten der Spannungsversorgung

Nach Anlegen der Versorgungsspannung wird der Steuerkreis aktiviert. Auf der Anzeige des
Servoverstérkers erscheint ,d1“ (fir die erste Achse).

Im System der Absolutwert-Positionserkennung fuhrt 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 Kapazitdt des Encoders
bedingt und kein Fehler. Die Fehlermeldung kann dadurch behoben werden, dass die Span-
nungsversorgung wahrend des Alarmstatus einige Minuten eingeschaltet bleibt und anschlie-
Bend aus- und wieder eingeschaltet wird.

Weiterhin kann es im System der Absolutwert-Positionserkennung beim Einschalten der Span-
nungsversorgung bei Drehzahlen ab 500 U/min zu Positionsabweichungen aufgrund externer
Krafteinwirkungen o. A. kommen. Deshalb muss die Spannungsversorgung wahrend eines
Motorstopps eingeschaltet sein.

Parametereinstellung

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

Pr.-Nr. |Bedeutung Einstellung |Beschreibung
. Vorwértsdrehung erfolgt in Richtung steigender
7 Drehrichtung des Servomotors 0 Adressen
8  |Auto-Tuning OO0 | Aktiviert
9  |Ansprechverhalten s |Langsames Ansprechverhalten (Grundeinstellung)

Tab. 4-1: Einstellwert und Regelfunktion

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

Servo einschalten

Gehen Sie beim Einschalten des Servoverstérkers 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 verriegelt.

Referenzpunkt einstellen

Stellen Sie vor Ausflihrung eines Positioniervorgangs den Referenzpunkt ein.

Stopp

In folgenden Féllen wird der Betrieb des Servoverstarkers und des Servomotors unterbrochen.
Verfligt der Servomotor (iber eine elektromagnetische Haltebremse, siehe Abschn. 3.7.

Bedingung Stoppverhalten

Der Leistungskreis wird abgeschaltet und
der Servomotor lauft aus.

Der Leistungskreis wird abgeschaltet und
der Motor Uber den internen Brems-
widerstand gestoppt. Die Fehlermeldung der
Steuerung E7 erscheint.

Der Leistungskreis wird abgeschaltet und
Auftreten eines Fehlers der Motor Uber den internen Bremswider-
stand gestoppt.

Servoverstarker Der Leistungskreis wird abgeschaltet und
Externer NOT-AUS-Schalter (EM1) wird |der Motor tiber den internen Bremswider
betétigt. stand gestoppt. Die Fehlermeldung ,Servo
NOT-AUS* E6 erscheint.

~Servo AUS“-Befehl

Steuerung
,NOT-AUS“-Befehl

Tab. 4-2: Stoppverhalten
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Anzeige und Betrieb Betrieb

4.3 Anzeige und Betrieb

4.3.1 Flussdiagramm der Anzeige

Die Einstellung der Parameter, die Anzeige der Achsennummer sowie Diagnose- und Status-
anzeige erfolgen Uber das Anzeigefeld an der Frontseite des Servoverstarkers (2-stellige 7-
Segment-LED).

Spannungsversorgung des Servoverstérkers EIN

Wartestatus bis zum
Einschalten der
Spannungsversorgung
der Steuerung

Spannungsversorgung des Servoverstérkers EIN

v
N’ o M
o
]
(D
Dat t h

i

-
7 4
1
‘ ‘ ' Bei einem NOT-AUS-Befehl oder einem

-

— L externen NOT-AUS _______
i
” o
Betriebsbereitschaft AUS :
siehe ‘ ' Servo AUS
Hinweis ‘:‘ | v
O - O 4
‘ ' oder '- ‘-

Betriebsbereitschaft EIN

|

‘- Betriebsbereitschaft EIN

I

I

1

|

1

I

I

i

" NOT-AUS-Befehls oder
H eines externen NOT-AUS
I
I
|
1
|
I
|
I
I
I
I
|
|
|

siehe Servo AUS

Bei Auftreten | Hinweis | § ]
eines Alarms< et
erfolgt eine
Alarmmeldung.

|
i
i
i
i
(
i
i
i
i
i
i
0
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Normalbetrieb
-
Spannungsversorgung der Steuerung AUS
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) - HINWEIS: Die rechte Stelle der Anzeige b1,
Spannungsversorgung der Steuerung EIN ) [N c1 und d1 gibt die Stationsnummer
an (hier: Station 1).

5000984C

Abb. 4-4: Flussdiagramm der Anzeige
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Betrieb

Anzeige und Betrieb

4.3.2

Statusanzeige.

Anzeige

Status

Beschreibung

AA

Initialisierung

Der Servoverstarker wurde eingeschaltet, wahrend die
Steuerung ausgeschaltet war.

Ab

Initialisierung

® Die Steuerung wurde ausgeschaltet, wahrend der
Servoverstarker eingeschaltet war.

® Die in der Steuerung festgelegte Stationsnummer stimmt
nicht mit der iber den Codierschalter CS1 des Servo-
verstarkers eingestellten Stationsnummer Ulberein.

® Es ist ein Fehler des Servoverstarkers oder ein Kommu-
nikationsfehler mit der Steuerung aufgetreten. In diesem
Fall &ndert sich die Anzeige: Ab — AC — Ad — Ab.

® Die Steuerung arbeitet fehlerhaft.

AC

Initialisierung

Start der Datenuibertragung zwischen Steuerung und
Servoverstarker

Ad

Initialisierung

Empfang der Initialisierungs-Parameter von der Steuerung

AE

Initialisierung abgeschlossen

Abschluss des Datenaustausches mit der Steuerung zur
Initialisierung

Empfang des Signals ,Betriebsbereitschaft AUS" von der

b#t @ Betriebsbereitschaft AUS Steuerung

a# @ Servo EIN Empfang des Signals ,Servo EIN“ von der Steuerung

c#@ Servo AUS Empfang des Signals ,Servo AUS" von der Steuerung

@ Alarm-/Warnmeldung Anzeige der Nummer der Alarm-/Warnmeldung

88 CPU-Fehler —

bo. @ Tipp-Betrieb, Positionierbetrieb, Programmbetrieb, erzwun-
: genes Ausgangssignal

b#. © Testbetrieb @

d#. @ Betrieb ohne Servomotor

c#. @

Tab. 4-3: Statusanzeige

® Das Zeichen ,#* ist ein Platzhalter fur die Ziffern 0 bis 8. Die Bedeutung der Ziffern finden
Sie in Tab. 4-4

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

® zur Ausfuhrung der Funktionen ist die Setup-Software erforderlich.

Beschreibung

Tab. 4-4:

o

Testbetrieb

Bedeutung des Zeichens ,#"

—_

Station 1

Station 2

Station 3

Station 4

Station 5

Station 6

Station 7

O |IN|oO|a|~|WO|N

Station 8
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Testbetrieb

Betrieb

4.4

Testbetrieb

ACHTUNG:

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

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

HINWEIS

Mit Hilfe eines Personalcomputers und der Setup-Software kébnnen Funktionen wie Tipp-Be-
trieb, Positionierung, Betrieb ohne Servomotor und erzwungenes Ausgangssignal ausgefihrt
werden, ohne die Steuerung anzuschlieBen.

Der Systemaufbau ist entsprechend Abb. 3-28 und Abb. 3-29 vorzunehmen.

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

® JOG-Vorschub

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 moglich.

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

Grundeinstellung Einstellbereich
Drehzahl [U/min] 200 0 bis 5175
Beschleunigungs-/Verzégerungszeit [ms] 1000 0 bis 20000
Tab. 4-5: Einstellung fiir den Tipp-Betrieb
Funktion Schaltflache
Start Vorwartsdrehung Forward
Start Ruckwartsdrehung Reverse
Stopp Stop

Tab. 4-6: Steuerung des Tipp-Betriebs
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Betrieb

Testbetrieb

® Positionierung

Positioniervorgange kénnen auch ohne Steuerung ausgefiihrt werden. Die Positionierung ist
unabhéngig von der Betriebsbereitschaft des Servoverstarkers und ohne angeschlossene
Steuerung méglich.

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

Bezeichnung Voreinstellung Einstellbereich
Verfahrweg [Impulse] 131072 0 bis 9999999
Drehzahl [U/min] 200 0 bis 5175
Beschleunigungs-/Verzégerungszeit [ms] 1000 0 bis 20000

Tab. 4-7: Einstellungen fiir die Positionierung

Funktion Schaltflache
Start Vorwartsdrehung Forward
Start Ruckwartsdrehung Reverse
Pause Pause

Tab. 4-8: Steuerung der Positionierung

® Programmbetrieb

Im Programmbetrieb kdnnen 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 Gber das Menl der Setup-Software..

Funktion Schaltflache
Start Start
Stopp Reset

Tab. 4-9: Steuerung des Programmbetriebs
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Testbetrieb Betrieb

@® 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. Beim Betrieb ohne Servomotor muss der Ser-
voverstarker an die Steuerung angeschlossen sein.

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

Die Steuerung des Betriebs ohne Servomotor erfolgt Giber das Men( der Setup-Software..

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

Tab. 4-10: 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 (20)

Kontakt zur Batterie unterbrochen (92)

Alle anderen Fehlermeldungen entsprechen denen bei angeschlossenem Servomotor.

® Erzwungenes Ausgangssignal

Das Ausgangssignal kann unabhéngig vom Status des Servomotors ein- oder ausgeschaltet
werden. Diese Funktion wird z. B. zum Prifen der Signalleitungen verwendet.

Verwenden Sie zur Ausfihrung der Funktion die Setup-Software.
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Betrieb Testbetrieb

4.4.1 Vorgehensweise beim Testbetrieb

Tipp-Betrieb, Positionierung, Programmbetrieb, erzwungenes Ausgangssignal
(@ Schalten Sie die Spannungsversorgung aus.

@ Stellen Sie den Codierschalter CS1 auf ,F*.
Ist Gber den Codierschalter die Stationsnummer eingestellt und der Betrieb wird Uber die
Steuerung ausgefihrt, erscheint zwar das Menu des Testbetriebs auf dem Bildschirm des
Personalcomputers, es wird aber keine Funktion ausgefuhrt.

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

(I "
| [ O

Mt 1
T;Dezimalpunkt blinkt

@ Fihren Sie nun den Betrieb lber den Personalcomputer aus.

Betrieb ohne Servomotor
() Schalten Sie die Spannungsversorgung aus.

@ Fihren Sie nun den Betrieb ohne Servomotor Giber den Personalcomputer aus. Auf dem
Servoverstarker erscheint folgende Anzeige:

*

Ti Dezimalpunkt blinkt
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Parameter Betrieb

4.5 Parameter

Ist der Servoverstérker an die Steuerung angeschlossen, werden die Parameter auf die Werte
der Steuerung gesetzt. Ein Ausschalten und anschlieBendes Wiedereinschalten der Span-
nungsversorgung deaktiviert die Uber die Setup-Software eingestellten Parameterwerte und
aktiviert die Parameter der Steuerung.

HINWEISE Die herstellerspezifischen Parameter dlrfen ausschlieBlich auf die Werkseinstellung gesetzt
werden.

In Abhangigkeit der Steuerung dirfen einige Parameter nicht eingestellt werden. Weiterhin
kann der Einstellbereich mancher Parameter in Abhéangigkeit von der verwendeten Steue-
rung variieren. Detaillierte Informationen finden Sie im Handbuch der Steuerung.

4.5.1 Schreibschutz fiir Parameter

Die Freigabe des Zugriffs auf die Parameter wird Gber Parameter 40 (Schreibschutz der Para-
meter) festgelegt. Nach der Einstellung von Parameter 40 schalten Sie die Spannungsversor-
gung einmal aus und wieder ein, um die Einstellung zu aktivieren.

Die folgende Tabelle gibt einen Uberblick tber die Einstellung des Parameters 40:.

Einstellwert Funktion Betrieb Giber Steuerung Betrieb Giber Setup-Software
0000 Lesen . )
o - Parameter Nr. 1 bis Nr. 39 Parameter Nr. 1 bis Nr. 11 und Nr. 40
(Initialwert) Schreiben
Lesen .
000A - Parameter Nr. 1 bis Nr. 39 Parameter Nr. 40
Schreiben
Lesen . Parameter Nr. 1 bis Nr. 40
000C - Parameter Nr. 1 bis Nr. 39 -
Schreiben Parameter Nr. 1 bis Nr. 11 und Nr. 40
Lesen . .
000E - Parameter Nr. 1 bis Nr. 39 Parameter Nr. 1 bis Nr. 40
Schreiben
Lesen Parameter Nr. 1 bis Nr. 40
100E - Parameter Nr. 1 bis Nr. 39 !
Schreiben Parameter Nr. 40

Tab. 4-11: Parameterzugriff
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Betrieb Parameter
4.5.2 Ubersicht der Parameter
. Werks- . . Benutzer-
Funktion Nr. |Symbol |Name einstellung @ |Einheit einstellung
1 AMS @ [Auswanhl Absolutwertsystem 0000 —
Auswabhl optionaler Bremswider-
2 |REGP | and 0000 —
3 |— 0080 —
4 |— Reserviert 000 —
5 |— 1 —
Grund- 6 |FPB® |Anzahl der Riickmeldeimpulse 0 —
parameter 7 |PoL® |Drehrichtung 0 —
8 |ATU Auto-Tuning 0001 —
9 |[RSP Ansprechverhalten des Auto-Tunings |0005 —
Drehmomentbegrenzung
10 |TLP %
0 Vorwartsdrehung @ 800 A
Drehmomentbegrenzung o
11 |TLN Riickwértsdrehung ® 800 o
12 |GD2 Massentragheitsverhaltnis 7,0
Verstérkungsfaktor
13 |PG1 Lageregelkreis 1 35 rad/s
Verstarkungsfaktor
14 VG Drehzahlregelkreis 1 177 rad/s
15 |pG2 Verstérkungsfaktor 35 rad/s
Lageregelkreis 2
Verstérkungsfaktor
16 |VG2 Drehzahlregelkreis 2 817 rad/s
I-Verstarkungsfaktor
17 |Vic Drehzahlregelkreis 48 ms
Kalibrierungs- Filter zur Unterdriickung .
parameter 18 |NCH mechanischer Resonanzen 0000
+Feed Forward® Verstarkungs- o
19 |FFC faktor 0 Yo
20 |INP Schaltschwelle ,In Position® 100 Impulse
21 |MBR Schaltverzégerung Haltebremse 0 ms
22 |MOD Funktionswahl Analogausgang 0001 —
23 |op1 @ |Funktionswahl 1 0000 —
24 |op2 @ |Funktionswahl 2 0000 —
o5 |LPF Tiequssfil_ter zur Unterdriickung 0000 _
von Vibrationen
26 |— Reserviert 0 —
Tab. 4-12: Ubersicht der Parameter (1)
4-12 S MITSUBISHI ELECTRIC



Parameter Betrieb

Funktion Nr. |Symbol |Name :ilre'lgl’::l-lung @ |Einheit Ei?ir;:lélzﬁl:g
27 |MO1 Offset Analogausgang 1 0 mV
28 |MO2 Offset Analogausgang 2 0 mV
29 |— Reserviert 0001 —
30 (ZSP Drehzahl ,,0“-Meldung 50 U/min
31 |ERZ Schaltschwelle Schleppfehler 80 0,1xU
32 |OP5 Funktionswahl 5 0000 —
33 |oP6 @ |Funktionswahl 6 0000 —
ggrs:r:i;ter 34 |VPI Umschaltschwelle PI-/PID-Regelung |0 Impulse
35 |— Reserviert 0 —
36 |vDC Er-;serstérkungsfaktor Drehzahlregel- 080 _
37 |— Reserviert 0010 —
38 |[ENR® |Aufldsung Encodersimulation 4000 Impulse/U
39 |— Reserviert 0 —
40 [BLK® |[Schreibschutz 0000 —

Tab. 4-12: Ubersicht der Parameter (2)

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

@ Die Werte entsprechen den Werkseinstellungen des Servoverstarkers. Ist der Servover-
stérker an die Steuerung angeschlossen, werden die Parameter beim Einschalten der
Spannungsversorgung auf die Werte der Steuerung gesetzt.

® Das Einstellen oder Andern der Werte iiber die Software des Motion Controllers ist nicht
moglich.
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Betrieb

Parameter

4.5.3 Beschreibung der Parameter:
Werks- Lo . .
Nummer Symbol einstellung Einheit Einstellbereich
1 AMS © 0000 Siehe Beschreibung
Auswahl Absolutwertsystem
Auswahl des Absolutwertsystems zur Positionierung
L Positionierung
0: Standard (inkremental)
1: Absolutwertsystem
2 REG @ 0000 Siehe Beschreibung
Auswahl optionaler Bremswiderstand
200-V-Servoverstarker 400-V-Servoverstarker
Auswahl des optionalen Auswahl des optionalen
Bremswiderstandes Bremswiderstandes
00: keiner 00: keiner
01: FR-RC, FR-BU 01: FR-RC-HLJ, FR-BU-HL]
05: MR-RFH220-40 80: MR-RB3H-4
08: MR-RFH400-13 81: MR-RB5H-4/MR-PWR-T-600-80
09: MR-RFH400-13 82: MR-RB3G-4
0B: MR-RFH400-6,7 83: MR-RB5G-4/MR-PWR-T-600-47
0C: MR-RFH400-6,7 84: MR-RB34-4
10: MR-RFH75-40 85: MR-RB54-4/MR-PWR-T-600-26
11: MR-RFH75-40 86: MR-RB1L-4/MR-PWR-T-150-270
87: MR-RB3M-4/MR-PWR-T-400-120
ACHTUNG:
Eine falsche Einstellung kann zur Uberhitzung des Bremswiderstandes fiihren. Brandgefahr!
HINWEIS:
Wenn der eingestellte Bremswiderstand nicht zum Servoverstarker passt, wird ein Parameterfehler (37) angezeigt.
3 0080
Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.
4 0000
Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.
5 1
Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.
Tab. 4-13: Detaillierte Ubersicht der Parameter (1)
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Parameter

Betrieb

Werks- S . .
Nummer Symbol einstellung Einheit Einstellbereich
6 FBP © (i} Siehe Beschreibung

Anzahl der Rickmeldeimpulse

Einstellung der Anzahl der Impulse pro Motorumdehung in der Steuerung

Aus dieser Einstellung werden Motorinformationen wie der Wert der Riickmeldeimpulse, die aktuelle Position, die
Regelabweichung (in Impulsen) und die Position innerhalb einer Motorumdrehung abgeleitet.

Einstellung Anzahl der Riickmeldeimpulse

0 16384

1 8192

6 32768

7 131072

255 Abhéngig von der Anzahl der Motorimpulse
HINWEIS:

Ubersteigt der eingestellte Wert die Aufldsung des Servomotors, wird die Auflésung automatisch gesetzt.

7 poL @ ()} Siehe Beschreibung

Auswahl der Drehrichtung
Legt die Drehrichtung des Servomotors fest

0: Vorwartsdrehung mit ansteigenden Adressen
1: Rickwértsdrehung mit ansteigenden Adressen

Vorwértsdrehung

Ruckwartsdrehung

8 ATUO 0001 Siehe Beschreibung

Auto-Tuning
Auswahl der Einstellmethode fir die Verstarkungen im Auto-Tuning-Modus

L Einstellung Einstellmethode Beschreibung
0 Interpolation Nur Verstérkung fur Dreh-
P zahlregelkreis 1 (Pr. 13)
. Ausfihrung fir Lage- und
1 Auto-Tuning 1 Drehzahlregelkreis
Einstellung des Massentrag-
P heitsverhaltnisses (Pr. 12)
3 Auto-Tuning 2 Das Ansprechverhalten kann
verandert werden.
4 Manuelle Einstellmethode 1 |Einfacher Abgleich
2 Manuelle Einstellmethode 2 Manu"eller Abgleich aller
Verstarkungsfaktoren

Tab. 4-13: Detaillierte Ubersicht der Parameter (2)
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Betrieb

Parameter

Werks- n . n .
Nummer Symbol einstellung Einheit Einstellbereich
9 RSP 0005 Siehe Beschreibung
Ansprechverhalten

Einstellung des Ansprechverhaltens des Auto-Tunings

L Wert Ansprechverhalten Resonanzirequenz

der Maschine

Langsam 15 Hz
20 Hz
25 Hz
30 Hz
35 Hz
45 Hz
55 Hz
Mittel 70 Hz
85 Hz
105 Hz
130 Hz
160 Hz
200 Hz
240 Hz
Schnell 300 Hz

MMO|O|W|>|o|o|N|lo|jo[d|w|[Nd|=

10 TLP 300 % 0-500

Drehmomentbegrenzung Vorwartsdrehung

Das maximale Drehmoment entspricht 100 %.

Der Parameter dient zur Begrenzung des Drehmomentes im generativen Betrieb bei Vorwartsdrehung und im
regenerativen Betrieb bei Riickwértsdrehung.

In einem anderen Betriebsmodus als dem Testbetrieb der Setup-Software ist die Drehmomentbegrenzung der
Steuerung wirksam.

11 TLN 300 % 0-500

Drehmomentbegrenzung Ruckwartsdrehung

Das maximale Drehmoment entspricht 100 %.

Der Parameter dient zur Begrenzung des Drehmomentes im generativen und regenerativen Betrieb bei Vorwérts-
drehung.

In einem anderen Betriebsmodus als dem Testbetrieb der Setup-Software ist die Drehmomentbegrenzung der
Steuerung wirksam.

12 GD2 7,0 0-300,0

Massentragheitsverhéltnis
Dient zur Einstellung des Verhaltnisses der Massentragheit zwischen Motor und Last
Bei eingestelltem Auto-Tuning 1 und bei Interpolation wird dieser Parameter automatisch gesetzt.

13 PG1 35 rad/s 4-2000

Verstarkungsfaktor Lageregelkreis 1
Bei eingeschaltetem Auto-Tuning 1 oder 2 (Parameter 8) optimiert sich dieser Parameter kontinuierlich selbst

(keine Funktion bei ausgeschaltetem Auto-Tuning).

Tab. 4-13: Detaillierte Ubersicht der Parameter (3)
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Parameter

Betrieb

Werks- S . .
Nummer Symbol einstellung Einheit Einstellbereich
14 VG1 177 rad/s 20-5000

Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis 1
Ist das Auto-Tuning 1 oder 2 (Pr. 8) oder der Interpolationsmodus angewéhlt, optimiert sich dieser Parameter

automatisch. Ist das Auto-Tuning oder der Interpolationsmodus abgewabhlt, so sollte dieser Parameter nicht gean-
dert werden. Ein gréB3erer Wert erhéht das Ansprechverhalten, kann aber zu Vibrationen fihren.

15 PG2 35 rad/s 1-1000

Verstarkungsfaktor Lageregelkreis 2

Erhdhen Sie diesen Wert, um das Ansprechverhalten des Lageregelkreises zu erhéhen. Ein gréBerer Wert erhéht
das Ansprechverhalten, kann aber zu Vibrationen fiihren.

Ist das Auto-Tuning 1 oder 2, die manuelle Einstellmethode oder der Interpolationsmodus (Pr. 8) angewahlt, optimiert
sich dieser Parameter automatisch. Ist das Auto-Tuning 1 oder 2, die manuelle Einstellmethode oder der Interpolati-
onsmodus abgewahlt, so ist der Lageregelkreis Uber diesen Parameter einzustellen.

16 VG2 817 rad/s 20-5000

Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis 2

Erhdéhen Sie diesen Wert, um das Ansprechverhalten des Lageregelkreises zu erhéhen. Ein groBerer Wert erhoht

das Ansprechverhalten, kann aber zu Vibrationen flihren.

Ist das Auto-Tuning 1 oder 2 oder der Interpolationsmodus (Pr. 8) angewahlt, optimiert sich dieser Parameter auto-
matisch. Ist das Auto-Tuning 1 oder 2 oder der Interpolationsmodus abgewéhlt, so ist der Drehzahlregelkreis Gber

diesen Parameter einzustellen.

17 ViC 48 ms 1-1000

I-Anteil Drehzahlregelkreis
Ist das Auto-Tuning 1 oder 2 oder der Interpolationsmodus (Pr. 8) angewéhlt, optimiert sich dieser Parameter
automatisch.

18 NCH 0 Siehe Beschreibung

Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen

[of [ []

Resonanzfrequenz
Einstellung | (rfe- | Einstel | e | Enstel | P | Ehetel | i
00 — 08 562,5 10 281,3 18 187,5
01 4500 09 500 11 264,7 19 180
02 2250 0A 450 12 250 1A 1731
03 1500 0B 409,1 13 236,8 1B 166,7
04 1125 oC 375 14 225 1C 160,1
05 900 ob 346,2 15 214,3 1D 155,2
06 750 OE 321,4 16 204,5 1E 150
07 642,9 OF 300 17 195,7 1F 145,2
Dampfung
Einstellung Dampfung
0 40 dB
1 14 dB
2 8dB
3 4 dB

Tab. 4-13: Detaillierte Ubersicht der Parameter (4)
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Betrieb

Parameter

Werks- n . n .
Nummer Symbol einstellung Einheit Einstellbereich
19 FFC 0 % 0-100

,Feed forward”

Vorausregelung zur Minimierung der Regelabweichung bei Lageregelung

Eine Einstellung auf 100 % reduziert die Regelabweichung bei konstanter Drehzahl auf 0. Beim Bremsen und
Beschleunigen kann dies jedoch zum Uberschwingen fiihren.

20 INP 100 Impulse [0-50000

Meldeausgang ,In Position®

Einstellung der Regelabweichung, in dem das Signal ,In Position an die Steuerung ausgegeben wird

Die Regelabweichung wird vom elektronischen Getriebe nicht beeinflusst. Nehmen Sie die Einstellung entspre-
chend dem Wert in Parameter 6 vor.

Beispiel:

Ein Kugelgewinde mit direkter Kopplung und einer Steigung von 10 mm pro Umdrehung soll auf eine Abweichung
von +10 pm eingestellt werden. Die Anzahl der Riickmeldeimpulse betragt 8192 Impulse/U (Parameter 6 = 1). Dar-
aus ergibt sich fur Paramter 20 eine Einstellung von 8.

6
10x10 . 81920 = 8,192 = 8
10%10"

21 MBR 100 ms 0-1000

Schaltverzégerung elektromagnetische Haltebremse
Einstellung der Verzégerungszeit zwischen dem Ausschalten des Signals zur Verriegelung der elektro-
magnetischen Haltebremse (MBR) und der Unterbrechung des Leistungskreises

22 MOD 0100 Siehe Beschreibung

Funktionswahl Analogausgang

MO1

Die Einstellungen entsprechen denen von MO2

MO2

Einstellung 200-V-Servoverstérker ‘ 400-V-Servoverstarker

0 Motordrehzahl (8 V/Maximaldrehzahl)

1 Abgegebenes Drehmoment (+8 V/Maximaldrehmoment)

2 Motordrehzahl (+8 V/Maximaldrehzahl)

3 Abgegebenes Drehmoment (+8 V/Maximaldrehmoment)

4 Stromsollwert (+8 V/maximaler Nennstrom)

5 Sollwertdrehzahl (+8 V/Maximaldrehzahl)

6 Schleppfehler (+10 V/128 Impulse)

7 Schleppfehler (+10 V/2048 Impulse)

8 Schleppfehler (+10 V/8192 Impulse)

9 Schleppfehler (+10 V/32768 Impulse)

A Schleppfehler (+10 V/131072 Impulse)

B Busspannung (+8 V/400 V) |Busspannung (+8 /800 V)
23 or1® 0000 Siehe Beschreibung

Funktionswahl 1: Auswahl der NOT-AUS-Funktion des Servoverstarkers

[ofofof |
L Auswahl 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 ber nicht die Klemme EM1 geschaltet
werden. Die Klemme ist intern geschaltet.)

Tab. 4-13: Detaillierte Ubersicht der Parameter (5)
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Parameter Betrieb

Werks- S . .
Nummer Symbol einstellung Einheit Einstellbereich
24 op2® 0000 Siehe Beschreibung

Funktionswahl 2: Auswahl der Vibrationsunterdriickung und des Betriebs ohne Servomotor

o] | [o]
‘r— Vibrationsunterdriickung im Stillstand

Die Funktion ist nur wahlbar, wenn Parameter 8 auf ,0002“ gesetzt ist.
0: keine Unterdriickung
1: Unterdriickung

Betrieb ohne Servomotor

0: nicht aktiv

1: aktiv

Ist der Betrieb ohne Servomotor aktiviert, gibt der Servoverstarker ohne ange-
schlossenen Servomotor — in Abh&ngigkeit von den Ansteuersignalen der Steuer-
einheit — Signale und Anzeigewerte aus, als wére ein Servomotor angeschlossen.
Die Steuerung des Betriebs ohne Servomotor erfolgt liber die Setup-Software.

25 LPF 0000 Siehe Beschreibung
Tiefpassfilter zur automatischen Vibrationsunterdriickung

| [ | [o]
I— Tiefpassfilter

0: aktiv

1: nicht aktiv

Bei aktiviertem Filter ergibt sich folgende Grenzfrequenz:
Grenzfrequenz = VG2x 10

2n(1+GD2x0, 1)

Automatische Vibrationsunterdriickung
Wenn Sie bei der automatischen Vibrationsunterdriickung die Einstellung ,aktiv*
oder ,halten“ gewahlt haben, ist das Filter (Pr. 18) unwirksam.
0: nicht aktiv
1: aktiv
Die Resonanzfrequenz wird stdndig ermittelt und das Filter entsprechend
nachgeregelt.
2: halten
Die eingestellte Resonanzfrequenz des Filters bleibt erhalten.

Empfindlichkeit der automatischen Vibrationsunterdriickung
0: normale Empfindlichkeit
1: hohe Empfindlichkeit

26 0

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.

Tab. 4-13: Detaillierte Ubersicht der Parameter (6)
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Betrieb

Parameter

Werks- n . n .
Nummer Symbol einstellung Einheit Einstellbereich
27 MO1 0 mV —999-999

Offset des analogen Monitorausgangs 1
Einstellung der Offsetspannung des analogen Monitorausgangs 1 (MO1)

28 MO2 0 mV —-999-999

Offset des analogen Monitorausgangs 2
Einstellung der Offsetspannung des analogen Monitorausgangs 2 (MO2)

29 0001

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.

30 ZSP 50 U/min 0-10000
Eingabe der Drehzahl, unter der das Ausgangssignal ,Drehzahl 0“ ausgegeben wird

31 ERZ 80 0,1xU 0-1000

Schaltschwelle Schleppfehler
Bei Uberschreitung der Schaltschwelle erfolgt die Fehlermeldung 52.

32 OP5 0000 Siehe Beschreibung

Funktionswahl 5
Umschaltung zwischen PI- und PID-Regelung

[ofofo] |
T

Auswahl der Umschaltung zwischen PI- und PID-Regelung

0: PI-Regelung ist sténdig aktiv.

1: Bei Lageregelung ist die Umschaltung abhangig vom
Schleppfehler (siehe Parameter 34).

2: PID-Regelung ist stéandig aktiv.

33 opPs @ 0000 Siehe Beschreibung

Funktionswahl 6
Baudrate fiir die serielle Kommunikation, Antwort-Wartezeit und Einstellung der Encoderimpulse

\7 Auswahl der Ubertragungsgeschwindigkeit fiir die serielle Kommunikation
0: 9600 Bit/s
1: 19200 Bit/s
2:38400 Bit/s
3: 57600 Bit/s

Antwort-Wartezeit
0: ausgeschaltet
1: Die Antwort wird nach einer Wartezeit von mindestens 800 ms gesendet.

Einstellung der Encoderimpulse (siehe auch Pr. 38)
0: direkte Ausgabe der Encoderimpulse
1: Einstellung des Divisors flr die Impulsausgabe

Tab. 4-13: Detaillierte Ubersicht der Parameter (7)
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Parameter

Betrieb

Werks- S . .
Nummer Symbol einstellung Einheit Einstellbereich
34 VPI 0 Impulse |0-50000

Umschaltschwelle PI-/PID-Regelung
Einstellung der Schaltschwelle des Schleppfehlers (in Impulsen) fir die Umschaltung von PI- auf PID-Regelung
Parameter 32 muss auf ,,0001“ gesetzt sein, um die Funktion zu aktivieren.

35 0

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.

36 VDC 980 U/min 0-1000

D-Anteil Drehzahlregelkreis
Ist das Auto-Tuning (Pr. 8) angewabhlt, optimiert sich dieser Parameter automatisch.

37 0010

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.

38 ENR @ 4000 Impulse/U

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 1/4 des hier eingetragenen Wertes betragt, miissen Sie den vierfa-
chen Wert der gewunschten Impulse als Vorgabewert eintragen. Mit Parameter 33 kann die Ausgabe der Impulse
angepasst werden. Die max. Frequenz der Ausgangsimpulse ist 1,3 MHz (nach der Multiplikation mit 4).
Beispiele zur Einstellung:

Mit Pr. 33 wird die direkte Impulsausgabe angewahlt (Inhalt Pr. 33: 0CJCIC]). Bei einer Vorgabe in Pr. 38 von 5600
werden bei einer Umdrehung des Motors 5600/4 = 1400 Impulse ausgegeben.

Parameter 33 wird so eingestellt (Inhalt Pr. 33: 1CJCJ), dass die Impulse, die bei einer vollen Umdrehung des
Motors entstehen, durch den Wert geteilt werden, der in Pr. 38 eingestellt ist.

Wenn z. B. in Parameter 38 der Wert 8" vorgegeben wird, werden bei einer Motorumdrehung (131072/8) x 1/4 =
4096 Impulse ausgegeben.

39 0

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verandert werden.

Tab. 4-13: Detaillierte Ubersicht der Parameter (8)
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Betrieb

Parameter

Werks- N N .
Nummer Symbol einstellung Einheit Einstellbereich
40 BLK @ 0000 Siehe Beschreibung

Schreibschutzparameter
Abhangig von der Einstellung kdnnen verschiedene Parameterbereiche zum Lesen oder Schreiben gesperrt werden
(siehe Seite 4-11).

Betrieb liber

Einstellung |Funktion Betrieb liber Steuerung Setup-Software
0000 Lesen ) Parameter Nr. 1 bis Nr. 11
(Initialwert) Schreiben Parameter Nr. 1 bis Nr. 39 und Nr. 40
Lesen .
000A - Parameter Nr. 1 bis Nr. 39 Parameter Nr. 40
Schreiben
Lesen Parameter Nr. 1 bis Nr. 40
000C . Parameter Nr. 1 bis Nr. 39 Parameter Nr. 1 bis Nr. 11
Schreiben und Nr. 40
Lesen . .
000E - Parameter Nr. 1 bis Nr. 39 Parameter Nr. 1 bis Nr. 40
Schreiben
Lesen Parameter Nr. 1 bis Nr. 40
100E - Parameter Nr. 1 bis Nr. 39 !
Schreiben Parameter Nr. 40

Tab. 4-13: Detaillierte Ubersicht der Parameter (9)

O Diese Parameter erfordern nach der Einstellung ein Aus- und Wiedereinschalten der Span-
nungsversorgung, damit die Einstellung aktiv wird.
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Verstéarkung

Betrieb

4.6

4.6.1

Verstarkung

Einstellung des Verstarkungsfaktors

Fuhren Sie zur Einstellung des Verstarkungsfaktors eines einzelnen Servoverstérkers das
Auto-Tuning 1 aus. Sollten Sie mit einzelnen Bewegungsabléufen der Maschine im Betrieb
nicht zufrieden sein, fuhren Sie folgende Schritte in der angegebenen Reihenfolge durch:

® Auto-Tuning 2

® manuelle Einstellung des Verstarkungsfaktors 1

® manuelle Einstellung des Verstarkungsfaktors 2

Folgende Tabelle zeigt die Merkmale der verschiedenen Methoden zur Einstellung der Ver-

stéarkung:

Methode

Einstellung Pr. 8

Massentragheits-
verhaltnis

Automatische
Einstellung der Pr.

Manuelle
Einstellung der Pr.

Auto-Tuning 1 0001 Sténdige Berechnung [GD2 (Pr. 12), Ansprechverhalten in
PG1 (Pr. 13), Pr.9
VG1 (Pr. 14),
PG2 (Pr. 15),
VG2 (Pr. 16),
VIC (Pr. 17)
Auto-Tuning 2 0003 Wie in Pr. 12 einge- |PG1 (Pr. 13), GD2 (Pr. 12),
stellt VG1 (Pr. 14), Ansprechverhalten in
PG2 (Pr. 15), Pr.9
VG2 (Pr. 16),
VIC (Pr. 17)
Manuelle 0004 VG1 (Pr. 14) GD2 (Pr. 12),
Einstellung 1 PG2 (Pr. 15), PG1 (Pr. 13),
VG2 (Pr. 16),
VIC (Pr. 17)
Manuelle 0002 — GD2 (Pr. 12),
Einstellung 2 PG1 (Pr. 13),
VG1 (Pr. 14),
PG2 (Pr. 15),
VG2 (Pr. 16),
VIC (Pr. 17)
Interpolations- 0000 Sténdige Berechnung [GD2 (Pr. 12), PG1 (Pr. 13),
modus PG2 (Pr. 15), VG1 (Pr. 14)
VG2 (Pr. 16),
VIC (Pr. 17)

Tab. 4-14: Methoden zur Einstellung des Verstdrkungsfaktors
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Betrieb Verstarkung
Gehen Sie zur Einstellung des Verstérkungsfaktors wie folgt vor:
Wird auschlieBlich zum
Abgleich des Verstarkungs-
. > faktors flir die Lageregelung
Interpolation fur " (PG11) zum Betrieb von 2 oder
2 oder mehr Achsen | mehr Achsen verwendet
Nein | Interpolation |»— =
| Betrieb |
Ermdglicht die Einstellung
| Auto-Tuning 1 | durch Anderung der
Ansprechverhaltens
| Verwenden Sie im ersten
Schritt diese Methode.
| Betrieb |~ ————————————————————————————————————————
Ja Nein 0K2
Wird bei unzureichendem
Nein Ja Ergebnis des Auto-Tunings 1
verwendet, z. B. bei
“Tuning? =0 ke ungenauer Berechnung des
| Auto-Tuning 2 |‘ Massentragheitsverhalt-
| nisses
| Betrieb |
Ja
Nein Die manuelle Methode
I ermoglicht die Einstellung von
) drei Verstérkungs-
Manuelle Einstellung1 ~~ F-——----—-———-——— faktoren. Sie wird bei
unzureichenden Ergebnissen
[ des Auto-Tunings verwendet.
| Betrieb |
Ja
Nein Alle Verstarkungsfaktoren
. kénnen manuell eingestellt
| Manuelle Einstellung 2 |' """"""""""""""""""""" werden. Die Methodge wird
T z. B. zur Minimierung der
Regelzeiten verwendet.
END
5000867

Abb. 4-5: Vorgehensweise zur Einstellung des Verstdrkungsfaktors
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Verstéarkung

Betrieb

4.6.2

Einstellung des Verstarkungsfaktors mit der Setup-Software

In der folgenden Tabelle sind die Funktionen und Abgleichmethoden bei Verwendung der
Setup-Software aufgefiihrt:

Funktion

Beschreibung

Abgleich

Maschinenanalyse

Die Eigenschaften des gesamten
mechanischen Systems werden vom PC
erfasst.

Die Resonanzfrequenz der Maschine wird
erfasst und das Spertfilter entsprechend abge-
glichen.

Die fUr die Maschine optimalen Verstarkungsfak-
toren werden gesetzt. Diese einfache Abgleich-
methode ist flr Maschinen mit gro3en Resonan-
zen mit geringen Regelzeiten geeignet.

Automatische
Verstérkungs-
einstellung

Bei der automatischen Verstarkungsein-
stellung wird die optimale Verstarkung
unter Berlicksichtigung der kiirzesten
moglichen Regelzeit ermittelt.

Die Verstarkungsfaktoren werden automatisch
so gesetzt, dass minimale Positionierzeiten
erreicht werden.

Maschinen-
simulation

Das Antwortverhalten der Maschine
wéahrend der Positionierung wird simu-
liert und vom PC erfasst.

Die optimalen Verstarkungsfaktoren und
Befehlssequenzen kdnnen ermittelt werden.

Tab. 4-15: Abgleich mit der Setup-Software

HINWEIS

Stellen Sie den Codierschalter CS1 des Servoverstarkers fur die Maschinenanalyse auf ,F*.
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Betrieb

Verstéarkung

4.6.3

Auto-Tuning

Der Servoverstérker verfigt Uber eine Echtzeit-Auto-Tuning-Funktion, die die Verstarkungsfak-
toren der Regelkreise in Abhangigkeit der Maschinencharakteristik (Massentragheitsverhaltnis)
kontinuierlich optimiert. Somit entfallen aufwéndige Einstellungen bei der Inbetriebnahme.
Auto-Tuning 1

Werkseitig ist das Auto-Tuning 1 angewé&hlt. Das Massentragheitsverhéltnis wird kontinuierlich
ermittelt und die Verstarkungsfaktoren entsprechend optimiert.

Folgende Parameter werden beim Auto-Tuning 1 automatisch angepasst:

Parameter Symbol Bezeichnung

12 GD2 Massentragheitsverhaltnis

13 PG1 Verstarkungsfaktor Lageregelkreis 1

14 VG1 Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis 1
15 PG2 Verstarkungsfaktor Lageregelkreis 2

16 VG2 Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis 2
17 VIC I-Anteil Drehzahlregelkreis

Tab. 4-16: Parameteranpassung beim Auto-Tuning 1

Folgende Bedingungen gelten fiir die einwandfreie Ausfiihrung des Auto-Tunings 1:

@ Die Beschleunigungs-/Bremszeit zum Erreichen einer Drehzahl von 2000 U/min ist kleiner
oder gleich 5 s.

@ Die Drehzahl betragt 150 U/min oder mehr.
® Das Verhéltnis der Massentragheiten zwischen Last und Motor ist kleiner oder gleich 100.

@® Das Drehmoment wahrend des Beschleunigungs-/Bremsvorgangs ist gréBer oder gleich
10 % des Nenndrehmoments.

® Bei Betriebsbedingungen mit plétzlichen Drehmomentschwankungen wéhrend des Be-
schleunigungs-/Bremsvorgangs und bei lose gekoppelten Maschinen kann das Auto-
Tuning 1 nicht einwandfrei durchgefiihrt werden. Verwenden Sie in diesen Fallen das Auto-
Tuning 2 oder die manuelle Methode 1 oder 2 zur Einstellung der Verstarkungsfaktoren.

Auto-Tuning 2

Ist keine einwandfreie Ausflihrung des Auto-Tunings 1 mdglich, verwenden Sie das Auto-Tu-
ning 2. Da in diesem Modus keine Erfassung des Massentragheitsverhaltnisses stattfindet,
muss dieser Wert in Parameter 12 gesetzt werden.

Folgende Parameter werden beim Auto-Tuning 2 automatisch angepasst:

Parameter Symbol Bezeichnung

13 PG1 Verstarkungsfaktor Lageregelkreis 1
14 VG1 Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis 1
15 PG2 Verstarkungsfaktor Lageregelkreis 2
16 VG2 Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis 2

17 VIC I-Anteil Drehzahlregelkreis

Tab. 4-17: Parameteranpassung beim Auto-Tuning 2
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Verstéarkung Betrieb

Funktionsweise des Auto-Tunings

Folgende Abbildung zeigt das Blockschaltbild der Auto-Tuning-Funktion:

Massentragheit
der Last
automatische
Einstellung
/ Encoder
+ Verstarkungen + Strom 'Servo-
Befehl ———(O— PG1, VG1, PG2, . regelung motor
- VG2, VIC U
Stromriickfihrung
Aktivierung durch 0 oder 1 Echtzeit- Ruckfihrung
Auto-Tuning-Bereich Position/Drehzahl
e
!
] Verstar- Erfassung l—
: L—1  kungs- Massentragheits- |
X tabelle S1 verhaltnis :
e R H |
Parameter 8 Parameter 9 Pr. 12: Massen-
tragheits-
’0 OO"]HO 00‘5‘ verhéltnis
Auto-Tuning Ansprechverhalten
5000987C

Abb. 4-6: Blockschaltbild der Auto-Tuning-Funktion

Die Berechnung des Massentragheitsverhaltnisses erfolgt wahrend der Beschleunigung/Ver-
z0gerung Uber den Motorstrom und die Drehzahl. Der erfasste Wert wird in Pr. 12 geschrieben.
Uber die Statusanzeige der Setup-Software ist eine Anzeige des Wertes mdoglich.

Ist der Wert des Massentragheitsverhaltnissses bereits bekannt oder eine Erfassung nicht még-
lich, wahlen Sie das Auto-Tuning 2 (Pr. 8: 0003) und stellen Sie den Wert in Pr. 12 manuell ein.

Aufgrund der Einstellungen von Pr. 12 und des Ansprechverhaltens (Pr. 9) erfolgt die Auswabhl
der optimalen Verstéarkung aus der internen Verstarkungstabelle.

Das Ergebnis des Auto-Tunings wird nach dem Einschalten der Spannungsversorgung alle
6 Minuten im E2PROM des Servoverstérkers gespeichert. Beim Einschalten wird das Auto-
Tuning mit den zuletzt im E2PROM gespeicherten Verstarkungswerten durchgefuhrt.

HINWEIS Treten im Betrieb plétzliche Drehmomentschwankungen auf, kann die Erfasssung des
Massentréagheitsverhaltnisses fehlerhaft sein. Wéhlen Sie in diesem Fall das Auto-Tuning 2
(Pr. 8: 0003) und setzen Sie Pr. 12 manuell.

MELSERVO J2-Super 4-27



Betrieb Verstéarkung

Vorgehensweise beim Auto-Tuning

Das Auto-Tuning ist standardmafig angewabhlt. Sie brauchen in den meisten Fallen nur den Mo-
tor anzuschlieBen und zu starten, ohne aufwéndige Einstellungen vornehmen zu missen. Stel-
len Sie einfach das Ansprechverhalten des Auto-Tunings ein, um den Einstellvorgang durch-
zufthren.

Auto-Tuning

Wiederholtes Beschleunigen/
Abbremsen

Erfasstes Massentrag-
heitsverhaltnis
stabil?

Auto-Tuning 2 wahlen (Pr. 8: 0003) und
Pr. 12 manuell einstellen

Wiederholtes Beschleunigen/
Abbremsen

Ansprechverhalten fur vibrations-
freien Betrieb einstellen

Wiederholtes Beschleunigen/
Abbremsen

Nein

Betrieb 0.k.?

k.

Zur manuellen
Einstellung

5000869C

Abb. 4-7: Vorgehensweise beim Auto-Tuning
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Betrieb

Ansprechverhalten des Auto-Tunings

Stellen Sie das Ansprechverhalten des gesamten Servosystems in Pr. 9 ein. Mit steigenden
Werten nehmen Fihrungsverhalten und Positionierzeit ab. Eine zu gro3e Einstellung flhrt zu
Vibrationen. Stellen Sie den Wert so ein, dass im vibrationsfreien Bereich das gewiinschte An-

sprechverhalten erreicht wird.

Ist eine Erhdhung des Ansprechverhaltens auf den gewlinschten Wert aufgrund von Maschi-
nenresonanzen bei Frequenzen gréBer als 100 Hz nicht méglich, verwenden Sie das Tiefpass-
filter (Pr. 25) oder das Filter zur Unterdriickung mechanischer Resonanzen (Pr. 18). Der Einsatz
der Filter ermdglicht in der Regel eine weitere Erhdhung des Ansprechverhaltens.

0|0|0|5
—E Ansprechverhalten

5000988C

Abb. 4-8: Einstellung vom Parameter 2

Maschinencharakteristik

Wert
Ansprechverhalten Maschinenresonanz

Anwendung

Langsam 15 Hz

20 Hz

25 Hz

30 Hz

35 Hz

45 Hz

55 Hz

Mittel 70 Hz

85 Hz

105 Hz

130 Hz

160 Hz

200 Hz

240 Hz

MMO|O|W|>|o|o|N|[oo|jon|p|[w|N|=

Schnell 300 Hz

GroBBe

Férderbénder
Roboterar
, Foérderbander
Prézisions

maschinen

Bestuckungs-,
Montier- und
SchweiBBgerate

Tab. 4-18: Einstellung des Ansprechverhaltens
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4.6.4 Manuelle Einstellung der Verstarkungsfaktoren

Ist das Ergebnis des Auto-Tunings nicht zufrieden stellend, kann die Einstellung der Verstéar-
kung Uber drei Parameter manuell vorgenommen werden.

Manuelle Einstelilmethode 1

Bei dieser Einstellmethode werden durch Setzen der Verstarkungen PG1 (Verstarkungsfaktor
Lageregelkreis 1), VG2 (Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis 2) und VIC (I-Anteil Drehzahl-
regelkreis) automatisch alle anderen Verstarkungsfaktoren auf ihre optimalen Werte gesetzt.
Die Einstellung des Massentragheitsverhéltnisses erfolgt in Pr. 12.

Benutzer-

spezifische G D2

Einstellung

PG1
| | PG2
VG2 VG

Automatische Einstellung
VIC

5000872C

Abb. 4-9: Manuelle Einstellmethode 1

HINWEIS Verwenden Sie bei Resonanzerscheinungen der Maschine das Tiefpassfilter (Pr. 25) oder
die Filter zur Unterdriickung mechanischer Resonanzen (Pr. 18).
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® Drehzahlregelung

Die folgende Tabelle gibt einen Uberblick tiber die bei der manuellen Einstellung des Verstéar-
kungsfaktors verwendeten Parameter bei Drehzahlregelung:

Parameter Symbol Bezeichnung

12 GD2 Massentragheitsverhéltnis

16 VG2 Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis 2
17 VIC I-Anteil Drehzahlregelkreis

Tab. 4-19: Einzustellende Parameter bei Drehzahlregelung

Gehen Sie bei der Einstellung wie folgt vor:
@ Setzen Sie Pr. 12 auf einen angenommenen Wert fiir das Massentragheitsverhaltnis.

(@ Setzen Sie Pr. 16 auf einen niedrigen Wert im vibrations- und gerduschfreien Bereich.
Erhéhen Sie den Wert allmé&hlich und verringern Sie ihn wieder, sobald Vibrationen einset-
zen. Der optimale Wert ist erreicht, kurz bevor die Vibration einsetzt.

(® Setzen Sie Pr. 17 auf einen Wert im vibrations- und gerauschfreien Bereich. Verringern Sie
den Wert alimahlich und erhéhen Sie ihn wieder, sobald Vibrationen einsetzen. Der optimale
Wert ist erreicht, kurz bevor die Vibration einsetzt.

@ Konnen die Verstarkungsfaktoren aufgrund mechanischer Resonanzen nicht erhéht und
das gewilinschte Ansprechverhalten nicht erreicht werden, wiederholen Sie die Schritte (2)
und @ unter Verwendung des Tiefpassfilters (Pr. 25) oder des Filters zur Unterdriickung
mechanischer Resonanzen (Pr. 18).

Das Ansprechverhalten des Drehzahlregelkreises wird Uber den Verstarkungsfaktor VG2
(Pr. 16) festgelegt. Ein groBerer Wert erhdht das Ansprechverhalten, kann aber zu Vibrationen
fuhren. Fir die Ansprechfrequenz des Drehzahiregelkreises gilt:

VG2

Ansprechfrequenz des Drehzahlregelkreises [Hz] =
P d g [Hz] (1 + Massentragheitsverhéltnis) x 2n

Die Einstellung des I-Anteils des Drehzahlregelkreises VIC erfolgt Giber Pr. 17 und kann wie folgt
berechnet werden:

2000 bis 3000
>
VIC [ms] > VG2/(1 + Massentragheitsverhaltnis)
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Verstéarkung

® Lageregelung

Die folgende Tabelle gibt einen Uberblick tiber die bei der manuellen Einstellung des Verstéar-
kungsfaktors verwendeten Parameter bei Lageregelung:

Parameter Symbol Bezeichnung

12 GD2 Massentragheitsverhéltnis

13 PG1 Verstérkungsfaktor Lageregelkreis 1

16 VG2 Verstérkungsfaktor Drehzahlregelkreis 2
17 VIC I-Anteil Drehzahlregelkreis

Tab. 4-20: Einzustellende Parameter bei Lageregelung

Gehen Sie bei der Einstellung wie folgt vor:
() Setzen Sie Pr. 12 auf einen angenommenen Wert fiir das Massentragheitsverhéltnis.
(@ Setzen Sie Pr. 13 auf einen niedrigen Wert.

(® Setzen Sie Pr. 16 auf einen niedrigen Wert im vibrations- und gerduschfreien Bereich.
Erhéhen Sie den Wert allméhlich und verringern Sie ihn wieder, sobald Vibrationen einset-
zen. Der optimale Wert ist erreicht, kurz bevor die Vibration einsetzt.

@ Setzen Sie Pr. 17 auf einen Wert im vibrations- und gerauschfreien Bereich. Verringern Sie
den Wert allmé&hlich und erhéhen Sie ihn wieder, sobald Vibrationen einsetzen. Der optimale
Wert ist erreicht, kurz bevor die Vibration einsetzt.

(® Erhohen Sie Pr. 13.

(® Konnen die Verstarkungsfaktoren aufgrund mechanischer Resonanzen nicht erhéht und
das gewlinschte Ansprechverhalten nicht erreicht werden, wiederholen Sie die Schritte 3)
bis ® unter Verwendung des Tiefpassfilters (Pr. 25) oder des Filters zur Unterdriickung
mechanischer Resonanzen (Pr. 18).

@ Prifen Sie die Positionierung und die Drehbewegung und fiihren Sie einen Feinabgleich der
Verstéarkungsfaktoren durch.

Das Ansprechverhalten des Lageregelkreises wird Uber den Verstarkungsfaktor PG1 (Pr. 6)
festgelegt. Ein gréBerer Wert verbessert das Fuhrungsverhalten bei Eingabe eines Positionier-
befehls, kann aber zum Uberschwingen bei der Positionierung fiihren. Fiir den Verstarkungs-
faktor PG1 des Lageregelkreises gilt:

VG2 1 . ;)
< _ 2
PG1< (1 + Massentragheitsverhéltnis) % (3 bis

Das Ansprechverhalten des Drehzahlregelkreises wird Uber den Verstarkungsfaktor VG2
(Pr. 16) festgelegt. Ein gréBerer Wert erhdht das Ansprechverhalten, kann aber zu Vibrationen
fuhren. Fir die Ansprechfrequenz des Drehzahlregelkreises gilt:

VG2
(1 + Massentragheitsverhaltnis) x 2n

Ansprechfrequenz des Drehzahlregelkreises [Hz] =
Die Einstellung des I-Anteils des Drehzahlregelkreises VIC erfolgt Gber Pr. 17 und kann wie folgt
berechnet werden:

2000 bis 3000
> _eYyy oo VuVY
VICIms]> G557 + Gb2)
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Betrieb

4.6.5

Interpolation

Der Interpolationsmodus dient zur Anpassung der Verstarkungsfaktoren bei Anwendungen zur
Regelung mehrerer Achsen (z. B. X-Y-Tische). Im Interpolationsmodus werden die Verstar-
kungsfaktoren PG1 und VG1 manuell, alle anderen Verstarkungen automatisch gesetzt.

Die folgende Tabelle gibt einen Uberblick tiber die Parameter, die im Interpolationsmodus au-
tomatisch gesetzt werden:

Parameter Symbol Bezeichnung

12 GD2 Massentragheitsverhéltnis

15 PG2 Verstarkungsfaktor Lageregelkreis 2

16 VG2 Verstarkungsfaktor Drehzahlregelkreis 2
17 VIC I-Anteil Drehzahlregelkreis

Tab. 4-21: Parameteranpassung im Interpolationsmodus

Folgende Parameter missen manuell eingestellt werden:

Parameter Symbol Bezeichnung
13 PG1 Verstérkungsfaktor Lageregelkreis 1
14 VG1 Verstérkungsfaktor Drehzahlregelkreis 1

Tab. 4-22: Manuell einzustellende Parameter

Bei Interpolation zwischen mehreren Achsen sollte der Verstérkungsfaktor des Lageregelkrei-
ses bei allen Achsen auf den gleichen Wert eingestellt sein.

Gehen Sie bei der Einstellung wie folgt vor:

() Setzen Sie Pr. 8 auf 0001, um das Auto-Tuning 1 anzuwahlen. Wéhlen Sie das Ansprech-
verhalten 1 von 15 Hz (Pr. 9: 0001).

(@ Erhoéhen Sie den Wert des Ansprechverhaltens (Pr. 9) und verringern Sie ihn wieder, sobald
Vibrationen einsetzen. Der optimale Wert ist erreicht, kurz bevor die Vibration einsetzt.

(® Setzen Sie Pr. 8 auf 0000, um den Interpolationsmodus anzuwahlen.
@ Stellen Sie Pr. 13 und Pr. 14 auf den héchstmdglichen Wert.

® Der in Schritt @ eingestellte Wert von Pr. 13 entspricht dem oberen Grenzwert des
Verstarkungsfaktors fir den Lageregelkreis 1. Stellen Sie Pr. 13 der zu interpolierenden
Achse auf den gleichen Wert ein.

® Der in Schritt @ eingestellte Wert von Pr. 14 entspricht dem oberen Grenzwert des
Verstarkungsfaktors fiir den Drehzahlregelkreis 1. Priifen Sie die Drehbewegung und stellen
Sie Pr. 14 der zu interpolierenden Achse auf einen Wert, der mindestens dem dreifachen
Wert des unter Schritt @) eingestellten Pr. 13 entspricht.

@ Priufen Sie das Interpolationsverhalten sowie die Drehbewegung und flihren Sie einen
Feinabgleich der Verstarkungsfaktoren und des Ansprechverhaltens durch.

Das Ansprechverhalten des Lageregelkreises wird Uber den Verstarkungsfaktor PG1 (Pr. 13)
festgelegt. Ein groBerer Wert verbessert das Fuihrungsverhalten bei Eingabe eines Positionier-
befehls, kann aber zum Uberschwingen bei der Positionierung fihren. Fur die Regelabwei-
chung gilt:

Drehzahl [U/min]
60

x 131072 [Impulse]

Regelabweichung [Impulsen] = 5GT

Das Ansprechverhalten des Drehzahlregelkreises 1 wird Uber den Verstarkungsfaktor VG1
(Pr. 14) festgelegt. Fir das Ansprechverhalten des Drehzahlregelkreises gilt:

VG1=PG1x3
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Betrieb Verstéarkung
4.6.6 Unterschiede beim Auto-Tuning zwischen MR-J2 und MR-J2S
Ansprechverhalten
Im Vergleich zu den Servoverstarkern der MR-J2-Serie ist bei den Servoverstarkern der MR-J2-
Super-Serie der Bereich fir die Einstellung des Anprechverhaltens erweitert worden.
0/0(0|5
—|: Ansprechverhalten
5000988C
Abb. 4-10: Einstellung des Ansprechverhaltens in Parameter 9
MR-J2 MR-J2-Super
Ansprechverhalten Maschinenresonanz Ansprechverhalten Maschinenresonanz
— — 1 15 Hz
1 20 Hz 2 20 Hz
3 25 Hz
— — 4 30 Hz
5 35 Hz
2 40 Hz 6 45 Hz
— — 7 55 Hz
3 60 Hz 8 70 Hz
4 80 Hz 9 85 Hz
5 100 Hz A 105 Hz
B 130 Hz
o] 160 Hz
— — D 200 Hz
E 240 Hz
F 300 Hz
Tab. 4-23: Vergleich des Ansprechverhaltens
HINWEIS Aufgrund von Abweichungen in den Verstarkungskurven kann das Ansprechverhalten auch

bei gleich gewéhlter Resonanzfrequenz variieren.
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Auswahl des Auto-Tunings

Die Servoverstarker der MR-J2-Super-Serie verfligen Uber einen Auto-Tuning-Modus mit fest
vorgegebenem Massentragheitsverhaltnis. Des Weiteren ermdglicht die manuelle Einstellme-
thode 1 einen Abgleich mit drei Parametern.

00|01
—|: Auswahl Auto-Tuning

S5000989C

Abb. 4-11: Auswahl des Auto-Tunings in Parameter 9

i Auswahl Auto-Tunin
eiode 2 Elstallng © laeschvtbung
9 MR-J2 MR-J2-Super
Interpolationsmodus 0 0 Verstarkungsfaktor fir Lageregel-
kreis 1 (PG1) fest eingestellt
Auto-Tuning | Auto-Tuning 1 1 1 Fir Drehzahl und Lageregelkreis
Auto-Tuning 2 Keine Erfassung des Massen-
— 3 tréagheitsverhéltnisses,
Ansprechverhalten einstellbar
Auto-Tuning |Manuelle 4 Einfache manuelle Einstellung
deaktiviert Einstellmethode 1 -
Manuelle > 2 Manuelle Einstellung aller
Einstellmethode 2 Verstarkungen

Tab. 4-24: Vergleich der Auto-Tuning-Funktionen
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5 Sonderfunktionen

Verwenden Sie die in diesem Kapitel beschriebenen Funktionen, wenn Sie mitdenim Abschn. 4.6
aufgefiihrten Einstellmethoden keine zufrieden stellenden Ergebnisse erzielen kdnnen.

5.1 Filterfunktionen

Der Servoverstarker MR-J2-Super verfligt Uber verschiedene Filterfunktionen:
@ Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen
@ Tiefpassfilter

Eine Erhéhung des Ansprechverhaltens des Servoverstarkers kann bei den Eigenfrequenzen
des mechanischen Systems zu Resonanzerscheinungen fihren. Als Folge treten Vibrationen
oder eine erhdhte Gerduschentwicklung auf. Die Filterfunktionen dienen zur Unterdriickung
auftretender Resonanzerscheinungen.

Drehzahl- Strom.
regelung otrom.
Pr. 18 Pr. 25 - Pr. 25
+ Ooooo - ! 0o =------ ! Tleffpass- o0 oo
I | ! ilter
' 1
I ! N A e N
Filter zur
Unterdr. v. mech. il
Resonanzen auBer CICI00 .

— ncoder

L Automatische
Vibrations-
unterdriickung 0100 oder C20000

S5000990C

Abb. 5-1: Blockschaltbild der Filterfunktionen
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5.1.1 Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen

Das Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen ist ein Sperrfilter mit einstellbarer
Resonanzfrequenz und Dampfung.

Resonanzverhalten
des mechanischen Resonanzpunkt

Systems
|
|

Frequenz

Filterkurve

A

Resonanzfrequenz

Frequenz

5000876C

Abb. 5-2: Wirkungsweise des Filters zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen

HINWEIS Durch die Laufzeiten der Filter treten im Servosystem zusétzliche Verzégerungen auf. Bei
fehlerhaft eingestellter Resonanzfrequenz oder zu groBer Dadmpfung kénnen Vibrationen
zunehmen.
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Parameter

@ Filter zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen (Pr. 18)
Stellen Sie die Resonanzfrequenz und die Dd&mpfung des Filters in Parameter 18 ein.

0
t Frequenz [Hz]
Einstel- Fre- Einstel- Fre- Einstel- Fre- Einstel- Fre-
lung quenz lung quenz lung quenz lung quenz
00 — 08 562,5 10 281,3 18 187,5
01 4500 09 500 11 264,7 19 180
02 2250 0A 450 12 250 1A 173,1
03 1500 0B 409,1 13 236,8 1B 166,7
04 1125 oC 375 14 225 1C 160,1
05 900 oD 346,2 15 214,3 1D 155,2
06 750 OE 321,4 16 204,5 1E 150
06 642,9 OF 300 17 195,7 1F 145,2

Dampfung [dB]

Einstellung | Dampfung
0 40
1 14
2 8
3 4

S000612C

Abb. 5-3: Einstellung des Filters zur Unterdriickung von mechanischen Resonanzen

HINWEISE Ist die Resonanzfrequenz der Maschine nicht bekannnt, beginnen Sie mit einem groBen
Einstellwert der Frequenz und verringern Sie ihn allméhlich. Die optimale Einstellung ist bei
minimaler Vibration erreicht.

Eine gréBere Dampfung bewirkt eine héhere Unterdriickung der Resonanz. Durch die stei-
gende Laufzeit nehmen jedoch die Vibrationen zu.

Mit Hilfe der Setup-Software kénnen die Eigenschaften einer Maschine ermittelt werden.
Dadurch lasst sich die Resonanzfrequenz sowie die bendtigte Filterddmpfung vor der Inbe-
triebnahme ermitteln.
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5.1.2

HINWEISE

Automatische Vibrationsunterdriickung

Ist die automatische Vibrationsunterdriickung aktiviert, erfasst der Servoverstérker kontinuier-
lich Maschinenresonanzen und passt die Filtercharakteristik (Frequenz/Dampfung) entspre-
chend der erfassten Daten an. Vibrationen des mechanischen Systems werden unterdrlckt,
ohne dass die Resonanzfrequenzen des Systems bekannt sein missen. Uber die kontinuier-
liche Erfassung der Daten wird die Filtercharakteristik stdndig nachgeregelt, so dass eine op-
timale Filterwirkung auch dann gewéhrleistet ist, wenn sich die Resonanzfrequenz &ndert.

Resonanz- Resonanzpunkt Resonanz-
verhalten des i verhalten des
mechanischen | mechanischen \ Resonanzpunkt
Systems i Systems !
i Frequenz : Frequenz
Filterkurve | Filterkurve |
e e
! i
Y T
: Frequenz : Frequenz
Resonanzfrequenz Resonanzfrequenz
Hohe Maschinenresonanz Niedrige Maschinenresonanz
und niedrige Resonanzfrequenz und hohe Resonanzfrequenz
5000878C

Abb. 5-4: Wirkungsweise der automatischen Vibrationsunterdriickung

Die automatische Vibrationsunterdrickung kann in einem Frequenzbereich von 150 bis
500 Hz verwendet werden. Bei Resonanzen aufBerhalb dieses Bereiches ist die Funktion
unwirksam.

Bei Systemen mit komplexem Resonanzverhalten und bei sehr hohen Resonanzamplituden
ist die automatische Vibrationsunterdriickung unwirksam.

In Systemen mit groBen Drehmomentschwankungen ist eine voriibergehende Fehlfunktion
der automatischen Vibrationsunterdriickung méglich. Hier kann durch Einstellung des Para-

meters 25 auf ,[12[11“ eine einmal ermittelte Filtercharakteristik gehalten werden.
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Parameter

Stellen Sie die Eigenschaften der automatischen Vibrationsunterdriickung in der dritten und
vierten Stelle des Parameters 25 ein.

Automatische Vibrationsunterdriickung

0: nicht aktiv

1: aktiv
Die Resonanzfrequenz wird standig ermittelt und das Filter
entsprechend nachgeregelt.

2: halten
Die eingestellte Resonanzfrequenz des Filters bleibt erhalten.

Empfindlichkeit der automatischen Vibrationsunterdriickung
0: normale Empfindlichkeit
1: hohe Empfindlichkeit

S000619C

Abb. 5-5: Einstellung der automatischen Vibrationsunterdriickung

HINWEISE Die automatische Vibrationsunterdriickung ist in der Werkseinstellung deaktiviert, d. h.
Pr. 25 ist auf ,,0000“ gesetzt.

Nach dem Einschalten werden die Daten der ermittelten Filterkurven alle 10 s in der Steue-
rung gespeichert. Nach dem Wiedereinschalten werden zu Beginn die zuletzt gespeicherten
Werte verwendet.

Die vierte Stelle des Parameters 25 dient zur Einstellung der Empfindlichkeit der automati-
schen Vibrationsunterdriickung. Bei hoher Empfindlichkeit werden kleinere Resonanzampli-
tuden erfasst und unterdrickt. Aufgrund der dadurch hervorgerufenen Phasenverzégerung
nimmt das Ansprechverhalten jedoch nicht zu.
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5.1.3

HINWEIS

Tiefpassfilter

Bei der Ansteuerung von z. B. Kugelgewinden kénnen mit steigendem Ansprechverhalten im
Bereich hoher Frequenzen Resonanzen auftreten. Bei Drehmomentregelung ist daher werks-
seitig ein Tiefpassfilter aktiviert. Die Grenzfrequenz des Tiefpassfilters l&sst sich wie folgt be-
rechnen:

VG2 x 10
2n(1+GD2x0,1)

Grenzfrequenz [Hz] =

Parameter

Stellen Sie die Eigenschaften des Tiefpassfilters in der zweiten Stelle des Parameters 25 ein..

Tiefpassfilter
0: aktiv (automatischer Abgleich) < Werkseinstellung
1: nicht aktiv

S5000626C

Abb. 5-6: Einstellung des Tiefpassfilters

In einem starren System mit geringer Resonanzneigung kann das Ansprechverhalten durch
Deaktivierung des Tiefpassfilters erhéht und somit die Positionierzeit verringert werden.
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System der Absolutwert-Positionserkennung

6 System der Absolutwert-
Positionserkennung

6.1 Allgemeines

ACHTUNG:
Nach Auftreten des Alarms 25 ,,Verlust der Absolutposition“ muss der Referenzpunkt
erneut eingestellt werden, um ein kontrolliertes Verhalten des Systems zu gewéhrleisten.

6.1.1 Technische Daten.

Technische Daten

Beschreibung

System

Batteriegepuffertes Absolutsystem

Batterie

Lithiumbatterie AGBAT oder MR-BAT

Max. Umdrehungsbereich

Referenzposition £32767 Umdrehungen

Maximaldrehzahl bei Spannungsausfall

500 U/min

Speicherzeit ©

Ca. 10000 h

Datensicherungszeit bei Batteriewechsel €

2 h bei Auslieferung, 1 h nach 5 Jahren

Lebensdauer der Batterie

Ca. 5 Jahre

Tab. 6-1: Ubersicht der technischen Daten

® Backup-Zeit bei ausgeschalteter Spannungsversorgung

@ wahrend des Batterieaustausches, bei niedriger Batteriespannung oder bei abgeklemm-
tem Encoderanschluss kann die Datensicherungszeit maximal durch den Kondensator des
Encoders uberbriickt werden. Der Batterieaustausch sollte innerhalb dieser Zeit erfolgt

sein.
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6.1.2 Systemaufbau
Steuerung Servoverstarker
CN1 CN2
—1
Batterie «@] CN5 —
Servomotor
5000994
Abb. 6-1: Aufbau des Systems
6.1.3 Ubersicht der Datenkommunikation
Blockdiagramm
Der Encoder der Motoren zum Betrieb an den Sevoverstarkern MR-J2S verflgt Uber eine ab-
solute Positionserkennung innerhalb einer Umdrehung sowie einen Zahler zum Addieren voll-
stdndiger Umdrehungen. In Abhangigkeit von der eingeschalteten oder ausgeschalteten Ver-
sorgungsspannung der Steuerung speichert das System der Absolutwert-Positionserkennung
die Absolutwert-Position durch die Batteriepufferung. Nachdem bei der Installation der Maschi-
ne einmal der Nullpunkt (Referenzpunkt) festgelegt worden ist, ist daher ein Anfahren dieser
Position nach dem Einschalten der Spannungsversorgung oder nach einem Spannungsausfall
nicht erforderlich. Selbst bei einem Kabelbruch oder einer Unterbrechung des Batteriekabels
erfolgt die Datenpufferung uber den Kondensator des Encoders, ohne dass ein Datenverlust
auftritt (Datensicherungszeit in Tab. 6-1).
Steuerung Servoverstarker
I Positionsdaten E
Aktuelle ! DrLehzahIreg?elung
Position |—I—| : ageregelung
Referenzpunktdaten I Erfassung der | | Erfassung der E
— S0 yanaablder || nermalb ainer | |
CYCo Batterie IMI Umdrehung E
Servomotor ('_ __________________________ o
Zaihler zum Addieren vollstandiger I i
U?nderehﬂngen o sandoe Kondensator—%_ Schnelljserielle
‘: - - - Schnittstelle
Positionserkennung innerhalb einer
Umdrehung
(Encoder)
S5000995C
Abb. 6-2: Blockdiagramm der Datenkommunikation
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6.1.4 Batterieanschluss

ACHTUNG:
Die interne Schaltung des Servoverstérkers kann durch Entladung statischer Ladun-
gen beschédigt werden. Treffen Sie die folgenden Vorkehrungen:
@ Erden Sie sich und Ihren Arbeitsplatz (Unterlage/Werkbank/...).
@ Beriihren Sie keine Kontakte mit der bloBen Hand.

Gehen Sie beim Batterieanschluss folgendermafen vor:

@ Offnen Sie die Abdeckung. (Bei den Modellen MR-J2-200B oder MR-J2-350B muss
zusétzlich die Frontabdeckung entfernt werden.)

(@ Stecken Sie die Batterie in die Batteriehalterung.
(® Stecken Sie den Batteriestecker auf Klemme CON1 auf.

Abdeckung

Batteriestecker

Batteriehalterung

MR-J2S-100B oder kleiner MR-J2S-200B und MR-J2S-350B
5000997C

Abb. 6-3: Anschluss der Batterie bei Verstiarkern bis MR-J2S5-350B

Abdeckung
Batteriestecker

Batteriehalterung

Batterie

CON1

MR-J2S-500B, MR-J2S-700B, MR-J2S-700B4 oder kleiner

S5001256C

Abb. 6-4: Anschluss der Batterie bei den Verstdrkern MR-J2S-500B, MR-J2S-7008B,
MR-J2S-700B4 oder kleiner
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Allgemeines

6.1.5

Parametereinstellung

Setzen Sie Parameter 1 auf 0001, um die Funktion der Absolutwert-Positionserkennung zu ak-

tivieren.

Positionier-System
0: Inkremental
1: Absolut

S5000996C

Abb. 6-5: Parameter 1
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6.1.6

Absolutwertdaten

Mit Hilfe der Setup-Software kdnnen Sie Absolutwertdaten anzeigen. Gehen Sie dabei wie folgt

vor:

@ Wahlen Sie das Men( ,Diagnostics*.

ps MITSUBISHI Servo Configuratio
Alarm | Diagnostics  Parameters  Test Adva

Digital 1/0

Mo matar ratation
Total power-on time
Amplifier version info
Mator information
Tuning data

: te encoder data
Autamatic yaltage contiol
Aziz name setting

Abb. 6-6:
Offnen des Menlis ,,Diagnostics”

S5000999T

(@ Wahlen Sie im Men ,Diagnostics” den Menlpunkt ,,Absolute encoder Data“. Es erscheint
das Fenster zur Anzeige der Absolutwertdaten.

5% Abzolute encoder data & B3 l

Absolute position data

Walue of each motor edge pulse

74162

Encoder data

The interface data transferred between servo system controller and
servo amplifier are displayed.

Command pulse value

74162

=Current position=

[The =&t value appears when home position setting is made.)

Absolute encoder dataipulse)

CYCi{Motor edge pulse value)

E414

CYC{Command pulse value)

E414

Mumber of revolutions {revd from
home position setvalue

ABS

1831

=Haome position set value=

‘Within one-revolution position at hame pasition
setting
CYCOi{Motor edge pulze value)

CYCO{Command pulse value)

]

Multi-revalution data at home position setting

ABSO 0

Close

S001000T
Abb. 6-7: Fenster zur Anzeige der Absolutwertdaten
® Klicken Sie auf die Schaltflache ,,Close”, um das Fenster zu schlieB3en.
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7 Zubehor

GEFAHR:
A/ i Vor dem Anschluss von Zubehér und anderen Bauteilen miissen Sie sich vergewis-

sern, dass nach dem Ausschalten der Spannungsversorgung die Spannungskontroll-
leuchte seit mindestens 10 min erloschen ist. Zur Sicherheit priifen Sie den Span-
nungszustand mit einem Messgeriét. Es besteht die Gefahr eines elektrischen Schlags.

ACHTUNG:
Verwenden Sie nur das vorgesehene und freigegebene Zubehér. Die Verwendung
anderer Bauteile kann zu fehlerhaftem Betrieb oder Uberhitzung des Verstérkers oder

des Bremswiderstandes fiihren.
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7.1 Optionales Zubehor

7.1.1 Bremswiderstand

ACHTUNG:

A Es diirfen nur die in der folgenden Tabelle aufgefiihrten optionalen Bremswiderstédnde
in Verbindung mit den angegebenen Servoverstéirkern betrieben werden. Eine unzu-
lissige Kombination aus Bremswiderstand und Servoverstirker kann zu einer Uber-
hitzung der Bauteile fiihren.

Zulassige Kombinationen Bremswiderstand/Servoverstéarker.

Regenerative Leistung [W] ©
verstarker Eingebautel  |MR-RFH75-40  |MR-RFH220-40 |MR-RFH400-13  |MR-RFH400-6,7

widerstand (10.2) (@0Q) (13Q) (6,7 Q)
MR-J2S-10B — 150 — _ _
MR-J2S-20B 10 150 — _ _
MR-J2S-40B 10 150 — — —
MR-J2S-60B 10 150 — — —
MR-J2S-70B |20 150 200 — —
MR-J2S-100B |20 150 400 — —
MR-J25-2008 | 100 — — 600 —
MR-J25-350B | 100 — — 600 —
MR-J2S-5008 | 130 — — 600 —
MR-J2S-700B 170 —_ — _ 600

Tab. 7-1: Zuldssige Kombination Bremseinheit/200-V-Servoverstérker

® Die angegebenen Leistungswerte sind nicht gleichzusetzen mit den Nennleistungen der
Widersténde.

Zulassige Kombinationen Bremswiderstand/400-V-Servoverstarker

Regenerative Leistung [W] Q)
Servc_;_- Eingebauter | MR-PWR-T- MR-PWR-T- MR-PWR-T- MR-PWR-T- MR-PWR-T-
verstarker Brems- 150-270 400-120 600-80 600-47 600-26

widerstand |(270 Q) (120 Q) (80 Q) (47 Q) (26 Q)
MR-J25-60B4 |30 150 — — — —
MR-J2S-100B4 |100 — 400 — — —
MR-J2S-200B4 |100 — — 600 — —
MR-J2S-350B4 |100 — — — 600 —
MR-J25-500B4 |130 — — — 600 —
MR-J2S-700B4 |170 — — — — 600

Tab. 7-2: Zuldssige Kombination Bremseinheit/400-V-Servoverstérker

® Die angegebenen Leistungswerte sind nicht gleichzusetzen mit den Nennleistungen der
Widersténde.
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Auswahl des Bremswiderstandes
@® Einfache Auswahimethode

Bei einem Einsatz in horizontalen Bewegungsabldufen wahlen Sie den Bremswiderstand wie
folgt aus:

Wenn der Servomotor ohne Last im regenerativen Betrieb von der Nenndrehzahl in den Still-
stand abgebremst werden soll, gelten fir die Anzahl der Bremszyklen pro Minute die Werte der
Tab. 10-4, Tab. 10-5 und Tab. 10-6, technische Daten, Abschn. 10.2.2.

Fur einen Servomotor unter Last verandert sich die zuldssige Anzahl der Bremszyklen pro Mi-
nute entsprechend dem Tragheitsmomentverhaltnis. Sie kann Uber die folgende Formel be-
rechnet werden:

Zulassige Anzahl der _ Bremszyklen der optionalen Bremseinheit (Wert siehe 10.2) ( Nenndrehzahl

2
- Zyklen/min
Bremszyklen pro Minute (m+1) Betrlebsdrehzahlj [2y I

m = Lasttrdgheitsmoment
Servotragheitsmoment

Anhand der zuléssigen Anzahl der Bremszyklen pro Minute kénnen Sie entscheiden, ob ein op-
tionaler Bremswiderstand erforderlich ist. Wéhlen Sie eine zuléssige Kombination aus Tab. 7-1
oder Tab. 7-2 aus.
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® Berechnung der regenerativen Energie

Verwenden Sie die folgenden Formeln in Tab. 7-3, um eine zuldssige Belastung bei kontinu-
ierlich auftretender Regeneration in vertikalen Bewegungsablaufen zu ermitteln oder zur ein-
gehenderen Berechnung der Notwendigkeit einer Bremseinheit.

Drehzahl Servomotor

Te

Drehzahl Servomotor

z

Ungeregeltes Drehmoment

tf (1 Zyklus)
No
heben ;
» Zeit
i t1 JJ 2R RN AL
I'Tps;n I‘Tpsd‘ I‘Tpsaz I‘Tpsdz
) generativ

lo o] of |

§
T ;
£
Tu ﬁ
g U % !
=) regenerativ
© (7]
5000634C
Abb. 7-1: Darstellung der regenerativen Energie
E:g;;\i:ratlve Drehmoment angewandt auf den Servomotor [Nm] |Energie [J]
UL+ Jdm) xNo 1 0,1047
= x +Tu+ T, =——xN
° 179,55 x 107 Toey VT F Br=y X Nox Ty XTesar
(2] To=Ty+ Tr E»=0,1047 x Ny x T, Xt
(‘JL+ ‘JM) x No 1 0,1047
© 3=9,55>< 10* x Tpsat *Tut T Es= 2 X No x To *Tesar
00 T,=Ty Es>0
(‘JL+JM) x No 1 0,1047
= X =T T; =— N
5] 57955 x 10" T ut Te Es 5 XMNoxTsXTpsa
e T6=TU+ TF E6=0,1047XNO XTGXt3
(JL+Im) x No 1 0,1047
7] 7= 9‘;5 XM1 o X Toe —Ty+ Te Br=—p— X No X T7 X Tpsgz

Absolutwert der Summe der negativen Energien

Tab. 7-3: Formeln zur Berechnung der regenerativen Energie
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@ \Verlustleistung des Servomotors und des Servoverstérkers im generatorischem Betrieb

Servoverstarker g;;k;:ﬁﬂ;iﬂ e[:/"é etrieb Kondensatorenergie [J]
MR-J25-10B 55 9
MR-J25-20B 70 9
& [MR-J2S-40B 85 11
T [MR-J25-608 85 11
g MR-J25-70B 80 18
S |[MR-J25-100B 80 18
;:) MR-J25-2008 85 40
8 [MR-J2s-3508 85 40
MR-J2S-5008 90 45
MR-J25-700B 90 70
= [MR-J2S-60B4 85 11
& |MR-J2s-10084 80 18
$ [MR-J25-20084 85 40
2 [MR-J25-35084 85 40
2 IMR-y2s-500B4 90 45
§ MR-J25-700B4 90 70

Tab. 7-4: \Verlustleistung des Servomotors und des Servoverstarkers

Wirkungsgrad Generatorischer Betrieb (n): Wirkungsgrad des Motors beim Bremsen mit Nenn-

drehmoment bei Nenndrehzahl

Da der Wirkungsgrad in Abhangigkeit von der Drehzahl und dem Drehmoment schwankt, soll-
ten Sie eine Sicherheit von 10 % zugeben.

Kondensatorenergie (E¢): Energie, die der Kondensator im Servoverstéarker aufnimmt.

Die Energie Eg, die der Bremswiderstand aufnimmt, berechnet sich wie folgt:

Eg[J] = nxEg-Eg

Die Leistungsaufnahme der Bremseinheit zur Auswahl der geeigneten Bremseinheit errechnet
sich aus der Energie Eg und der Zyklusdauer fir einen abgeschlossenen Arbeitsgang tf [s]:

E
Po[W] = —B
RIWT =

MELSERVO J2-Super



Zubehor

Optionales Zubehor

® Anschluss eines optionalen Bremswiderstandes

Bei Verwendung des optionalen Bremswiderstandes klemmen Sie den internen Bremswider-
stand ab und schlieBen den optionalen Bremswiderstand an den Klemmen P-C an. In Para-
meter 2 stellen Sie den angeschlossenen Bremswiderstand ein.

200-V-Servoverstarker 400-V-Servoverstarker

_I: Auswahl des optionalen _I: Auswahl des optionalen

Bremswiderstandes Bremswiderstandes

00: keiner 00: keiner

01: FR-RC, FR-BU 01: FR-RC-HL], FR-BU-HL]

05: MR-RFH220-40 80: MR-RB3H-4

08: MR-RFH400-13 81: MR-RB5H-4/MR-PWR-T-600-80
09: MR-RFH400-13 82: MR-RB3G-4

0B: MR-RFH400-6,7 83: MR-RB5G-4/MR-PWR-T-600-47
0C: MR-RFH400-6,7 84: MR-RB34-4

10: MR-RFH75-40 85: MR-RB54-4/MR-PWR-T-600-26

11: MR-RFH75-40 86: MR-RB1L-4/MR-PWR-T-150-270

87: MR-RB3M-4/MR-PWR-T-400-120

S000635C

Abb. 7-2: Einstellung des Parameters 2

Der Bremswiderstand kann sich im Betrieb auf (iber 100 °C erhitzen. Priifen Sie die Warme-
abfuhr, die Montageposition und die Verkabelung, bevor Sie den Bremswiderstand montieren.
Zur Verkabelung verwenden Sie hitzebestéandige Kabel, und verlegen Sie diese nicht liber das
Widerstandsgehause. Die Lange des 2-adrigen abgeschirmten Kabels darf maximal 5 m be-
tragen.

Vor Anschluss eines externen Bremswiderstandes an die Servoverstarker bis MR-J2S-350B
und bis MR-J2S5-200B4 muss die Kabelbriicke an den Klemmen P-D entfernt werden. Schlie-
Ben Sie dann den optionalen Bremswiderstand an die Klemmen P-C an.

Briicke entfernen!

Servoverstarker
Optionaler
Bremswiderstand
D ———
P
P
le []
C

s N/

max. 5m

< g

MR-J2S-350B und kleiner
MR-J2S-200B4 und kleiner

S000636C

Abb. 7-3: Anschluss der Bremseinheit flir Verstérker bis MR-J25-350B und bis
MR-J2S-200B4
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HINWEIS

Vor Anschluss eines externen Bremswiderstandes an die Servoverstarker MR-J2S-500B und
MR-J2S-700B sowie MR-J2S-350B4 bis MR-J2S-700B4 muss der interne Bremswiderstand
abgeklemmt werden. Losen Sie dazu die Kabel an den Klemmen P und C. Fixieren Sie an-
schlieBend die Kabel mit der Befestigungsschraube am Gehause des Servoverstarkers (siehe
Abb. 7-5).

Internen Bremswiderstand Abklemmen!

Servoverstarker

Optionaler
Bremswiderstand

P
)
ol
N/

—p
—

max. 5 m _

MR-J2S-500B und MR-J2S-700B
MR-J2S-350B4 bis MR-J2S-700B4

5000928C

Abb. 7-4: Anschluss der Bremseinheit fiir Verstdrker MR-J25-500B, MR-J2S-700B sowie
MR-J25-350B4 bis MR-J2S-700B4

MR-J2S-500B und MR-J2S-500B4 MR-J2S-700B und MR-J2S-700B4

—
—
—————
——————
———
———————
= —
%é
———
—————
———————
——————

D
B
S

Befestigungsschraube
5000930C

Abb. 7-5: Befestigung der Kabel des internen Bremswiderstandes

Die Abmessungen der optionalen Bremswiderstande finden Sie in Kap. 12.
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7.1.2

Verbindungskabel

Verwenden Sie folgende Kabel zum Anschluss des Servomotors und des Servoverstarkers:

Servoverstarker

Bus-
Endstecker

Motor HC-KFS/
HC-MFS

Hinweise zum Anschluss des PCs o
finden Sie im Handbuch des
Motion Controllers.

PC (optional)
Motor HC-SFS/HC-RFS

-

|-
%@@@

ERN

$5000992C

Abb. 7-6: Anschliisse

Produkt Bezeichnung
MR-JCCBLLCIM-L (Standard)
Kabellange in [J: 2, 5, 10, 20, 30 m
Encoderkabel fur HC-KFS, HC-MFS
° . MR-JCCBLLIM-H (hochflexibel)
Kabellange in [(J: 2, 5, 10, 20, 30 m
MR-JHSCBLOM-L (Standard)
P Kabelldnge in [0: 2, 5, 10, 20, 30 m
Far CN2 . : : MR-JHSCBLLIM-H (hochflexibel)
Encoderkabel fur HC-SFS, HC-RFS Kabellange in [: 2, 5, 10, 20, 30 m
o MR-ENCBLCM-H
Kabellange in [0: 2, 5, 10, 20, 30 m
3) Encoder-Anschluss-Set fur HC-KFS, HC-MFS MR-J2CNM
MR-J2CNS
o Encoder-Anschluss-Set fir HC-SFS, HC-RFS
(10] MR-ENCNS
. x MR-J2HBUS[IM-A
FirCN1A (@ Buskabel von Steuerung zu Verstarker Kabellange in [: 0,5, 1, 5 m
x - MR-J2HBUS[IM
Fiir CN1B o Buskabel von Verstarker zu Verstarker Kabellange in [: 0,5, 1, 5 m
(8) Bus-Endstecker MR-A-TM
_ . MR-CPCATCBL3M
CN3 (6] Kommunikationskabel fiir PC Kabellange: 3 m
(11 Leistungsstecker fir Motoren HC-KFS,HC-MFS MR-PWCNK1
Leistungsstecker fiir Motoren HC-KFS, )
2 HC-MFS mit elektromagnetischer Bremse MR-PWCNK2
Leistungsstecker fir HC-SFS52, 102, 252,
® HC-SFS524, 1024, 1524, MR-PWCNSH1
HC-RFS103, 153, 203
Leistungsstecker fir HC-SFS202, 352, 502,
(14) HC-SFS2024,3524,5024 MR-PWCNS2
HC-RFS353, 503
Leistungsstecker fir HC-SFS702
® HC-SFS7024 MR-PWCNS3
Bremsstecker fir HC-SFS202B, 352B, 502B, 702B
®  ||C-SFS2024B, 3524B, 5024B, 7024B MR-BKCN
Tab. 7-5: Ubersicht der vorkonfektionierten Verbindungskabel
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Zu

beho6r

713 Schaltdiagramme der Encoderkabel

ACHTUNG:

A\

SchlieBen Sie das Kabel korrekt an. Andernfalls kann es zu einem Fehlbetrieb oder
zur Zerstérung der Gerédte kommen.

Encoderkabel fiir Servomotoren HC-KFS und HC-MFS

MR-JCCBL2M-L
MR-JCCBL5M-L
MR-JCCBL2M-H
MR-JCCBL5M-H

Servoverstarker Encoder

P5 |19 H |' —H7

LG 11 E — 3 !

P5 |20 M ] i

LG |12 pH—+——1i !

P5 (18 |} | B

LG |2 Do L

R 1

MR |7 — |’ {1

MRR |17 H—+—F—F+—H2

MD |6 — T H4

MDR (16 ————™5

BAT |9 — |’ —3

LG 1 |

SD |Geh. T Yo

MR-JCCBL10M-L
MR-JCCBL20M-L
MR-JCCBL30M-L

Servoverstarker Encoder
P5 19— |' —H7
LG |11 ——
P5 |20 [ | o
LG |12 ¢! |
P5 (18 |' Do
LG 2 i : 7 i i
IR L
MR |7 — |’ =1
MRR |17 ————H2
MD |6 T4
MDR (16 ———+5
BAT |9 — |’ —3
LG |1 el
SD |Geh. T i

Servoverstarker Encoder
P5 |19 |' 7
LG 11 ' > : !
P5 120 el
LG 12 . IR i i
P5 |18 =t
LG |2 e
o —;f_ 18
MR |7 — |’ 1
MRR (17 H——F—H?2
MD |6 — |’ 4
MDR |16 H———+H>5
BAT |9 ——f— 18
LG |1 0
sD |Geh YT g
S000645C

MR-JCCBL10M-H
MR-JCCBL20M-H
MR-JCCBL30M-H

Abb. 7-7: Anschlussbelegung fiir Servomotoren HC-KFS und HC-MFS

Encoderkabel fiir Servomotor HC-SFS und HC-RFS

MR-JHSCBL2M-L
MR-JHSCBL5M-L
MR-JHSCBL2M-H
MR-JHSCBL5M-H
MR-ENCBL2M-H
MR-ENCBL5M-H

MR-JHSCBL10M-L
MR-JHSCBL20M-L
MR-JHSCBL30M-L

MR-JHSCBL10M-H
MR-JHSCBL20M-H
MR-JHSCBL30M-H
MR-ENCBL10M-H
MR-ENCBL20M-H
MR-ENCBL30M-H

Servoverstarker Encoder Servoverstéarker Encoder  Servoverstarker Encoder
P5  [19 |’_ s Ps |19 - |' s Ps  [19 | |' s
LG |11 = ! LG |11 H——Fp! ! LG |11 =7 !
P5 |20 f P P5 |20 H— |' P P5 |20 [ |' b
LG |12 ——F+—R LG |12 | rme S LG |12 He
MR |7 ——f——C P5 |18 | | P5 |18 {1 |
MRR |17 H—+——+D LG |2 : | LG |2 iy B
P5 (18 |! | P 5 P ! P
G 2 [ ] 1 LR Bl
BAT |9 3;[33F MR |7 ———+C MR |7 3|':;C
LG ———G MRR (17 ———+HD MRR (17 ———+D
SD |Geh. YT N b o P
— BAT (9 — |’ —F BAT (9 ; |’ —F
LG 1 ———G LG |1 —r—+G
SD |Geh. ¥ TN SD |Geh. X TN
Maximal 10 m 10-50 m 10-50 m
S000647C
Abb. 7-8: Anschlussbelegung fiir Servomotor HC-SFS und HC-RFS
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Buskabel

71.4

SchlieBen Sie das Kabel korrekt an. Andernfalls kann es zu einem Fehlbetrieb oder

zur Zerstorung der Gerédte kommen.

ACHTUNG:

A\

MR-J2BUSCIM

MR-J2BUSCIM-A

5000993C

Abb. 7-9: Schaltdiagramm des Buskabels

| Die maximale Lange des Buskabels betragt 30 m.

HINWEIS
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7.2 Sonderzubehor

7.21 Transformatoren

Eingang: 3 x 400 V
Ausgang: 3 x 230 V

. g Ausgangs- Klemmen- :

Transformator | Leistung ED Eingangsstrom S querschnitt Verlustleistung

o 2,02 A 3,26 A 2,5 mm2 108 W

MT 1,3-60 1,3 kVA 60 % 269 A 427 A 2.5 mmz 167 W

o 2,61A 4,27 A 2,5 mm2 110 W

MT 1,7-60 TL7KVA | 60% 3,89 A 6.28 A 2.5 mm? 199 W

. o 3,80 A 6,28 A 2,5 mm2 155 W

MT 2,5-60 25KVA | 60% 542 A 878 A 2/5 mm? 282 W

5,30 A 8,78 A 4 mmz2 170 W

MT 3,5-60 55kVA | 60% 841 A 13,80 A 4 mme 330 W

MT 5,5-60 5,5 KVA 60 % 8,26 A 13,80 A 4 mmz2 243 W

MT 7,5-60 7,5 kVA 60 % 11,25 A 18,82 A 4 mm2 190 W

MT 11-60 11 kVA 60 % 16,40 A 27,61 A 4 mm2 280 W

Tab. 7-6: Transformatoren
HINWEIS Die Abmessungen der Transformatoren entnehmen Sie dem Kap. 12.
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Wartung und Inspektion

8

8.1

Wartung und Inspektion

Inspektion

Die folgenden Punkte sollten regelmaBig gepriift werden:
@ Prifen Sie, ob sich Klemmschrauben gelést haben, und drehen Sie diese wieder an.

@ Prifen Sie am Servomotor, ob die Lager, die Bremseinheit usw. ungewdhnliche Gerdusche
erzeugen.

® Prifen Sie die Verkabelung auf Kratzer, Schnitte oder andere Beschadigungen.
@ Prifen Sie periodisch die Funktionstlichtigkeit der verschiedenen Bauteile.
(® Prifen Sie die Servomotorwelle und die Kupplung auf Versatz.

Standzeit

Die in der folgenden Tabelle aufgefihrten Bauteile sollten in den angegebenen Abstédnden aus-
getauscht werden. Sollte ein Bauteil vor Ablauf seiner Standzeit defekt sein, muss es sofort aus-
getauscht werden. Die angegebene Standzeit ist keine Garantie fur die tatsachliche Lebens-
erwartung eines Bauteils, da diese von der jeweiligen Belastung und den Umgebungs-
bedingungen abhangt. Fir den Austausch der Bauteile wenden Sie sich bitte an lhren Ver-
triebspartner.

Name des Teils Lebensdauer
Zwischenkreiskondensatoren 10 Jahre

Servoverstarker Relais Schaltzyklen: 100000
Luftungsgebléase 10000 bis 30000 Stunden (2—-3 Jahre)
Batterie flir Absolutsystem 10000 Stunden
Lager 20000 bis 30000 Stunden

Servomotor Encoder 20000 bis 30000 Stunden
Oldichtung, V-Ring 5000 Stunden

Tab. 8-1: Standzeiten der Bauteile
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Alarm- und Warnmeldungen Fehlererkennung und -behebung

9 Fehlererkennung und -behebung

9.1 Alarm- und Warnmeldungen

9.1.1 Liste der Alarm- und Warnmeldungen

Tritt wéhrend des Betriebs ein Fehler auf, wird eine entsprechende Alarm- oder Warnmeldung
ausgegeben. Ist dies der Fall, sehen Sie unter Abschn. 9.1.2 oder Abschn. 9.1.3 nach, und fih-
ren Sie die empfohlene GegenmafBnahme aus.

Alarm zuriicksetzen
Anzeige |Fehler bei Versorgungs-
spannung RESET-Befehl RESET der CPU
AUS — EIN
10 Unterspannung v v v
12 Speicherfehler 1 v — —
13 Timerfehler v — —
15 Speicherfehler 2 v — —
16 Encoderfehler 1 v — —
17 Platinenfehler v — —
19 Speicherfehler 3 v — —
1A Falscher Servomotor v — —
20 Encoderfehler 2 v — —
24 Fehler im Leistungskreis v v v
25 Verlust der Absolutposition v — —
30 Uberlast Bremseinheit v v v
g [31 Zu hohe Drehzahl v v v
g 32 Uberstrom v v/ v
33 Uberspannung v v v
34 CRC-Fehler v v v
35 Zu hohe Eingangsfrequenz v v v
36 Ubertragungsfehler v v v/
37 Parameterfehler v — v
45 Uberhitzung Leistungsteil v v/ v
46 Servomotor-Uberhitzung v/ v v/
50 Uberlast 1 v vO v
51 Uberlast 2 v vO v
52 Zu gro3e Abweichung v v v
8E Serielle Kommunikation v v v
88 Watchdog v — —

Tab. 9-1: Ubersicht der Alarm- und Warnmeldungen (1)

MELSERVO J2-Super 9-1



Fehlererkennung und -behebung

Alarm- und Warnmeldungen

Alarm zuriicksetzen

Anzeige |Fehler bei Versorgungs-
spannung RESET-Befehl RESET der CPU
AUS — EIN
92 Kontakt zur Batterie unterbrochen | Der Alarm wird automatisch durch Entfernen der Fehlerursache
96 Fehlerhafte Nullpunktfahrt zurlickgesetzt.
9F Batteriewarnung
Warnung: UberméBige regenera-
EO .
tive Belastung
g |E Uberlastwarnung
;_:3 E3 Fehlerhafter Absolutwert
E4 Parameterwarnung
E6 Servo NOT-AUS
E7 Steuerung NOT-AUS
E9 Warnung: Leistungskreis AUS
EE Fehler SSCNET

Tab. 9-1: Ubersicht der Alarm- und Warnmeldungen (2)

® Beheben Sie die Fehlerursache und lassen Sie den Servoverstarker, den Servomotor und
die Bremseinheit flir mindestens 30 Minuten abkiihlen, bevor Sie den Alarm zuriicksetzen
und den Betrieb wieder aufnehmen.
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9.1.2

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 (25)
eine erneute Einstellung des Referenzpunktes vorgenommen werden.

Tab. 9-2

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 Bremskreislauf AL.30

® Uberlast 1 AL.50

@ Uberlast 2 AL.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:
Kurzzeitiger Spannungsabfall

Tritt fiir ldnger als 60 ms ein Spannungsabfall auf, wird der Spannungsabfallalarm (10)
ausgegeben. Héalt der Spannungsabfall langer als weitere 20 ms an, wird der Regelkreis
ausgeschaltet. Wiirde in diesem Zustand die Spannung wieder ansteigen und gleich-
zeitig ein Signal Servo EIN anliegen, wiirde der Servomotor unkontrolliert wieder
anlaufen. Um ein solches Verhalten zu vermeiden, miissen Sie eine Schaltung vorse-
hen, die ein Signal ,,Servo EIN“ bei Auftreten eines Alarms sofort ausschaltet.

HINWEIS

Tritt ein Alarm auf, wird der Servomotor gestoppt und im Anzeigefeld erscheint der zugehé-
rige Alarmcode. Sie kdnnen die optionale Setup-Software zur Fehlersuche einsetzen.
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Alarm- und Warnmeldungen

Anzeige |Fehler Definition Ursache Behebung
10 Unterspannung |Spannung 1. Spannung der Spannungsver- Spannungs-
der Spannungs- sorgung ist zu niedrig. versorgung
versorgung sinkt auf - " Uberprifen
160 V (200-V-Servo- 2. ii)annurjghlag(;ur 60 ms oder langer
verstarker) bzw. nicht ausreichend an.
280 V (400-V-Servo- (3. Die Impedanz der Spannungsver-
verstarker) oder sorgung ist zu hoch.
eniger.
wenig 4. Spannung wird innerhalb von 5 s
nach dem Ausschalten eingeschaltet.
5. Defekter Servoverstarker Servoverstarker
austauschen
12 Speicherfehler 1 |RAM-Speicherfehler |Defekte Teile im Servoverstérker Servoverstérker
- Prifmethode: Alarme (12-15) treten  |austauschen
13 Timerfehler g?hle:h?ftt?n auf, wenn die Spannung eingeschaltet
euerplatine wird, nachdem die Anschliisse CN1A,
15 Speicherfehler 2 |E2PROM-Fehler CN1B und CN83 getrennt wurden.
16 Encoderfehler 1 Kommunikations- 1. Encoderanschluss (CN2) Korrekt
fehler zwischen dem |unterbrochen anschlieBen
Encoder und dem
Servoverstarker 2. Fehlerhafter Encoder Servomotor
austauschen
3. Encoder-Kabelfehler Kabel reparieren
(Draht gebrochen oder Kurzschluss) |oder wechseln
17 Platinenfehler 2 Fehlerhafte CPU Fehlerhafte Teile im Servoverstéarker |Servoverstarker
- - Prifmethode: Alarm 17 oder 19 tritt austauschen
19 Speicherfehler 3 |ROM-Speicherfehler auf, wenn die Spannung eingeschaltet
wird, nachdem die Anschlisse CN1A,
CN1B und CN3 getrennt wurden.
1A Falscher Fehlerhafte Auswahl |Die Kombination von Servoverstarker |Korrekte Kombina-
Servomotor des Servomotors und Servomotor ist nicht korrekt. tion verwenden
20 Encoderfehler 2 | Kommunikations- 1. Encoderanschluss (CN2) Korrekt
fehler zwischen dem |unterbrochen anschlieBen
Encoder und dem
Servoverstarker 2. Encoder defekt Servomotor
austauschen
3. Encoder-Kabelfehler Kabel reparieren
(Draht gebrochen oder Kurzschluss oder wechseln
24 Fehler im Verbindung zwi- 1. Elektrisch leitende Verbindung Korrekt
Leistungskreis schen Lastkreis und |zwischen Ein- und Ausgangsklemmen |anschlieBen

Erdpotential

(TE1)

2. Zu geringer Isolationswiderstand
zwischen Kabel oder Motor und Erd-
potential

Kabel wechseln

3: Defekter Leistungskreis im Servo-
verstarker

Prifmethode: Alarm 24 tritt auf, wenn
die Spannung eingeschaltet wird,
nachdem die Anschlusse U, V und W
getrennt wurden.

Servoverstarker
austauschen

Tab. 9-2: Fehlerbehebung (1)
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Alarm- und Warnmeldungen

Fehlererkennung und -behebung

Anzeige Fehler Definition Ursache Behebung
25 Verlust der Daten der Absolut- | 1. Batteriespannung niedrig Batterie wechseln
Absolutposition ﬁgfstmon sind fehler- 1 B atteriekabel oder die Batterie ist Nullpunkt-Rick-
. fehlerhaft. kehr durchfiihren
Erstmaliges Ein- 3. Kondensator des Encoders zur Nach dem Auftre-
schalten der Span- |Datenpufferung war nicht geladen. ten des Alarms
nungversorgung im Spannung flr
System der Absolut- einige Minuten ein-
wert-Positionserken- schalten, dann ein-
nung mal ausschalten
und wieder ein-
schalten.
Nullpunkt-Riick-
kehr durchfihren
30 Uberlastung Die zulassige 1. Fehlerhafte Einstellung des Korrekt einstellen
Bremskreis Belas-tung des Parameters Nr. 2
l?remskrglses Ist 2. Eingebauter Bremswiderstand oder |Korrekt
Uberschritten. - . : )
regenerativer Bremswiderstand ist anschlieBen
nicht angeschlossen.
3. Kurze Zykluszeiten bzw. kontinuierli-| 1. Zykluszeiten
cher generatorischer Betrieb Uberlas- |erhéhen
ten den Bremskreis. . Regenerativen
Priafmethode: In der Statusanzeige die B.r n(:ge.; ?;Vid
Auslastung des Bremskreises Uber- emswicerstana
. gréBerer Kapazitat
prifen.
benutzen
3. Last reduzieren
4. Spannung der Spannungsver- Gerate an korrek-
sorgung steigt auf 260 V (200-V-Servo- |ter Spannungsver-
verstarker) bzw. 535 V (400-V-Servo- |sorgung
verstarker) oder mehr. anschlieBen
5. Eingebauter Bremswiderstand oder |Servoverstérker
regenerativer Bremswiderstand ist oder Bremswider-
defekt. stand austauschen
Fehlerhafter Brems- |6. Bremstransistorfehler Servoverstarker
transistor Prufmethode: 1. Der Bremswiderstand |austauschen
hat sich anormal tberhitzt.
2. Der Alarm tritt nach dem Ausbau
des eingebauten oder des optionalen
Bremswiderstandes auf.
Eingebauter Bremswiderstand oder
regenerative Bremsoption ist fehler-
haft.
31 Zu hohe Drehzahl | Drehzahl Gbersteigt | 1. Kleine Beschleunigungs-/ Beschleunigungs-/
die max. zuldssige |Bremszeiten verursachen Uber- Bremszeiten
Drehzahl. schwingen. erhéhen
2. Instabiles Servosystem verursacht |Regelparameter
Uberschwingungen. optimieren
3. Encoderfehler Servomotor
austauschen

Tab. 9-2: Fehlerbehebung (2)
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Alarm- und Warnmeldungen

Anzeige |Fehler Definition Ursache Behebung
32 Uberstrom Strom ist héher als | 1. In den Phasen U, V und W des Ser- |Kurzschluss
der zulassige Strom |voverstarkers tritt ein Kurzschluss auf. |beseitigen
Ees Servoverstar- 2. Ausgangstransistor des Servover- |Servoverstarker
ers. . )
starkers ist fehlerhaft. austauschen
Prifmethode: Alarm (32) tritt auf, wenn
die Spannung eingeschaltet wird,
nachdem die Anschlisse U, V, und W
getrennt wurden.
3. Niederimpedanter Erdschluss tritt in |Erdschluss
den Phasen U, V und W auf. beheben
4. Externe Stérstrahlungen verursa- MaBnahmen zur
chen ein Auslésen des Uberstrom- Verringerung der
alarms. externen Storstrah-
lung treffen
33 Uberspannung Zwischenkreis- 1. Verbindungsleitung der Brems- 1. Leitung wechseln
Spannung Uber- widerstande ist offen oder getrennt. 2. Korrekt
Stelgt 400 V (ZOO'V' verbinden
Servoverstérker) - -
bzw. 800 V (400-V- | 2 Fehlerhafter Bremstransistor Servoverstarker
Servoverstérker). wechseln
3. Kabelbruch am eingebauten oder 1. Servoverstarker
optionalen Bremswiderstand wechseln
2. Optionalen
Bremswiderstand
wechseln
4. Der Bremstransistor ist defekt. Servoverstarker
wechseln
5. Versorgungsspannung zu hoch Geréate an korrek-
ter Spannungsver-
sorgung
anschlieBen
34 CRC-Fehler Buskabel ist 1. Buskabel ist nicht angeschlossen Buskabel
fehlerhaft. anschlieBen
2. Buskabel ist defekt Buskabel
austauschen
3. Leitungsstérungen Korrekte Leitungs-
verlegung und
Schirmung her-
stellen
4. Abschlusswiderstand ist nicht ange- | Abschlusswider-
schlossen stand anschlieBen
5. Mehrfachvergabe einer Stations- Stationsnummer
nummer korrekt einstellen
35 Zu hohe Ein- Eingegebene 1. Frequenzbefehl Uberschreitet die Programm priifen
gangsfrequenz Impulsfrequenz ist maximale Motordrehzahl
zu hooh. 2. Leitungsstérungen Korrekte Leitungs-
verlegung und
Schirmung
herstellen
3. Steuerung arbeitet fehlerhaft Steuerung
austauschen
36 Ubertragungs- Buskabel oder Print- |1. Buskabel ist nicht angeschlossen. |Buskabel
fehler platine fehlerhaft anschlieBen
2. Buskabel ist defekt. Buskabel
austauschen
3. Printplatine defekt Servoverstarker
austauschen
4. Abschlusswiderstand ist nicht ange- | Abschlusswider-
schlossen. stand anschlieBen
Tab. 9-2: Fehlerbehebung (3)
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Alarm- und Warnmeldungen

Fehlererkennung und -behebung

Servoverstarkers
Lastverhaltnis
300 %:>2,5s
Lastverhaltnis
200 %:>100 s

Anzeige Fehler Definition Ursache Behebung
37 Parameterfehler |Parametereinstel- 1. Servoverstarkerfehler verursacht die | Servoverstarker
lung ist fehlerhaft. Uberschreibung der Parameter- austauschen
einstellung.
2. Einstellbereich eines Parameters Parameter inner-
durch Steuerung Uberschritten halb des Einstell-
bereichs setzen
45 Uberhitzung des | Leistungsteil ist 1. Servoverstarker defekt Servoverstarker
Leistungsteils Uberhitzt. austauschen
2. Spannungsversorgung wurde durch | Regelmodus
Uberlast wiederholt ein- und ausge- prufen
schaltet.
3. Keine Rotation des Kuhlventilators |1. Servoverstérker
im Servoverstarker oder Ventilator aus-
tauschen
2. Max. zulassige
Umgebungstempe-
ratur beachten
46 Servomotor- Temperatur des Ser- | 1. Umgebungstemperatur des Servo- |Bei Projektierung
Uberhitzung vomotors Ubersteigt |motors liegt bei Gber 40 °C. der Anlage darauf
den zuldssigen 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
gréBerer Leistung
benutzen
3. Thermoschutz im Encoder ist fehler- | Servomotor
haft. austauschen
50 Uberlast 1 Uberlastung des 1. Der Ausgangsstrom Ubersteigt 1. Last reduzieren

kontinuierlich den Nennstrom.

2. Zykluszeiten ver-
langern

3. Servomotor mit
groBerer Leistung
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-
motors

Klemmen U, V, W des Servoverstar-
kers sind nicht an die Klemmen U, V,
W des Servomotors angepasst.

Korrekt verbinden

5. Encoderfehler

Servomotor
auswechseln

Tab. 9-2: Fehlerbehebung (4)
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Fehlererkennung und -behebung

Alarm- und Warnmeldungen

Parameter 31
gesetzte Wert
(Werkseinstellung: 8
Umdrehungen).

Anzeige |Fehler Definition Ursache Behebung
51 Uberlast 2 Es flieBt fiir mehrere |1. Mechanische Uberlastung 1. Auf Leicht-
Sekunden der max. gangigkeit der
Ausgangsstrom. Mechanik achten
Servomotor ist 2. Begrenzungs-
mechanisch verrie- schalter installieren
gelt: 1 s oder langer 2. 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.
3. Servosystem ist instabil. 1. Beschleunigung/
Bremsung wieder-
holen, zwecks
Auto-Tuning
2. Ansprechverhal-
ten andern
3. Auto-Tuning
ausschalten und
manuell einstellen
4. Encoderfehler Servomotor
auswechseln
52 Zu grof3e Schleppfehler ist 1. Beschleunigungs-/Bremszeit ist zu | Beschleunigungs-/
Abweichung groéBer als der mit klein. Bremszeit erh6hen

2. Drehmomentbegrenzungswert ist zu
klein.

Drehmoment-
begrenzungswert
erhéhen

3. Kein ausreichendes Drehmoment
aufgrund von Spannungseinbriichen
beim Beschleunigen

1. Impedanz der
Spannungsversor-
gung verbessern
2. Servomotor mit
groBerer Leistung
benutzen

4. Wert in Parameter Nr. 13 ist zu klein.

Einstellwert
erhéhen und auf
korrekten Betrieb
einstellen

5. Welle des Servomotors wurde durch
externe Krafteinwirkung gedreht.

1. Wenn Dreh-
moment begrenzt
wird, den Begren-
zungswert erhéhen
2. Last reduzieren

3. Servomotor mit
gréBerer Leistung
benutzen

6. Mechanische Uberlastung

1. Auf Leicht-
gangigkeit der
Mechanik achten
2. Begrenzungs-
schalter installieren

7. Encoderfehler

Servomotor
austauschen

8. Fehlerhafte Verbindung des Servo-
motors

Klemmen U, V, W des Servoverstar-

kers sind nicht an die Klemmen U, V,
W des Servomotors angepasst.

Korrekt verbinden

Tab. 9-2: Fehlerbehebung (5)
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Alarm- und Warnmeldungen

Fehlererkennung und -behebung

Anzeige |Fehler Definition Ursache Behebung
8E Serielle Kommuni- | Kommunikations- 1. Kommunikationskabel ist fehlerhaft |Kabel reparieren
kation fehler tritt zwischen | (Draht gebrochen oder Kurzschluss). |oder austauschen
Servoverstarker und
PC auf. 2. PC fehlerhaft PC austauschen
88 Watchdog CPU-Fehler Servoverstérker fehlerhaft Servoverstarker
Prufmethode: Alarm (88) tritt auf, wenn |austauschen
die Spannung eingeschaltet wird,
nachdem die Anschliisse CN1A, CN1B
und CN3 getrennt wurden.
Tab. 9-2: Fehlerbehebung (6)
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Fehlererkennung und -behebung

Alarm- und Warnmeldungen

9.1.3

Warnmeldungen

Tritt eine der Warnmeldungen E6, E7, E9 oder EE auf, wird der Servoverstarker abgeschaltet.
Tritt eine andere Warnmeldung auf, so stoppt der Servoverstarker nicht. Wird der Betrieb bei ei-
ner Warnmeldung fortgefuhrt, kann es nachfolgend zu Stérungen des Betriebs oder zu einer
Alarmmeldung kommen. Beheben Sie die Ursache flr die Warnmeldung entsprechend den

Hinweisen in diesem Abschnitt.

zdhlerwarnung

wertes

gen wirken auf den Encoder
ein.

Anzeige |Name Definition Ursache Behebung
92 Batteriekabel Spannung des Systems zur |1. Batteriekabel ist unterbro- |Kabel reparieren oder
unterbrochen Erfassung der Absolutposi- |chen. Batterie austauschen
tion ist zu niedrig. 2. Batteriespannung sinkt auf |Batterie austauschen
2,8 V oder darunter.
96 Fehler bei Null- Nullpunktfahrt konnte nicht |1. Schleppfehler ist gréBer als |Ursache fir den
punktfahrt ausgefuhrt werden der Einstellbereich der ,In Schleppfehler entfer-
Position®. nen
2. Nullpunktfahrt wurde wah-  |Drehzahl fir Nullpunkt-
rend der Verarbeitung eines fahrt reduzieren
anderen Befehls ausgefihrt.
3. Drehzahl fur Nullpunktfahrt
ist zu hoch.
9F Batteriewarnung |Spannung des Systems zur |Batteriespannung sinkt auf Batterie austauschen
Erfassung der Absolutposi- (3,2 V oder darunter.
tion ist zu niedrig.
EO Uberlast Vorwarnung Alarm 30 Auslastung des Bremskreises |1. Zykluszeit erhéhen
Bremskreis Ubersteigt 85 %. 2. Regenerativen
Prifmethode: Statusanzeige |Bremswiderstand
aufrufen und Lastverhaltnis gréBerer Kapazitat ein-
Uberprifen setzen
3. Last reduzieren
E1 Uberlastwarnung | Vorwarnung Alarm 50/51 Last steigt auf 85 % oder mehr |Siehe Alarm 50/51
der Auslésebedingungen fur
Uberlast 1/2.
E3 Absolutpositions- |Fehler des Absolut- 1. Elektromagnetische Stérun- | Elektromagnetische

Stoérung unterdriicken

2. Encoderfehler

Servomotor austau-
schen

rung ist nicht kompatibel mit
dem SSCNET.

E4 Parameter- Uberschreitung des Ein- Einstellbereich eines Parame- |Einstellung korrigieren
warnung stellbereiches ters durch Steuerung uber-
schritten
E6 Servo EM1-Signal ist gedffnet. Externes NOT-AUS-Signal NOT-AUS zuriicksetzen
NOT-AUS
E7 Steuerung — Ein NOT-AUS-Signal wurde in [NOT-AUS zurlicksetzen
NOT-AUS die Steuerung eingegeben.
E9 Leistungskreis Der Servoverstarker war bei |— Einschalten der Span-
unterbrochen ausgeschalteter Spannung nungsversorgung des
des Leistungskreises Leistungskreises
eingeschaltet.
EE SSCNET-Fehler Die angeschlossene Steue- |[— —

Tab. 9-3: Bedeutungen der Warnmeldungen
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Technische Daten

10

10.1

10.1.1

Technische Daten

Leistungsdaten

Lastdiagramme

Im Servoverstérker ist eine Lastiberwachung eingebaut, die den Servoverstérker und den Ser-
vomotor vor einer Uberlastung schiitzen. Die Arbeitsdiagramme der Lastiiberwachung sind in
den folgenden Abbildungen dargestellt. Der Uberlastalarm 1 (50) tritt auf, wenn die Uberlast au-
Berhalb des markierten Bereichs liegt. Der Uberlastalarm 2 (51) tritt auf, wenn fiir mehrere Se-
kunden der maximale Strom flie3t. Dies kann z. B. der Fall sein, wenn die Maschine aufgrund
einer Kollision blockiert ist. In den Diagrammen stellt der Bereich unterhalb der durchgezoge-
nen bzw. der gestrichelten Linie den normalen Arbeitsbereich dar. Die gestrichelte Linie stellt
die Lastkurve bei gestopptem Servomotor dar. Wirkt bei gestoppten Servomotor eine Last, soll-
te das abgegebene Drehmoment nicht mehr als 70 % des Nenndrehmoments betragen.

HC-KFS
HC-MFS
HC-SFS

1000

100

Rotation

o

Stillstand

Betriebszeit [s]

0,1

100 150 200 250 300

Lastverhéltnis [%]

5000932C

Abb. 10-1: Lastdiagramme MR-J25-10B bis MR-J25-100B, MR-J2S-60B4 und MR-J25-100B4

HC-SFS 1000 e e e | =
HC-RFS ; ‘ —
: ‘ ‘Rotation

100

Stillstand

Betriebszeit [s]

0,1

100 300

Lastverhaltnis [%]

150 200

S5000933C

Abb. 10-2: Lastdiagramme MR-J25-200B, MR-J25-3508, MR-J25-200B4 und MR-J2S-35084
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HC-SFS 10000
HC-RFS
1000
@ Rotation
[ A
@ 100 . -
Z Stillstand
om
10 \j
1
0 50 100 150 200 250 300
Lastverhaltnis [%)]
5000953C

Abb. 10-3: Lastdiagramme MR-J25-5008, MR-J25-700B, MR-J25-500B4 und MR-J25-700B4
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Technische Daten

10.1.2

HINWEIS

Warmeverluste des Servoverstarkers

Vom Servoverstarker abgegebene Warmemenge

Die folgende Tabelle gibt einen Uberblick tiber die Leistungsverluste unter Nennlast:

Verlustleistung

Servoverstarker Servomotor
Bei Nenndrehmoment [W] Bei Servo-AUS [W]

MR-J2S-10B HC-KFS053 25 15
HC-KFS13 25 15
HC-MFS053 25 15
HC-MFS13 25 15
MR-J2S-20B HC-KFS23 25 15
HC-MFS23 25 15
MR-J2S-40B HC-KFS43 35 15
HC-MFS43 35 15
g |MR-J2S-60B HC-SFS52 40 15
% [MR-J25-70B HC-KFS73 50 15
g HC-MFS73 50 15
S [MR-J2s-100B HC-SFS102 50 15
;:) MR-J2S-200B HC-SFS152 90 20
g HC-SFS202 90 20
HC-RFS103 50 15
HC-RFS153 90 20
MR-J2S-350B HC-SFS352 130 20
HC-RFS203 90 20
MR-J2S-500B HC-SFS502 195 25
HC-RFS353 135 25
HC-RFS503 195 25
MR-J2S-700B HC-SFS702 300 25
_ |MR-J25-60B4 HC-SFS524 40 15
% MR-J2S-100B4 HC-SFS1024 50 15
S |MR-J2s-200B4 HC-SFS1524 90 20
§ HC-SFS2024 90 20
@ [MR-J2S-350B4 HC-SFS3524 130 20
g MR-J2S-500B4 HC-SFS5024 195 25
¥ [MR-J2S-700B4 HC-SFS7024 300 25

Tab. 10-1: Verlustleistung der Servoverstérker bei Nennlast

Die Warmemenge, die wahrend des generatorischen Betriebes abgegeben wird, ist in der
Verlustleistung, die der Servoverstérker im Betrieb abgibt, nicht beinhaltet. Die Berechnung
der vom Bremswiderstand abgegebenen Warmemenge ist in Abschn. 7.1.1 beschrieben.
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10.1.3 Daten der elektromagnetischen Haltebremse

ACHTUNG:
A Die elektromagnetische Haltebremse ist zum Halten einer Last ausgelegt. Sie darf
nicht zum Bremsen des drehenden Motors verwendet werden.

Die technischen Daten der elektromagnetischen Haltebremse fir die entsprechenden Servo-
motoren sind in der folgenden Tabelle aufgelistet:

Servomotor HC-MFS-Serie HC-SFS-Serie HC-RFS-Serie HC-KFS-Serie
052B- | 202B-
053B | 23B 152B/ | 702B/ | 103B- | 353B | 053B | 23B
Punkt 138 | 43B | 7B | 0524B- | 2024B- | 203B | 5038 | 13B | 438 | °B
1524B | 7024B
Typ ® Elektromagnetische Scheibenbremse (elektrisch gellftet und durch Federkraft
gebremst)
Nennspannung @ 24V DC, +0 %/-10 %
Nennstrom bei 20 °C [A] [0,26 0,33 0,42 0,8 1,4 0,8 0,96 0,26 0,33 0,42
Widerstand der Erreger- |91 73 57 29 16,8 30 25 91 73 57
spule bei 20 °C [Q]
Leistung [W] 6,3 7,9 10 19 34 19 23 6,3 7,9 10
Einschaltstrom [A] 0,18 0,18 0,2 0,2 0,4 0,25 0,24 0,18 0,18 0,2
Ausschaltstrom [A] 0,06 0,11 0,12 0,08 0,2 0,085 (0,10 0,06 0,11 0,12
Haftreibungs- 0,32 1,3 2,4 8,3 43,1 6,8 16,7 (0,32 (43,1 |24
drehmoment [Nm]
Verzégerungszeit 0,03 0,03 0,03 0,04 0,1 0,03 0,04 0,03 0,1 0,03
Freigabe [s] @
Brems- AC Aus 0,08 0,1 0,12 0,12 0,12 0,12 0,12 0,08 0,12 0,12
verzége- |(Abb. 10-4 (a))
r“”(%sée” DC Aus (Abb. |0,01 |0,02 |0,03 |0,03 [003 |0,03 |0,03 0,01 |0,03 0,03
[s] 10-4 (b, c))
Zuléssige |pro Bremsung |5,6 22,0 64,0 400 4500 400 400 5,6 22,0 |64
Brems-
[T,L?n"]‘eme pro Stunde |56 220 |640 4000 [45000 |4000 (4000 |56 220 |640
Bremsspielraum am 0,19- |(0,12- |0,1-0,9/0,2-0,6 |0,2-0,6 |0,2-0,6|0,2-0,6|0,19- |0,12—- |0,1-0,9
Servomotorschaft [grad] |2,5 1,2 2,5 1,2
Lebens- |Anzahl der 20000 (20000 {20000 {20000 (20000 |20000 |20000 |20000 |20000 [20000
dauer Bremszyklen
ﬂ‘;te_ Arbeit pro 4 15 |32 |200 1000 |200 |200 |4 15 |32
bremse Bremsung
[Nm]

Tab. 10-2: Technische Daten der elektromagnetischen Haltebremse

® An der elektromagnetischen Haltebremse ist keine manuelle Lésevorrichtung vorhanden.
Wenn Sie die Haltebremse zum Beispiel zum Zentrieren der Maschine 16sen wollen, mis-
sen Sie eine zuséatzliche Schaltung mit 24 V DC vorsehen, Uber die Sie die Haltebremse
bei Bedarf I6sen kénnen.

@ Diese Werte gelten fur eine Temperatur von 20 °C.

® Die Verzégerung der Bremsenaktivierung vergréBert sich mit dem Verschlei3 des Brems-
belages.

® Die 24 V DC der internen Spannungsversorgung der Schnittstellen (VDD) darf hier nicht
verwendet werden. Verwenden Sie eine externe Spannungsversorgung.
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Spannungsversorgung der Bremseinheit

Die 24 V DC der internen Spannungsversorgung der Schnittstellen (VDD) darf fir die elektro-
magnetische Haltebremse nicht verwendet werden. Sehen Sie die folgende externe Span-
nungsversorgung fir die ausschlieBliche Versorgung der Haltebremse vor. Beispiele fur den
Anschluss der Haltebremse sind in der folgenden Abbildung gegeben:

28V AC
Q

%

<—— Elektromagnetische

Haltebremse
T
(a)
I|<— Elektromagnetische
| Haltebremse
T |
|
|
-

<« Elektromagnetische
Haltebremse

T : Transformator

—1
I

I

I

I

_I VAR : Uberspannungsschutz

S5000656C

Abb. 10-4: Anschluss der Bremseinheit
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10.1.4

Widerstandsbremsung

Tritt ein Alarm, ein NOT-AUS oder ein Spannungsabfall auf, wird der Servomotor direkt auf eine
im Verstarker integrierte Widerstands-Bremseinheit geschaltet und abgebremst. In Abb. 10-5
ist die Verzégerungskurve dargestellt.

NOT-AUS (EMG) EN
AUS

Zeitkonstante t

Maschinenge-
schwindigkeit =

S5000657C

Abb. 10-5: Bremsverlauf

Die Berechnung der ungefahren Auslauflange kann tber die folgende Formel erfolgen:

V0 JL
Lax = @{te+rx(1 +‘TV\;{)}

Lnax:maximale Auslauflange [mm]

Vo:Geschwindigkeit der Maschine [mm/min]

Jy:Massentragheitsmoment des Servomotors [kgcmz]

J| :Massentragheitsmoment der Last, umgerechnet auf einen dquivalenten Wert an der
Servomotorwelle [kgecm?]

T:Bremszeitkonstante [s]

te:Verzdgerung durch die Steuereinheit (Schaltzeit des internen Relais ca. 30 ms) [s]

ACHTUNG:

Verwenden Sie die Widerstandsbremsung bei den Servoverstidrkern MR-J2S-10B bis
MR-J2S-200B und MR-J25-60B4 bis MR-J2S-200B4 nur bis zu einem maximalen Verhéltnis
der Massentrdgheitsmomente von 30, bei den Servoverstidrkern MR-J2S-350B und
MR-J2S-350B4 bis zu einem Massentrédgheitsverhéltnis von 16 und bei den Servoverstir-
kern MR-J2S-500B, MR-J2S-700B, MR-J2S-500B4 und MR-J2S-700B4 bis zu einem Massen-
tragheitsverhéltnis von 15. Bei einem héheren Wert kann die eingebaute Widerstandsbrem-
se (iberhitzt werden (Brandgefahr). Besteht die Gefahr, dass der Wert (iberschritten wird,
nehmen Sie bitte Kontakt mit Ihrem Vetriebspartner auf.
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Leistungsdaten

Technische Daten

Zeitkonstante 1 [s]

0,020
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0,016
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0,008
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0,004
0,002

0
0

23

L
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1000 1500 2000 2500 3000
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S5000958C

Abb. 10-6: Darstellung der Bremszeitkonstanten HC-MFS
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Abb. 10-7: Darstellung der Bremszeitkonstanten HC-KFS

MELSERVO J2-Super
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Technische Daten

Leistungsdaten

Zeitkonstante 1 [s]

0,045
0,040
0,035
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0,025
0,020
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0,005

- 352/3524 702/7024

202/2024

52/524

152/1524
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0
0 500 1000 1500 2000
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Abb. 10-8: Darstellung der Bremszeitkonstanten HC-SFS
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Abb. 10-9: Darstellung der Bremszeitkonstanten HC-RFS
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Standarddaten

Technische Daten

10.2 Standarddaten
10.2.1 Servoverstarker
Servoverstarker MR-J2S-[]
108 | 208 | 408 | 608 | 708 | 1008 | 2008 | 3508 | 5008 | 7008 | 6084 | 10084 | 2004 | 35084 | 50084 | 70084
Span- |Spannung/ | 3~ 200-230 V AC, 50/60 Hz
nungs- | Frequenz 1~.230 V AC, 50/60 Hz 3~, 200-230 V AC, 50/60 Hz 3~, 380-480 V AC, 50Hz/60 Hz
versor Zulassige
un ~, 170-253 V A

des. |Sannungs-| 371107298 VA 3~,170-253 V AC 3~, 323-528 V AC, 50H2/60 Hz
Haupt- schwankung 1~,207-253 V A
kreises | zylassige

Frequenz- +5 %

schwankung
Span- | Spannung/ 1~, 200-230 V AC, 50Hz/60 H 24V DC
nungs- |Frequenz Enad ' z z
versor- —
gung Zulassige
des Spannungs- 1~,170-253 V AC, 50Hz/60 Hz 20,4-27,6 VDC
Steuer- |Schwankung
kreises | zylassige

Frequenz- +5 % —

schwankung

Leistungs-

aufnahme 50w s w
System Sinuskommutierte PWM-Regelung
Widerstandbremse Eingebaut
Schutzfunktionen 3 Uberstrom, Uberspannung, Uberlast (elektronisches Thermorelais),

Uberhitzungsschutz des Servomotors, Encoderfehler, Bremskreisuberlastung, Unterspannung,
Netzausfall, zu hohe Drehzahl, zu gro3e Regelabweichung

Frequenzgang (Dreh-
zahl) > 550 Hz
Schutzart Offen (IP00)
Umgebungsbedingun- Siehe Abschn. 2.1
gen
Gewicht [kg] 0,7 ‘ 0,7 ‘ 1,1 | 1,1 ‘ 1,7 ‘ 1,7 ‘ 2,0 ‘ 2,0 ‘ 4,9 ‘ 7,2 ‘ 21 | 2,2 ‘ 2,2 ‘ 5,0 ‘ 5,0 ‘ 7,2

Tab. 10-3: Standarddaten der Servoverstérker

MELSERVO J2-Super
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Technische Daten

Standarddaten

10.2.2

Servomotor

Servomotor

HC-MFS-Serie HC-KFS-Serie

053 13 23 43 73 053 13 23 43 73

Verwendbarer Servoverstarker
MR-J2S-(0

10B | 10B | 20B | 40B | 70B 10B | 10B | 20B | 40B | 70B

Nennausgabeleistung [kW]

0,05 0,1 0,2 0,4 0,75 | 0,05 0,1 0,2 0,4 | 0,75

Nenndrehmoment [Nm]

0,16 | 0,32 | 0,64 1,3 2,4 0,16 | 0,32 | 0,64 1,3 2,4

[U/min]

Nenndrehzahl [U/min] 3000 3000
Maximale Drehzahl [U/min] 4500 4500
Zuléssige Hoéchstdrehzahl 5175 5175

Maximaldrehmoment [Nm]

0,48 | 0,95 1,9 3,8 72 | 0,48 | 0,95 1,9 3,8 7,2

Massentragheitsmoment J
[kg x cm?] @

0,019 | 0,03 | 0,088 |0,143| 0,6 | 0,053 |0,084 | 0,42 | 0,67 | 1,51

Empfohlenes Verhéltnis des
Lasttragheitsmomentes zum
Tragheitsmoment des Servo-

motors ®

Bremszyklen |Eingebauter

des Brems- Bremswiderstand
widerstandes |im Servoverstarker

@ @ @ | 1010 | 400 | @ @ @ 220 | 190

[pro Minute] © [\R-RFH75-40

_ _ — @ |2400| @ @ @ | 2200 | 940

Eingangsscheinleistung [kVA]

0,3 0,3 0,5 0,9 1,3 0,3 0,3 0,5 0,9 1,3

Nennstrom [A] 0,85 1,5 2,8 5,1 0,83 | 0,83 1,1 2,3 5,8
Max. Strom [A] 2,6 5,0 9,0 18 2,5 2,5 3,4 6,9 18,6
Drehzahl/Positionsdetektor Encoder (Auflésung: 131072 Impulse/Umdrehung)

Schutzart IP55

Kihlung Selbstkiihlung

Umgebungsbedingungen Siehe Abschn. 2.1

Gewicht [kg]@ 0,4 ‘ 0,53 ‘ 0,99 ‘ 1,45 ‘ 3,0 ‘ 0,4 ‘ 0,53 | 0,99 | 1,45 ‘ 3,0

Tab. 10-4: Standarddaten des Servomotors

10-10
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Standarddaten Technische Daten

Servomotor
HC-SFS-Serie HC-RFS-Serie
52 (102 | 152 | 202 | 352 | 502 | 702 | 103 | 153 | 203 | 353 | 503

\I\il%ri“jz”s‘j_%arer Servoverstarker | 55 |100B|2008|2008|3508|5008| 7008 |2008|2008(3508|5008| 5008
Nennausgabeleistung [kW] 05|10 (15|20]| 35| 5,0 7 1,0 (15|20 35 5,0
Nenndrehmoment [Nm] 2,39 4,78 (7,16 |9,55|16,7 |23,9| 33,4 |3,18|4,78 (6,37 (11,1| 15,9
Nenndrehzahl [U/min] 2000 3000
Maximale Drehzahl [U/min] 3000 2500 2000 4500
Zuléssige Hochstdrehzahl
[U/min] 3450 2850 2300 5175
Maximaldrehmoment [Nm] 7,16 |14,4|21,6|28,5|50,1|71,6| 100 |7,95|11,9(15,9|27,9| 39,7
Massentragheitsmoment J

z%l 6,6 |13,7(20,0|42,5| 82 | 101 160 1511923 | 8,6 12
[kg x cm“]

Empfohlenes Verhaltnis des
Lasttragheitsmomentes zum
Tragheitsmoment der Servo-

motors ®

Bremszyklen |Eingebauter
des Brems- Bremswiderstand
widerstandes |im Servoverstar-

[pro Minute] @ [ker
MR-RFH75-40 [560 (270 | — | — | — | — | — | — | =|—=|—=| —

MR-RFH220-40 (1680810 | — | — | — | — | — | —=|—=|—=| —=| —

56 | 54 | 136 | 64 | 31 | 39 32 |1090| 860 | 710 | 174 | 125

MR-RFH400-13 95 479
— | — |680| 320|158 [ 150 | MR- |5450(4300|3550| 669 | (MR-
RFH RFH
400-6,7) 400-6,7)
Eingangsscheinleistung [kVA] 10(1,7|25|35|55 1|75 10 1,7 125|135 | 55 7,5
Nennstrom [A] 3,2 6 9 11 17 | 28 35 6,1 (88| 14 | 23 28
Max. Strom [A] 96| 18 | 27 | 33 | 51 | 84 105 |[18,4|23,4| 37 | 58 70
Drehzahl/Positionsdetektor Encoder (Auflésung: 131072 Impulse/Umdrehung)
Schutzart IP65
Kuhlung Selbstkihlung
Umgebungsbedingungen Siehe Abschn. 2.1
Gewicht [kg] @ 5,0 | 7,0 | 9,0 |12,0|19,0’ 23 ’ 32 ’ 3,9 ‘ 5,0 ’ 6,2 ‘12,0’ 17,0

Tab. 10-5: Standarddaten des Servomotors
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Technische Daten Standarddaten
Servomotor
HC-SFS-Serie (400-V-Typ)

524 1024 1524 2024 3524 5024 7024
kﬁ‘_"‘ﬁg‘f%arer Servoverstarker 60B4 | 100B4 | 200B4 | 200B4 | 350B4 | 500B4 | 700B4
Nennausgabeleistung [kW] 0,5 1,0 1,5 2,0 3,5 5,0 7
Nenndrehmoment [Nm] 2,39 4,78 7,16 9,55 16,7 23,9 33,4
Nenndrehzahl [U/min] 2000
Maximale Drehzahl [U/min] 3000 2500 2000
Zulassige Hochstdrehzahl [U/min] 3450 2850 2300
Maximaldrehmoment [Nm] 7,16 14,4 21,6 28,5 50,1 71,6 100

Massentragheitsmoment J

[kg x cm?] @ 6,6 13,7 20,0 42,5 82 101 160

Empfohlenes Verhéltnis des

Lasttragheitsmomentes zum

Tragheitsmoment der Servo- <15

motors @

Bremszyklen |Eingebauter

des Brems- Bremswiderstand im 125 200 136 64 43 39 32

widerstandes |Servoverstarker

[pro Minute] © MVR-PWR T150270 | 415 — — — — — —
MR-PWR T400-120 — 600 — — —
MR-PWR T600-80 — — 680 320 — — —
MR-PWR T600-47 — — — — 167 150 —
MR-PWR T600-26 — — — — — — 95

Eingangsscheinleistung [kVA] 1,0 1,7 2,5 3,5 5,5 7.5 10

Nennstrom [A] 1,5 2,8 4.4 5,411 8,6 14 17

Max. Strom [A] 4,5 8,4 13,2 16,2 25,8 42 51

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder (Auflésung: 131072 Impulse/Umdrehung)

Schutzart P65

Kuhlung Selbstkihlung

Umgebungsbedingungen Siehe Abschn. 2.1

Gewicht [kg] © 5,0 ‘ 7,0 ‘ 9,0 ‘ 12,0 ‘ 19,0 | 23 ‘ 32

Tab. 10-6: Standarddaten des Servomotors

® Die aufgefuhrte Zahl der Bremszyklen pro Minute beim Ansprechen der Bremseinheit ist

die zulassige Zahl der Bremszyklen pro Minute, wenn der Servomotor ohne Last von der
Nenndrehzahl in den Stillstand abgebremst wird. Ist der Motor unter Last, muss der Tabel-
lenwert mit 1/(m + 1) multipliziert werden (m = Lasttrdgheitsmoment/Motortrdgheitsmo-

ment).

Bremszyklen pro Minute nicht begrenzt.

@ Liegt das abgegebene Drehmoment im Bereich des Nenndrehmoments, ist die Zahl der

® Uberschreitet das Verhéltnis des Lasttragheitsmoments zum Tragheitsmoment der Motor-

welle den angegebenen Wert, setzen Sie sich mit lhrem Vertriebspartner in Verbindung.

Sie die entsprechenden Werte bitte aus Tab. 10-2.

@ |st der Servomotor mit einer elektromagnetischen Haltebremse ausgestattet, entnehmen
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Standarddaten Technische Daten

10.2.3 Drehmomentverlaufe

HINWEIS Wirkt bei gestoppten Servomotor eine Last, sollte das abgegebene Drehmoment nicht mehr

als 70 % des Nenndrehmoments betragen.

200-V-Servomotoren

HC-MFS053 (B) HC-MFS13 (B) HC-MFS23 (B)
E T —
Z 2 .75 | Maximales Drehmoment £ 15
£ 04| Maximales Drehmoment = i
5 | | % 05 £ 1.0 | Maximales Drehmoment
% 02 . £ 2
< © 025 S 05 —
a = [ 1 ™
Konstantes Drehmoment o Konstantes Drehmoment [s) Konstantes Drehmoment
1000 2000 3000 4000 4500 0 L L L ! L L L !
Drehzahl [U/min] 1000 2000 3000 40004500 1000 2000 3000 4000 4500
Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min]
HC-MFS43 (B) 80 HC-MFS73 (B)
E €
Z 30 Z 60
5 5 :
g 2.0 [ Maximales Drehmoment g 4.0 | Maximales Drehmoment
£ £
s 10 S 20
a Konstantes Drehmoment a Konstantes Drehmoment
S S Y — — S S S " S—
1000 2000 3000 4000 4500 1000 2000 3000 40004500
Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min]
5000934C
Abb. 10-10: Drehmomentkennlinien HC-MFS-Serie
HC-KFS053 (B) ] HC-KFS13 (B) HC-KFS23 (B)
0.6 i
E E £
Z Z 075 - £ 15 .
= 04 = = Maximales Drehmoment P Maximales Drehmoment
S Maximales Drehmoment S S
£ g 05 e 1.0
o o o
£ ¥ £ £
@ ¢ 025 @ 05
a 0 Konstantes Drehmoment a Konstantes Drehmoment a Konstantes Drehmoment
1000 2000 3000 40004500 0 1000 2000 3000 4000 4500 1000 2000 3000 4000 4500
Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min]
HC-KFS43 (B) HC-KFS73 (B)
4.0 8.0
E 30 E 60 5
= Maximales Drehmoment = Maximales Drehmoment
S 20 S 40
5 §
€ 10 £ 20 ~
@ Konstantes Drehmoment @ Konstantes Drehmoment
[} S N S S— — | a S S E—— |
1000 2000 3000 4000 4500 1000 2000 3000 4000 4500
Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min]
5000935C

Abb. 10-11: Drehmomentkennlinien HC-KFS-Serie
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Technische Daten

Standarddaten

Drehmoment [Nm]
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Abb. 10-12: Drehmomentkennlinien HC-SFS-Serie
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Abb. 10-13: Drehmomentkennlinien HC-RFS-Serie
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Standarddaten Technische Daten

400-V-Servomotoren
HC-SFS524 (B) HC-SFS1024 (B) HC-SFS1524 (B)
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Abb. 10-14: Drehmomentkennlinien HC-SFS-Serie
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Anforderungen

EMV-Richtlinien

11

11.1

HINWEISE

EMV-Richtlinien

Anforderungen

Der Servoverstarker MELSERVO J2-Super entspricht hinsichtlich seiner elekiromagnetischen
Vertraglichkeit den Anforderungen der Europdischen Union. Zur Erflllung dieser Anforderun-
gen ist es notwendig, den Servoverstarker mit einem eingangsseitigen Funkentstorfilter aus-
zuristen sowie die Installation und die Verkabelung EMV-gerecht zu gestalten.

Bei Verwendung eines Funkentstorfilters sowie bei EMV-gerechtem Aufbau werden folgende
Grenzwerte eingehalten:

® Fuir die vom Servoverstarker ausgehenden Stérungen:

— EN61800-3, erste Umgebung, eingeschrankte Erhaltlichkeit fur die leitungsgebundenen
Stérungen

— Bei Einbau in einen geerdeten Schaltschrank sind auBerhalb des Schaltschranks keine
nichtleitungsgebundenen Stérungen zu erwarten.

@ Fur die auf den Servoverstérker von auBBen einwirkenden Stérungen:
— EN 50082-2

Einbauhinweise

® Der Servoverstarker ist fir den Schaltschrankeinbau vorgesehen. Der Schaltschrank ist gut
leitend zu erden.

® Die Motorleitung ist abgeschirmt auszufiihren. Der Schirm ist beidseitig hochfrequent gut
leitend aufzulegen. Max. L&dnge < 30 m.

@ Alle Leitungen, die Leistung filhren, sind von Telefonleitungen, Signalleitungen o. A. separat
zu verlegen.

® Der Erdanschluss des Servoverstarkers sollte, wenn méglich, separat erfolgen.

@® Zwischen dem Servoverstarker und anderen eventuell EMV-empfindlichen Betriebsmitteln
sollte ein Mindestabstand > 10 cm eingehalten werden.

Installations- und Anschlussanweisungen zum Funkentstorfilter sind der entsprechenden
Einbauanweisung zu entnehmen.

Aufgrund ihrer Vielzahl ist es nicht mdglich, sdmtliche in der Praxis auftretenden Installati-
ons- bzw. Einbaumd&glichkeiten zu berlicksichtigen. In der Praxis kénnen sich daher Resul-

tate einstellen, die von den hier gemachten Angaben abweichen.
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200-V-Servoverstarker Abmessungen

12 Abmessungen

12.1 200-V-Servoverstarker

MR-J2S-10B und MR-J2S-20B
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Abb. 12-1: AuBBenabmessungen
Geratetyp Gewicht [kg]
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Tab. 12-1: Bemal3ung
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Abb. 12-1: Klemmen
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Abmessungen

200-V-Servoverstarker

MR-J2S-40B und MR-J2S-60B
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Abb. 12-1: AuBenabmessungen
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Abb. 12-1: Klemmen
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200-V-Servoverstarker

Abmessungen

MR-J2S-70B und MR-J2S-100B
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Abb. 12-1: AuBBenabmessungen
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Abmessungen 200-V-Servoverstarker

MR-J2S-200B und MR-J2S-350B
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Tab. 12-4: Bemal3ung
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200-V-Servoverstarker

Abmessungen
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Abb. 12-1: AuBenabmessungen
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Abmessungen 200-V-Servoverstarker
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400-V-Servoverstarker

Abmessungen

12.2 400-V-Servoverstarker
MR-J2S-60B4 bis MR-J2S-200B4
20 ) 70 195 ,
56 78 6 ‘
i ==c K=
|
o LBl ]
oy |
,A | n 1
@] | || ” 000000000000000 —
S ol=h - | (———4
Einheit: mm
S001217C
Abb. 12-1: AuBBenabmessungen
Geratetyp Gewicht [kg]
MR-J2S-60B4 ”1
MR-J2S-100B4 ’
MR-J2S-200B4 2,2
Tab. 12-7: Bemalung
CN4
L1 o P o o 24V o L11 o h @ @ @ N
L2 o C [ V| o 0V e L2t o
L3 o [} w o
N o)
5001218C
Abb. 12-1: Klemmen
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Abmessungen 400-V-Servoverstarker

MR-J2S-350B4 und MR-J2S-500B4

2 x 06 6 1:13: ; (9 2
o RS :
& i J’
0
ol v TE1 |
& & ‘ﬁ '
@
® ® @l
D =
® ®
- -_N P B : _N P HDHHHH”H H“HH
| 1 0!
=l O D e I
e
Einheit: mm
5000942C
Abb. 12-1: AuBBenabmessungen
Geriétetyp Gewicht [kg]
MR-J2S-350B4 5
MR-J2S-500B4
Tab. 12-8: Bemal3ung
TEA TE2
i 24V ¢ L11
L2 0V e L2t
L3 ®
| C ]
| P
N -0
| Y| @<@
v RS
W]
5001219C

Abb. 12-1: Klemmen
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400-V-Servoverstarker Abmessungen
MR-J2S-700B4
_(70) 200
2x06 10, 1:8 10 | = =
[To) 1 Il ! 6
~N I : g T
P W [ [—) : JJ| =
o kel i
B :f'::
o R o | TE2 f(
o| v i j]
3 8 H
TE1
S & S : '“""":r‘ [ hi
—'LLQ Einheit: mm
S000943C

Abb. 12-1: AuBBenabmessungen

Geratetyp Gewicht [kg]
MR-J2S-700B4 7,2
Tab. 12-9: BemaBung
TE2
24V ¢ L11
[L]e]w]c[P[N[UlV]w] OV e L2 h@@@ @d

5001248C

Abb. 12-1: Klemmen
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Abmessungen Servomotoren

12.3 Servomotoren

12.3.1 HC-MFS- und HC-KFS-Serie

HC-MFS053 (B) und HC-MFS13 (B),
HC-KFS053 (B) und HC-KFS13 (B)

042 L 25 040
40,5 5.].25 5
. 215 | 2x045 / B
i sl
N~
J . D
Q -0g5
~ Q
B ] & W g o)
° 9| 28
T 6,8 h[ KL G
"1 |52 j 65,5 9,9
= =

. ; ;
T | 2

Kabel fur Leistungsanschluss 0,3 m
Encoder- rot: Phase U
kabel 0,3 m weiB: Phase V
schwarz: Phase W
grin/gelb: Erde

Einheit: mm
5000944C
Abb. 12-1: Abmessungen
Geratetyp Ausgangsleistung [W] L [mm] KL [mm] Gewicht [kg]
HC-MFS053 (B)
50 81,5 (109,5) 29,5 0,4 (0,75)
HC-KFS053 (B)
HC-MFS13 (B)
100 96,5 (124,5) 44,5 0,53 (0,89)
HC-KFS13 (B)
Tab. 12-10:Bemal3ung
HINWEIS Die in Klammern aufgefiihrten Werte gelten fir die Motorausfiihrung mit elektromagneti-

scher Bremse.
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Servomotoren

Abmessungen

HC-MFS23 (B) und HC-MFS43 (B),
HC-KFS23 (B) und HC-KFS43 (B)

062

< - ©
8 Jlkm,s q
T[I |: 68 b 99 KL A
‘—‘ Kabel fiir Leistungsanschluss 0,3 m éO
rot: Phase U >
Encoder- weiB3: Phase V
kabel 0,3 m schwarz: Phase W
grun/gelb: Erde
At Einheit: mm
5000945C
Abb. 12-1: Abmessungen
Geriétetyp Ausgangsleistung [W] L [mm] KL [mm] Gewicht [kg]
HC-MFS23 (B)
200 99,5 (131,5) 491 0,99 (1,6)
HC-KFS23 (B)
HC-MFS43 (B)
400 124,5 (156,5) 72,1 1,45 (2,1)
HC-KFS43 (B)
Tab. 12-11:Bemalfung
HINWEIS Die in Klammern aufgefihrten Werte gelten fur die Motorausfiihrung mit elektromagneti-
scher Haltebremse.
12 - 11
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Abmessungen Servomotoren

HC-MFS73 (B),
HC-KFS73 (B)

142 (177,5) 40 ) 180
2,7 §>"§ 4 x 96,6 ‘ 8
A
1
} A
g
1l =
. -
tﬂz {fp s 86,7 B
==<—— Kabel fur Leistungsanschluss 0,3 m L A
i rot:_BPhFe’ar?e v 20
Encoder- weif: Phase 19,5
e W e
At
Einheit: mm
S5000946C
Abb. 12-1: Abmessungen
Geriatetyp Ausgangsleistung [W] Gewicht [kg]
HC-MFS73 (B)
750 3,0 (4,0
HC-KFS73 (B)
Tab. 12-12:Bemalung
HINWEIS Die in Klammern aufgefiinrten Werte gelten fir die Motorausfiinrung mit elektromagneti-

scher Haltebremse.
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Servomotoren Abmessungen

12.3.2 HC-SFS-Serie

HC-SFS52 (B) bis HC-SFS152 (B),
HC-SFS524 (B) bis HC-SFS1524 (B)

024h6

2110h7

Steckerbelegung
Leistungsanschluss

Encoderanschluss T I KL
Leistungsanschluss Einheit: mm
5000947C
Abb. 12-1: Abmessungen
Gerétetyp Ausgangsleistung [kW] L [mm] KL [mm] Gewicht [kg]
HC-SFS52 (B)
HOSFS524 (B) 0,5 120 (153) 51,5 5,0 (7,5)
HC-SFS102 (B)
HC-SFS1024 (B) 1.0 145 (178) 76,5 7,0 (9,5)
HC-SFS152 (B)
HO-SFS1524 (B) 1,5 170 (203) 101,5 9,0 (11,5)
Tab. 12-13:Bemalung
HINWEIS Die in Klammern aufgefiinrten Werte gelten fir die Motorausfiinrung mit elektromagneti-

scher Haltebremse.
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Abmessungen

Servomotoren

HINWEIS

HC-SFS202 (B)

bis HC-SFS702 (B),

HC-SFS2024 (B) bis HC-SFS7024 (B)

Steckerbelegung
Brems-

.39_'5> 18 3 anschluss
‘ 75 X
y@@ . % I o &
Afw 1 Steckerbelegung
i [ts) Leist -
E{:%% %& ® ) % 9 ailsclrj\?fsss
i : { 3 ]
1.5/ 1] KL C ™S
W
Encoderanschluss T_ ) KB ‘
Leistungsanschluss
Bremsanschluss
Einheit: mm
5000948C
Abb. 12-1: Abmessungen
Geritetyp Ausgangsleistung [kW] L [mm] KL [mm] | KA[mm] | KB [mm] G"a’("g]:h‘
HC-SFS202 (B)
HC-SFS2024 (B) 2,0 145 (193) 68,5 142 46 12 (18)
HC-SFS352 (B)
HC-SFS3524 (B) 3,5 187 (235) 110,5 142 46 19 (25)
HC-SFS502 (B)
HC-SFS5024 (B) 50 208 (256) 131,5 142 46 23 (29)
HC-SFS702 (B)
HC-SFS7024 (B) 7,0 292 (340) 210,5 150 58 32 (38)

Tab. 12-14:Bemafung

Die in Klammern aufgefiihrten Werte gelten fur die Motorausfiihrung mit elektromagneti-

scher Haltebre

mse.
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Servomotoren Abmessungen

12.3.3 HC-RFS-Serie

HC-RFS103 (B), HC-RFS153 (B) und HC-RFS203 (B)

L 45 100
39,5 ’I#T
i 40
4 x 09
—] - | g
;5_& %
~
18
| )
o —1
G N I 4 g .
% 19,5 Eﬁ KL

—
Encoder- I_ Leistungs-

anschluss anschluss T -
Steckerbelegung Einheit: mm
Leistungsanschluss
5000949C
Abb. 12-1: Abmessungen
Geratetyp Ausgangsleistung [kW] L [mm] KL [mm] Gewicht [kg]
HC-RFS103 (B) 1,0 147 (185) 71 3,9 (6,0)
HC-RFS153 (B) 1,5 172 (210) 96 5,0 (7,0)
HC-RFS203 (B) 2,0 197 (235) 121 6,2 (8,3)
Tab. 12-15:Bemal3ung
HINWEIS Die in Klammern aufgefiihrten Werte gelten fiir die Motorausfiihrung mit elektromagneti-

scher Haltebremse.
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Abmessungen Servomotoren

HC-RFS353 (B) und HC-RFS503 (B)

39,5

4x @29

E
z28h§

I'O., 11
o -
i ; KL Steckerbelegung
; 19,5 Leistungsanschluss
aﬁggﬁﬁjesrs: L Leistungs-
anschluss
Einheit: mm
5000950C
Abb. 12-1: Abmessungen
Gerétetyp Ausgangsleistung [kW] L [mm] KL [mm] Gewicht [kg]
HC-RFS353 (B) 35 217 (254) 148 12 (15)
HC-RFS503 (B) 5,0 274 (311) 205 17 (21)
Tab. 12-16:Bemalung
HINWEIS Die in Klammern aufgeflihrten Werte gelten fur die Motorausfiihrung mit elektromagneti-

scher Haltebremse.
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Optionale Bremswiderstande Abmessungen
12.4 Optionale Bremswiderstande
RFH75 bis RFH400 und MR-PWR-T-150 bis MR-PWR-T-600
12 12 20
N
—_ F-—_q©
= | < ®
1/ ©
p g L_TH
I ‘ B
L 27
Einheit: mm
5000954C
Abb. 12-1: Abmessungen
Typ Regenerative Leistung Widerstand [Q] L [mm] I [mm] G?Iivgi;]:m
MR-RFH75-40 150 40 90 79 0,16
MR-RFH220-40 400 40 200 189 0,42
MR-RFH400-13 600 13 320 309 0,73
MR-RFH400-6,7 600 6,7 320 309 0,73
MR-PWR-T-150-270 150 270 90 79 0,18
MR-PWR-T-400-120 400 120 200 189 0,4
MR-PWR-T-600-80 600 80 320 309 0,64
MR-PWR-T-600-47 600 47 320 309 0,64
MR-PWR-T-600-26 600 26 320 309 0,64
Tab. 12-17:BemaBung
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Abmessungen Transformatoren

12.5 Transformatoren

Eingangsspannung 400 V Ausgangsspannung 230 V

) ©© oy
AT el AL

5!

L1 L3
L2 T

0 el T et | o o

S5000693C

Abb. 12-2: Abmessungen

Trans- | Lo | gp | ganos | gangs- men. | Verlust B | T | H | L1 | L2 | L3 o
f t stung | o, gangs | gang quer- | leistung o1 | wicht
ormator [KVA] [%] | strom | strom schnitt W] [mm] | [mm] | [mm] | [mm] | [mMm] | [mMm] | [Mm?] [kg]

(Al | [al | Sohnd
MT 1,360 13 |60 | 292 | 328 25 193 | 219 | 105 | 163 | 186 | 201 | 71 |7x12| 70
MT1,7-60( 17 |eo | 380 | &5t o2 1o 219 | 125 | 163 | 136 | 201 | 91 |7x12]| 107
MT2560( 25 |60 | 280 | 928 . 105 | 267 | 115 | 202 | 176 | 249 | 80 |7x12 | 165
MT3560( 55 |60 | 299 | B8 . B 267 | 139 | 202 | 176 | 249 | 104 | 7x12 | 220
MT 5560 55 | 60 | 826 | 13,80 4 243 | 267 | 139 | 202 | 176 | 249 | 104 | 7x12 | 22,0
MT 7,560 75 | 60 | 11,25 | 18,82 4 190 | 316 | 160 | 245 | 200 | 292 | 112 [10x16| 28
MT11-60| 11 | 60 | 1640 | 27,61 4 280 | 352 | 165 | 300 | 224 | 328 | 117 |10x16| 41

Tab. 12-18: BemalBung
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