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Para os iniciantes, recomendamos a conclusão do curso "Equipamentos de FA para iniciantes (Servos)".Para os iniciantes, recomendamos a conclusão do curso "Equipamentos de FA para iniciantes (Servos)".

PLCopenPLCopen®® é uma marca comercial registrada da PLCopen. é uma marca comercial registrada da PLCopen.
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IntroduçãoIntrodução Estrutura do cursoEstrutura do curso

O conteúdo deste curso é fornecido a seguir.O conteúdo deste curso é fornecido a seguir.
Recomendamos que você comece pelo Capítulo 1.Recomendamos que você comece pelo Capítulo 1.

Capítulo 1 Série MELSERVO-J5Capítulo 1 Série MELSERVO-J5

Este capítulo descreve as características, a configuração básica e a linha de produtos da série MELSERVO-J5.Este capítulo descreve as características, a configuração básica e a linha de produtos da série MELSERVO-J5.

Capítulo 2 Instalação e conexão elétricaCapítulo 2 Instalação e conexão elétrica

Este capítulo descreve os métodos de fazer a instalação e a conexão elétrica do servo amplificador e do servomotor.Este capítulo descreve os métodos de fazer a instalação e a conexão elétrica do servo amplificador e do servomotor.

Capítulo 3 Configuração de parâmetrosCapítulo 3 Configuração de parâmetros

Este capítulo descreve como configurar parâmetros utilizando o MR Configurator2.Este capítulo descreve como configurar parâmetros utilizando o MR Configurator2.

Capítulo 4 Operação de testeCapítulo 4 Operação de teste

Este capítulo descreve como executar a operação de teste utilizando o MR Configurator2.Este capítulo descreve como executar a operação de teste utilizando o MR Configurator2.

Capítulo 5 Sistema de detecção da posição absolutaCapítulo 5 Sistema de detecção da posição absoluta

Este capítulo fornece uma visão geral do sistema de detecção da posição absoluta e descreve como iniciar o sistema.Este capítulo fornece uma visão geral do sistema de detecção da posição absoluta e descreve como iniciar o sistema.

Capítulo 6 Durante a utilização do servomotor linear e do motor com acionamento diretoCapítulo 6 Durante a utilização do servomotor linear e do motor com acionamento direto

Este capítulo descreve as precauções para utilização do servomotor linear e do motor com acionamento direto.Este capítulo descreve as precauções para utilização do servomotor linear e do motor com acionamento direto.

Capítulo 7 Ajuste do ganhoCapítulo 7 Ajuste do ganho

Este capítulo descreve como ajustar o ganho.Este capítulo descreve como ajustar o ganho.

Teste FinalTeste Final

6 seções no total (12 perguntas) Porcentagem de aprovação: 60% ou superior6 seções no total (12 perguntas) Porcentagem de aprovação: 60% ou superior



IntroduçãoIntrodução Como utilizar esta ferramenta de e-LearningComo utilizar esta ferramenta de e-Learning

Ir para a próxima páginaIr para a próxima página Ir para a próxima página.Ir para a próxima página.

Voltar para a página anteriorVoltar para a página anterior Voltar para a página anterior.Voltar para a página anterior.

Mover-se para a página desejadaMover-se para a página desejada O "Índice" será exibido, permitindo que você navegue até a página desejada.O "Índice" será exibido, permitindo que você navegue até a página desejada.

Sair do cursoSair do curso Sair do curso. A janela, como a tela de "Conteúdo", e o curso serão fechados.Sair do curso. A janela, como a tela de "Conteúdo", e o curso serão fechados.



IntroduçãoIntrodução Precauções para utilizaçãoPrecauções para utilização

■Precauções de segurança■Precauções de segurança

Quando estiver aprendendo a operar os produtos reais, leia cuidadosamente as precauções de segurança dos respectivosQuando estiver aprendendo a operar os produtos reais, leia cuidadosamente as precauções de segurança dos respectivos
manuais, e manuseie o produto corretamente ao aplicá-las.manuais, e manuseie o produto corretamente ao aplicá-las.

■Precauções neste curso■Precauções neste curso

As telas exibidas da versão de software que você utiliza podem ser diferentes das apresentadas neste curso.As telas exibidas da versão de software que você utiliza podem ser diferentes das apresentadas neste curso.
Este curso destina-se às seguintes versões de software.Este curso destina-se às seguintes versões de software.
Para saber a última versão de cada software, visite o site da Mitsubishi Electric FA.Para saber a última versão de cada software, visite o site da Mitsubishi Electric FA.

MELSOFT MR Configurator2MELSOFT MR Configurator2 Ver.1.125FVer.1.125F

O íconeO ícone  indica o manual de referência. indica o manual de referência.
Consulte os manuais correspondentes aos tipos de servo amplificador e servomotor utilizados.Consulte os manuais correspondentes aos tipos de servo amplificador e servomotor utilizados.
O conteúdo dos manuais descritos neste curso corresponde às seguintes versões.O conteúdo dos manuais descritos neste curso corresponde às seguintes versões.
Se as versões forem diferentes, o local da descrição e do conteúdo podem ser ligeiramente diferentes.Se as versões forem diferentes, o local da descrição e do conteúdo podem ser ligeiramente diferentes.
Para saber a última versão dos manuais, visite o site da Mitsubishi Electric FA.Para saber a última versão dos manuais, visite o site da Mitsubishi Electric FA.

Nome do manualNome do manual Nº do manualNº do manual VersãoVersão

MR-J5-A User's Manual (Introduction)MR-J5-A User's Manual (Introduction) SH-030296SH-030296 GG

MR-J5-G/MR-J5W-G User's Manual (Introduction)MR-J5-G/MR-J5W-G User's Manual (Introduction) SH-030294SH-030294 GG

MR-J5 User's Manual (Hardware)MR-J5 User's Manual (Hardware) SH-030298SH-030298 HH

MR-J5 User's Manual (Function)MR-J5 User's Manual (Function) SH-030300SH-030300 GG

MR-J5 User's Manual (Adjustment)MR-J5 User's Manual (Adjustment) SH-030306SH-030306 FF

MR-J5-A User's Manual (Parameters)MR-J5-A User's Manual (Parameters) SH-030310SH-030310 FF

MR-J5-G/MR-J5W-G User's Manual (Parameters)MR-J5-G/MR-J5W-G User's Manual (Parameters) SH-030308SH-030308 GG

MR-J5D User's Manual (Hardware)MR-J5D User's Manual (Hardware) IB-0300548IB-0300548 BB

MR-J5D-G User's Manual (Introduction)MR-J5D-G User's Manual (Introduction) IB-0300538IB-0300538 BB

MR-J5 User's Manual (Troubleshooting)MR-J5 User's Manual (Troubleshooting) SH-030312SH-030312 GG

Rotary Servo Motor User's Manual (For MR-J5)Rotary Servo Motor User's Manual (For MR-J5) SH-030314SH-030314 GG

Linear Servo Motor User's Manual (LM-H3/LM-U2/LM-F/LM-K2)Linear Servo Motor User's Manual (LM-H3/LM-U2/LM-F/LM-K2) SH-030316SH-030316 CC

Direct Drive Motor User's ManualDirect Drive Motor User's Manual SH-030318SH-030318 CC

MR-J5 Partner's Encoder User's ManualMR-J5 Partner's Encoder User's Manual SH-030320SH-030320 FF



Capítulo 1Capítulo 1 Série MELSERVO-J5Série MELSERVO-J5

1.11.1 Visão geral do cursoVisão geral do curso

A série MELSERVO-J5 constitui o servo AC de mais alto nível do setor, desenvolvido a partir de nosso motor dedicado original.A série MELSERVO-J5 constitui o servo AC de mais alto nível do setor, desenvolvido a partir de nosso motor dedicado original.
Neste curso, você aprenderá como construir um sistema de servo utilizando o MELSERVO-J5, sua configuração de parâmetros eNeste curso, você aprenderá como construir um sistema de servo utilizando o MELSERVO-J5, sua configuração de parâmetros e
seu método de ajuste.seu método de ajuste.

Este curso descreve o conteúdo comum ao MR-J5-A (daqui para a frente designado Tipo A) compatível com a interface deEste curso descreve o conteúdo comum ao MR-J5-A (daqui para a frente designado Tipo A) compatível com a interface de
aplicação geral e o MR-J5-G/MR-J5W-G/MR-J5D-G (daqui para a frente designado Tipo G) compatível com CC-Link IE TSN.aplicação geral e o MR-J5-G/MR-J5W-G/MR-J5D-G (daqui para a frente designado Tipo G) compatível com CC-Link IE TSN.

Para o Tipo G, descrevemos a conexão de um controlador compatível com CC-Link IE TSN.Para o Tipo G, descrevemos a conexão de um controlador compatível com CC-Link IE TSN.
Esse caso também é descrito no curso Introdução ao Módulo de Movimento da Série MELSEC iQ-R. Conclua esse cursoEsse caso também é descrito no curso Introdução ao Módulo de Movimento da Série MELSEC iQ-R. Conclua esse curso
também.também.



1.21.2 Configuração do sistema de servoConfiguração do sistema de servo

O sistema de servo é composto por um controlador do sistema de servo, um servo amplificador e um servomotor.O sistema de servo é composto por um controlador do sistema de servo, um servo amplificador e um servomotor.
O servomotor está equipado com um encoder, que retorna a posição de rotação para o servo amplificador.O servomotor está equipado com um encoder, que retorna a posição de rotação para o servo amplificador.
Quando um valor alvo (como posição ou velocidade) é indicado pelo controlador, o sistema de servo detecta o valor atualQuando um valor alvo (como posição ou velocidade) é indicado pelo controlador, o sistema de servo detecta o valor atual
(como posição ou velocidade), compara-o com o valor alvo e controla constantemente a rotação do servomotor para reduzir a(como posição ou velocidade), compara-o com o valor alvo e controla constantemente a rotação do servomotor para reduzir a
diferença.diferença.



1.31.3 Tipos de servo amplificador MR-J5Tipos de servo amplificador MR-J5

MR-J5-_GMR-J5-_G
MR-J5W_-_GMR-J5W_-_G
MR-J5D_-_G4MR-J5D_-_G4

MR-J5-_AMR-J5-_A

O servo amplificador da série MR-J5 possui os seguintes tipos, dependendo da interface de comando (método de conexão comO servo amplificador da série MR-J5 possui os seguintes tipos, dependendo da interface de comando (método de conexão com
o controlador).o controlador).

ModeloModelo Interface deInterface de
comandocomando CaracterísticaCaracterística

CC-Link IE TSNCC-Link IE TSN Compatível com CC-Link IE TSN, uma comunicaçãoCompatível com CC-Link IE TSN, uma comunicação
baseada em Ethernet, de alta velocidade e altabaseada em Ethernet, de alta velocidade e alta
capacidade (1 Gbps).capacidade (1 Gbps).

Aliado a um módulo Motion e a um software deAliado a um módulo Motion e a um software de
motion control, realiza movimentos precisamentemotion control, realiza movimentos precisamente
sincronizados entre eixos e dispositivos, com altasincronizados entre eixos e dispositivos, com alta
velocidade e uma sincronização temporal de altavelocidade e uma sincronização temporal de alta
precisão.precisão.

Também estão disponíveis servo amplificadoresTambém estão disponíveis servo amplificadores
MR-J5W_ de 2 e 3 eixos.MR-J5W_ de 2 e 3 eixos.

A unidade de acionamento separada do conversorA unidade de acionamento separada do conversor
de classe 400 V MR-J5D_ foi recentementede classe 400 V MR-J5D_ foi recentemente
adicionada.adicionada.

Trem de pulsos,Trem de pulsos,
Tensão analógica,Tensão analógica,
etc.etc.

Pode ser conectado a uma grande variedade dePode ser conectado a uma grande variedade de
controladores, como um gerador de pulsos e umcontroladores, como um gerador de pulsos e um
módulo de posicionamento.módulo de posicionamento.

É compatível com uma frequência de pulsos deÉ compatível com uma frequência de pulsos de
comando máxima de 4 Mpps.comando máxima de 4 Mpps.

O comando de tensão analógica também possibilitaO comando de tensão analógica também possibilita
fazer o controle da velocidade e o controle dofazer o controle da velocidade e o controle do
torque.torque.



1.41.4 Características do servo amplificador da série MR-J5Características do servo amplificador da série MR-J5

A seção a seguir descreve os itens que foram aprimorados ou recentemente adicionados desde o servo amplificador da sérieA seção a seguir descreve os itens que foram aprimorados ou recentemente adicionados desde o servo amplificador da série
MR-J4.MR-J4.

Melhoria do desempenho básicoMelhoria do desempenho básico

Alta capacidade de resposta･･･Resposta em frequência de velocidade 3,5 kHzAlta capacidade de resposta･･･Resposta em frequência de velocidade 3,5 kHz
Comunicação em alta velocidade･･･Ciclo mínimo de comunicação 31,25 μs (para CC-Link IE TSN)Comunicação em alta velocidade･･･Ciclo mínimo de comunicação 31,25 μs (para CC-Link IE TSN)

1.1.

Inúmeras funções de ajusteInúmeras funções de ajuste

●Ajuste rápido●Ajuste rápido

Esta função faz um ajuste automático de fácil utilização, que controla a vibração e a ultrapassagem do limite, simplesmenteEsta função faz um ajuste automático de fácil utilização, que controla a vibração e a ultrapassagem do limite, simplesmente
usando o comando de ativação do servo.usando o comando de ativação do servo.
Antes da operação normal, o servo amplificador define o ganho de controle e os filtros de supressão de ressonância daAntes da operação normal, o servo amplificador define o ganho de controle e os filtros de supressão de ressonância da
máquina como 0,3 segundo, inserindo o torque para o servomotor automaticamente. Depois de concluir a configuração, omáquina como 0,3 segundo, inserindo o torque para o servomotor automaticamente. Depois de concluir a configuração, o
servo amplificador inicia a operação normalmente.servo amplificador inicia a operação normalmente.

●Ajuste por um toque●Ajuste por um toque

Esta função faz o ajuste automaticamente de acordo com as características mecânicas e reduz o tempo de estabilização,Esta função faz o ajuste automaticamente de acordo com as características mecânicas e reduz o tempo de estabilização,
simplesmente acionando o ajuste por um toque.simplesmente acionando o ajuste por um toque.
Essa opção faz o ajuste do ganho do servo, incluindo o filtro de supressão de ressonância da máquina, o controle avançado deEssa opção faz o ajuste do ganho do servo, incluindo o filtro de supressão de ressonância da máquina, o controle avançado de
supressão de vibração II e o filtro robusto.supressão de vibração II e o filtro robusto.
O controle de vibração e a supressão da ultrapassagem do limite são aprimorados, para melhorar ainda mais o desempenhoO controle de vibração e a supressão da ultrapassagem do limite são aprimorados, para melhorar ainda mais o desempenho

2.2.

da máquina.da máquina.



A diferença entre o ajuste rápido e o ajuste por um toque é descrita na seção 7.1.A diferença entre o ajuste rápido e o ajuste por um toque é descrita na seção 7.1.



1.41.4 Características do servo amplificador da série MR-J5Características do servo amplificador da série MR-J5

Manutenção preditiva, manutenção preventiva, manutenção corretivaManutenção preditiva, manutenção preventiva, manutenção corretiva

Para continuar a produção em uma fábrica, é necessário realizar o seguinte:Para continuar a produção em uma fábrica, é necessário realizar o seguinte:
1)1) Manutenção preditiva Manutenção preditiva para diagnosticar indícios de problemas em todos os equipamentos, dispositivos e linhas,para diagnosticar indícios de problemas em todos os equipamentos, dispositivos e linhas,
2)2) Manutenção preventivaManutenção preventiva periódica, e periódica, e
3)3) Manutenção corretivaManutenção corretiva para fazer a recuperação imediata em casos de falha ou parada. para fazer a recuperação imediata em casos de falha ou parada.

3.3.



1.51.5 Características de servomotor da série HKCaracterísticas de servomotor da série HK

A seção a seguir descreve os itens que foram aprimorados a partir do modelo convencional.A seção a seguir descreve os itens que foram aprimorados a partir do modelo convencional.

1. 1. Combinação ampliada com servo amplificadoresCombinação ampliada com servo amplificadores

O torque máximo pode ser aumentando, por meio da combinação do servomotor com um servo amplificador com capacidadeO torque máximo pode ser aumentando, por meio da combinação do servomotor com um servo amplificador com capacidade
maior, além de outro com a mesma capacidade do servomotor.maior, além de outro com a mesma capacidade do servomotor.

2. 2. Compatível com 200 V e 400 VCompatível com 200 V e 400 V

Um servomotor compatível com 400 V de série pode ser acionado por um servo amplificador de 200 V.Um servomotor compatível com 400 V de série pode ser acionado por um servo amplificador de 200 V.
Se for possível alcançar uma operação satisfatória com as características de torque da combinação com um servo amplificadorSe for possível alcançar uma operação satisfatória com as características de torque da combinação com um servo amplificador
de 200 V, a capacidade do servo amplificador pode ser reduzida.de 200 V, a capacidade do servo amplificador pode ser reduzida.



1.51.5 Características de servomotor da série HKCaracterísticas de servomotor da série HK

3.3. Equipado com um encoder de posição absoluta sem bateria, com resolução de 26 bitsEquipado com um encoder de posição absoluta sem bateria, com resolução de 26 bits

A resolução foi aumentada para 26 bits (67.108.864 pulsos por rotação).A resolução foi aumentada para 26 bits (67.108.864 pulsos por rotação).
A adoção de um encoder de posição absoluta sem bateria eliminou a necessidade de uma bateria para armazenar os dadosA adoção de um encoder de posição absoluta sem bateria eliminou a necessidade de uma bateria para armazenar os dados
sobre a posição absoluta.sobre a posição absoluta.
Não é necessário fazer a substituição da bateria ou o controle do estoque.Não é necessário fazer a substituição da bateria ou o controle do estoque.
O sistema de posição absoluta é descrito no Capítulo 5.O sistema de posição absoluta é descrito no Capítulo 5.

4.4. Conector únicoConector único

A série HK-KT/MT e uma parte da série HK-RT utilizam o conector único, que combina a alimentação do servomotor, oA série HK-KT/MT e uma parte da série HK-RT utilizam o conector único, que combina a alimentação do servomotor, o
encoder e o freio eletromagnético no mesmo cabo.encoder e o freio eletromagnético no mesmo cabo.
O bloqueio por um toque torna mais fácil fazer a conexão elétrica.O bloqueio por um toque torna mais fácil fazer a conexão elétrica.
Dependendo do estado da conexão elétrica, pode-se selecionar o cabo único ou duplo.Dependendo do estado da conexão elétrica, pode-se selecionar o cabo único ou duplo.



1.61.6 Software de engenhariaSoftware de engenharia

1.6.11.6.1 Software Motorizer de dimensionamento do sistema de acionamentoSoftware Motorizer de dimensionamento do sistema de acionamento

O MELSOFT Motorizer é um software que fornece as opções de motores disponíveis, de acordo com as informações inseridasO MELSOFT Motorizer é um software que fornece as opções de motores disponíveis, de acordo com as informações inseridas
na configuração, nas especificações e nos padrões de operação da máquina.na configuração, nas especificações e nos padrões de operação da máquina.
Além do servo AC, é possível selecionar o inversor e o servo sem sensor.Além do servo AC, é possível selecionar o inversor e o servo sem sensor.
Esse software também é compatível com a seleção de vários eixos, permitindo que você selecione os recursos do conversorEsse software também é compatível com a seleção de vários eixos, permitindo que você selecione os recursos do conversor
simples e do conversor comum regenerativo de energia.simples e do conversor comum regenerativo de energia.

É possível fazer o download do software e das instruções no É possível fazer o download do software e das instruções no site da Mitsubishi Electric FAsite da Mitsubishi Electric FA..



1.6.21.6.2 MR Configurator2MR Configurator2

O MELSOFT MR Configurator2 é um software compatível com todas as fases do servo amplificador, desde a inicialização até aO MELSOFT MR Configurator2 é um software compatível com todas as fases do servo amplificador, desde a inicialização até a
manutenção.manutenção.
Ele facilita os processos de configuração de parâmetros, exibição no monitor, operação de teste, ajuste do servo e outrasEle facilita os processos de configuração de parâmetros, exibição no monitor, operação de teste, ajuste do servo e outras
operações.operações.
A função servo assistida permite que mesmo os usuários iniciantes apliquem as funções mais adequadas a sua operação.A função servo assistida permite que mesmo os usuários iniciantes apliquem as funções mais adequadas a sua operação.

Neste curso, esse software é utilizado para descrever a configuração de parâmetros e o ajuste do ganho.Neste curso, esse software é utilizado para descrever a configuração de parâmetros e o ajuste do ganho.

O MR Configurator2 é fornecido juntamente com o MELSOFT GX Works3.O MR Configurator2 é fornecido juntamente com o MELSOFT GX Works3.
Qualquer pessoa que tenha adquirido o MELSOFT iQ Works, o GX Works2, o MT Works2, o EM Software Development Kit ou oQualquer pessoa que tenha adquirido o MELSOFT iQ Works, o GX Works2, o MT Works2, o EM Software Development Kit ou o
CW Configurator pode fazer o download gratuito do MR Configurator2.CW Configurator pode fazer o download gratuito do MR Configurator2.



1.71.7 Resumo deste capítuloResumo deste capítulo

Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:

Configuração do sistema de servoConfiguração do sistema de servo

Tipos de servo amplificador MR-J5Tipos de servo amplificador MR-J5

Características do servo amplificador da série MR-J5Características do servo amplificador da série MR-J5

Características de servomotor da série HKCaracterísticas de servomotor da série HK

Software de engenhariaSoftware de engenharia

Pontos importantesPontos importantes

Configuração do sistemaConfiguração do sistema
de servode servo

O sistema de servo é composto por um controlador do sistema de servo, um servo amplificador e um servomotor.O sistema de servo é composto por um controlador do sistema de servo, um servo amplificador e um servomotor.

A posição de rotação do servomotor é retornada ao servo amplificador por meio do encoder.A posição de rotação do servomotor é retornada ao servo amplificador por meio do encoder.

Esse dispositivo controla o servomotor para reduzir a diferença entre o valor do comando e o valor atual.Esse dispositivo controla o servomotor para reduzir a diferença entre o valor do comando e o valor atual.

Tipos de servoTipos de servo
amplificador MR-J5amplificador MR-J5

Tipo G para CC-Link IE TSNTipo G para CC-Link IE TSN

O tipo MR-J5W_ de vários eixos e o tipo MR-J5D_ separado com conversor de classe de 400 V também estãoO tipo MR-J5W_ de vários eixos e o tipo MR-J5D_ separado com conversor de classe de 400 V também estão
disponíveis.disponíveis.

Tipo A para a interface de aplicação geral, como um trem de pulsos.Tipo A para a interface de aplicação geral, como um trem de pulsos.

Características do servoCaracterísticas do servo
amplificador da série MR-amplificador da série MR-
J5J5

A resposta em frequência de velocidade é de 3,5 kHz.A resposta em frequência de velocidade é de 3,5 kHz.

Várias funções de ajuste são fornecidas.Várias funções de ajuste são fornecidas.

Muitas funções úteis são fornecidas para fazer a manutenção preventiva, manutenção preditiva e manutençãoMuitas funções úteis são fornecidas para fazer a manutenção preventiva, manutenção preditiva e manutenção

corretiva.corretiva.

Características deCaracterísticas de
servomotor da série HKservomotor da série HK

Combinação ampliada com servo amplificadoresCombinação ampliada com servo amplificadores

Compatível com 200 V e 400 VCompatível com 200 V e 400 V

Equipado com um encoder de posição absoluta sem bateria, com resolução de 26 bitsEquipado com um encoder de posição absoluta sem bateria, com resolução de 26 bits

Conector únicoConector único

Software de engenhariaSoftware de engenharia O software Motorizer de dimensionamento do sistema de acionamento permite que você selecione os recursos,O software Motorizer de dimensionamento do sistema de acionamento permite que você selecione os recursos,
incluindo o motor acionado pelo inversor, bem como o servo.incluindo o motor acionado pelo inversor, bem como o servo.

O MELSOFT MR Configurator2 é um software compatível com todas as fases do servo amplificador, desde aO MELSOFT MR Configurator2 é um software compatível com todas as fases do servo amplificador, desde a

inicialização até a manutenção.inicialização até a manutenção.



Capítulo 2Capítulo 2 Instalação e conexão elétricaInstalação e conexão elétrica

Este capítulo descreve como fazer a conexão elétrica. Por uma questão de simplificação, algumas conexões elétricas podem serEste capítulo descreve como fazer a conexão elétrica. Por uma questão de simplificação, algumas conexões elétricas podem ser
omitidas em cada diagrama elétrico.omitidas em cada diagrama elétrico.
Leia o manual do usuário do modelo utilizado, para fazer a conexão elétrica corretamente.Leia o manual do usuário do modelo utilizado, para fazer a conexão elétrica corretamente.

2.12.1 Instalação do servo amplificadorInstalação do servo amplificador

Instale o servo amplificador no quadro elétrico.Instale o servo amplificador no quadro elétrico.
As seguintes dimensões e precauções devem ser observadas.As seguintes dimensões e precauções devem ser observadas.

(1) MR-J5-A/MR-J5-G(1) MR-J5-A/MR-J5-G

■Instalação de um servo amplificador■Instalação de um servo amplificador ■Instalação de dois ou mais servo amplificadores■Instalação de dois ou mais servo amplificadores

<Precauções><Precauções>

Instale o servo amplificador com o lado correto para cima.Instale o servo amplificador com o lado correto para cima.

Mantenha a temperatura ambiente na faixa de 0 °C a 60 °C. Quando a temperatura ultrapassar 55 °C, providencie a circulaçãoMantenha a temperatura ambiente na faixa de 0 °C a 60 °C. Quando a temperatura ultrapassar 55 °C, providencie a circulação
do ar, para que este não fique estagnado nas partes superior e inferior do servo amplificador.do ar, para que este não fique estagnado nas partes superior e inferior do servo amplificador.

Utilize os servo amplificadores nas condições ambientais especificadas, como em termos de vibração e altitude.Utilize os servo amplificadores nas condições ambientais especificadas, como em termos de vibração e altitude.

Providencie uma proteção adequada para evitar que os seguintes materiais entrem no servo amplificador: materiaisProvidencie uma proteção adequada para evitar que os seguintes materiais entrem no servo amplificador: materiais
condutores, como parafusos e fragmentos metálicos; e materiais combustíveis, como óleo.condutores, como parafusos e fragmentos metálicos; e materiais combustíveis, como óleo.

Quando o quadro elétrico for instalado em um local onde existam gases tóxicos, sujeira e poeira, faça uma purga de arQuando o quadro elétrico for instalado em um local onde existam gases tóxicos, sujeira e poeira, faça uma purga de ar
(entrada forçada de ar puro externo no quadro elétrico, para que a pressão interna fique maior que a pressão externa), para(entrada forçada de ar puro externo no quadro elétrico, para que a pressão interna fique maior que a pressão externa), para
impedir a entrada desses materiais no quadro elétrico.impedir a entrada desses materiais no quadro elétrico.

Para saber a possibilidade da instalação próxima ao servo amplificador, verifique as especificações do servo amplificador.Para saber a possibilidade da instalação próxima ao servo amplificador, verifique as especificações do servo amplificador.

Quando os servo amplificadores forem instalados próximos entre si, deixe um espaço livre de 1 mm entre os servoQuando os servo amplificadores forem instalados próximos entre si, deixe um espaço livre de 1 mm entre os servo
amplificadores adjacentes, considerando as tolerâncias de instalação.amplificadores adjacentes, considerando as tolerâncias de instalação.
Quando os servo amplificadores forem instalados dessa forma, mantenha a temperatura ambiente na faixa de 0 °C a 45 °C,Quando os servo amplificadores forem instalados dessa forma, mantenha a temperatura ambiente na faixa de 0 °C a 45 °C,
ou utilize os servo amplificadores com no máximo 75% da razão de carga efetiva.ou utilize os servo amplificadores com no máximo 75% da razão de carga efetiva.

Quando os servo amplificadores forem instalados próximos entre si, o servo amplificador à direita deve ter profundidadeQuando os servo amplificadores forem instalados próximos entre si, o servo amplificador à direita deve ter profundidade
maior que o da esquerda. Caso contrário, os conectores CNP1, CNP2 e CNP3 não poderão ser removidos.maior que o da esquerda. Caso contrário, os conectores CNP1, CNP2 e CNP3 não poderão ser removidos.



2.12.1 Instalação do servo amplificadorInstalação do servo amplificador

(2) MR-J5W-G(2) MR-J5W-G

■Instalação de um servo amplificador■Instalação de um servo amplificador ■Instalação de dois ou mais servo amplificadores■Instalação de dois ou mais servo amplificadores

<Precauções><Precauções>

Instale o servo amplificador com o lado correto para cima.Instale o servo amplificador com o lado correto para cima.

Mantenha a temperatura ambiente na faixa de 0 °C a 60 °C. Quando a temperatura ultrapassar 55 °C, providencie a circulaçãoMantenha a temperatura ambiente na faixa de 0 °C a 60 °C. Quando a temperatura ultrapassar 55 °C, providencie a circulação
do ar, para que este não fique estagnado nas partes superior e inferior do servo amplificador.do ar, para que este não fique estagnado nas partes superior e inferior do servo amplificador.

Utilize os servo amplificadores nas condições ambientais especificadas, como em termos de vibração e altitude.Utilize os servo amplificadores nas condições ambientais especificadas, como em termos de vibração e altitude.

Providencie uma proteção adequada para evitar que os seguintes materiais entrem no servo amplificador: materiaisProvidencie uma proteção adequada para evitar que os seguintes materiais entrem no servo amplificador: materiais
condutores, como parafusos e fragmentos metálicos; e materiais combustíveis, como óleo.condutores, como parafusos e fragmentos metálicos; e materiais combustíveis, como óleo.

Quando o quadro elétrico for instalado em um local onde existam gases tóxicos, sujeira e poeira, faça uma purga de arQuando o quadro elétrico for instalado em um local onde existam gases tóxicos, sujeira e poeira, faça uma purga de ar
(entrada forçada de ar puro externo no quadro elétrico, para que a pressão interna fique maior que a pressão externa), para(entrada forçada de ar puro externo no quadro elétrico, para que a pressão interna fique maior que a pressão externa), para
impedir a entrada desses materiais no quadro elétrico.impedir a entrada desses materiais no quadro elétrico.

Quando os servo amplificadores forem instalados próximos entre si, deixe um espaço livre de 1 mm entre os servoQuando os servo amplificadores forem instalados próximos entre si, deixe um espaço livre de 1 mm entre os servo
amplificadores adjacentes, considerando as tolerâncias de instalação.amplificadores adjacentes, considerando as tolerâncias de instalação.
Quando os servo amplificadores forem instalados dessa forma, mantenha a temperatura ambiente na faixa de 0 °C a 45 °C,Quando os servo amplificadores forem instalados dessa forma, mantenha a temperatura ambiente na faixa de 0 °C a 45 °C,
ou utilize os servo amplificadores com no máximo 75% da razão de carga efetiva.ou utilize os servo amplificadores com no máximo 75% da razão de carga efetiva.



2.12.1 Instalação do servo amplificadorInstalação do servo amplificador

<Precauções><Precauções>

Instale a unidade do conversor e a unidade de acionamento na direção correta.Instale a unidade do conversor e a unidade de acionamento na direção correta.

Para evitar falhas, mantenha os espaços livres especificados entre a unidade do conversor/unidade de acionamento e asPara evitar falhas, mantenha os espaços livres especificados entre a unidade do conversor/unidade de acionamento e as
paredes do quadro elétrico ou outros equipamentos.paredes do quadro elétrico ou outros equipamentos.

Providencie a circulação do ar para que o ar não fique estagnado nas partes superior e inferior da unidade do conversor e daProvidencie a circulação do ar para que o ar não fique estagnado nas partes superior e inferior da unidade do conversor e da
unidade de acionamento.unidade de acionamento.

Durante a utilização de equipamentos que geram calor, faça a instalação sempre considerando esse fator, para que a unidadeDurante a utilização de equipamentos que geram calor, faça a instalação sempre considerando esse fator, para que a unidade
do conversor e a unidade de acionamento não sejam afetadas.do conversor e a unidade de acionamento não sejam afetadas.

Instale a unidade do conversor e a unidade de acionamento com o lado certo para cima, em uma parede perpendicular.Instale a unidade do conversor e a unidade de acionamento com o lado certo para cima, em uma parede perpendicular.

Utilize os servo amplificadores nas condições ambientais especificadas, como em termos de vibração e altitude.Utilize os servo amplificadores nas condições ambientais especificadas, como em termos de vibração e altitude.

Providencie uma proteção adequada para evitar que os seguintes materiais entrem na unidade do conversor e na unidade deProvidencie uma proteção adequada para evitar que os seguintes materiais entrem na unidade do conversor e na unidade de
acionamento: materiais condutores, como parafusos e fragmentos metálicos; e materiais combustíveis, como óleo.acionamento: materiais condutores, como parafusos e fragmentos metálicos; e materiais combustíveis, como óleo.

Quando o quadro elétrico for instalado em um local onde existam gases tóxicos, sujeira e poeira, faça uma purga de arQuando o quadro elétrico for instalado em um local onde existam gases tóxicos, sujeira e poeira, faça uma purga de ar
(entrada forçada de ar puro externo no quadro elétrico, para que a pressão interna fique maior que a pressão externa), para(entrada forçada de ar puro externo no quadro elétrico, para que a pressão interna fique maior que a pressão externa), para
impedir a entrada desses materiais no quadro elétrico.impedir a entrada desses materiais no quadro elétrico.

MR-J5D-GMR-J5D-G

Conecte a unidade de acionamento à direita da unidade do conversor regenerativo de energia MR-CV_K4.Conecte a unidade de acionamento à direita da unidade do conversor regenerativo de energia MR-CV_K4.

(3)(3)



2.22.2 Conexão do servo amplificador e do servomotorConexão do servo amplificador e do servomotor

Conecte o servo amplificador e o servomotor.Conecte o servo amplificador e o servomotor.
É necessário fazer o roteamento do cabo de alimentação do servomotor e do cabo do encoder. (Nota)É necessário fazer o roteamento do cabo de alimentação do servomotor e do cabo do encoder. (Nota)
Para um servomotor com freio eletromagnético, faça também a conexão elétrica do freio.Para um servomotor com freio eletromagnético, faça também a conexão elétrica do freio.

Este curso fornece um exemplo de como usar um conjunto de conectores ou um cabo de alimentação opcional do servomotor,Este curso fornece um exemplo de como usar um conjunto de conectores ou um cabo de alimentação opcional do servomotor,
bem como o cabo do encoder.bem como o cabo do encoder.

Você pode selecionar as opções corretas utilizando a ferramenta de seleção integrada FA, no site da Mitsubishi Electric FA.Você pode selecionar as opções corretas utilizando a ferramenta de seleção integrada FA, no site da Mitsubishi Electric FA.
Clique Clique aquiaqui para ver a ferramenta de seleção integrada FA. para ver a ferramenta de seleção integrada FA.

(Nota) Dependendo do tipo de servomotor, a opção com cabo único está disponível, integrando o cabo de alimentação do(Nota) Dependendo do tipo de servomotor, a opção com cabo único está disponível, integrando o cabo de alimentação do
servomotor, o cabo do encoder e o cabo do freio eletromagnético.servomotor, o cabo do encoder e o cabo do freio eletromagnético.



2.22.2 Conexão do servo amplificador e do servomotorConexão do servo amplificador e do servomotor

Tipo com conector único, como a série HK-KTTipo com conector único, como a série HK-KT
A opção e o método de conexão elétrica usados variam, dependendo se o comprimento da conexão ultrapassa 10 m ou não.A opção e o método de conexão elétrica usados variam, dependendo se o comprimento da conexão ultrapassa 10 m ou não.

(Nota)(Nota)

[Pontos importantes][Pontos importantes]
Para servomotores com conector único, a opção com cabo único pode ser utilizada quando o comprimento daPara servomotores com conector único, a opção com cabo único pode ser utilizada quando o comprimento da
conexão não ultrapassa 10 m. Uma vez que o diâmetro externo do cabo dessa opção é maior que o da opçãoconexão não ultrapassa 10 m. Uma vez que o diâmetro externo do cabo dessa opção é maior que o da opção
com cabo duplo, utilize a opção com cabo duplo quando precisar de um raio de curvatura menor.com cabo duplo, utilize a opção com cabo duplo quando precisar de um raio de curvatura menor.

(1)(1)

1.1. Selecione a direção do cabo entre o lado da carga, o lado oposto ao da carga e a direção vertical. A figura acima mostra oSelecione a direção do cabo entre o lado da carga, o lado oposto ao da carga e a direção vertical. A figura acima mostra o
lado oposto ao da carga.lado oposto ao da carga.

2.2. Para os casos em que o comprimento da conexão não ultrapassa 10 m, a opção de cabo único está disponível.Para os casos em que o comprimento da conexão não ultrapassa 10 m, a opção de cabo único está disponível.
3.3. Faça a conexão elétrica de forma que a combinação entre os eixos A/B/C fique correta. A figura acima mostra a conexãoFaça a conexão elétrica de forma que a combinação entre os eixos A/B/C fique correta. A figura acima mostra a conexão

para o eixo A.para o eixo A.
4.4. Utilize conectores e blocos de terminais de acordo com a classificação IP necessária. Os cabos de extensão da alimentaçãoUtilize conectores e blocos de terminais de acordo com a classificação IP necessária. Os cabos de extensão da alimentação

devem ser fabricados pelo cliente.devem ser fabricados pelo cliente.
O tamanho do cabo varia de acordo com a capacidade do servomotor. Consulte sempre o Rotary Servo Motor User'sO tamanho do cabo varia de acordo com a capacidade do servomotor. Consulte sempre o Rotary Servo Motor User's
Manual (For MR-J5) para fazer a conexão elétrica correta.Manual (For MR-J5) para fazer a conexão elétrica correta.

5.5. Existem duas opções de classificação IP do conector do relé do encoder: IP20 e IP65.Existem duas opções de classificação IP do conector do relé do encoder: IP20 e IP65.
Dependendo da opção utilizada, o nome do modelo do cabo de extensão do encoder varia.Dependendo da opção utilizada, o nome do modelo do cabo de extensão do encoder varia.



2.22.2 Conexão do servo amplificador e do servomotorConexão do servo amplificador e do servomotor

Tipo de conector separado, como a série HK-STTipo de conector separado, como a série HK-ST
O cabo de alimentação deve ser fabricado pelo cliente utilizando o conjunto de conectores opcional.O cabo de alimentação deve ser fabricado pelo cliente utilizando o conjunto de conectores opcional.

(Nota)(Nota)

(2)(2)

1. 1. O tamanho do cabo a ser utilizado varia de acordo com a capacidade do servomotor. Consulte sempre o Rotary ServoO tamanho do cabo a ser utilizado varia de acordo com a capacidade do servomotor. Consulte sempre o Rotary Servo
Motor User's Manual (For MR-J5) para fazer a conexão elétrica correta.Motor User's Manual (For MR-J5) para fazer a conexão elétrica correta.

2. 2. Recomendamos o uso de um cabo do encoder opcional. Durante a fabricação do cabo do encoder, utilize o produtoRecomendamos o uso de um cabo do encoder opcional. Durante a fabricação do cabo do encoder, utilize o produto
recomendado descrito no Rotary Servo Motor User's Manual (For MR-J5).recomendado descrito no Rotary Servo Motor User's Manual (For MR-J5).

3. 3. Para fabricar o cabo do encoder, existe um conector com opção angular disponível.Para fabricar o cabo do encoder, existe um conector com opção angular disponível.
4. 4. Faça a conexão elétrica de forma que a combinação entre os eixos A/B/C fique correta. A figura acima mostra a conexãoFaça a conexão elétrica de forma que a combinação entre os eixos A/B/C fique correta. A figura acima mostra a conexão

para o eixo A.para o eixo A.



2.32.3 Conexão elétrica da alimentaçãoConexão elétrica da alimentação

MR-J5-G/MR-J5-A/MR-J5W-GMR-J5-G/MR-J5-A/MR-J5W-G

Conecte a alimentação ao circuito principal (L1, L2, L3) e ao circuito de controle (L11, L21) do servo amplificador.Conecte a alimentação ao circuito principal (L1, L2, L3) e ao circuito de controle (L11, L21) do servo amplificador.
A figura a seguir mostra o desenho esquemático para os casos em que a tensão de entrada de energia é da classe de 200 V. OA figura a seguir mostra o desenho esquemático para os casos em que a tensão de entrada de energia é da classe de 200 V. O
tamanho da conexão elétrica real e do cabo aplicável variam de acordo com a capacidade. Para saber detalhes, consulte otamanho da conexão elétrica real e do cabo aplicável variam de acordo com a capacidade. Para saber detalhes, consulte o
manual do usuário (hardware) do servo amplificador.manual do usuário (hardware) do servo amplificador.

Utilize um disjuntor de caixa moldada (MCCB) com os cabos de entrada da alimentação do circuito principal.Utilize um disjuntor de caixa moldada (MCCB) com os cabos de entrada da alimentação do circuito principal.
Sempre conecte um contator magnético (MC) entre a alimentação do circuito principal e o terminal L1/L2/L3 do servoSempre conecte um contator magnético (MC) entre a alimentação do circuito principal e o terminal L1/L2/L3 do servo
amplificador, e faça a conexão elétrica de forma a desligar a alimentação do circuito principal, desligando o contatoramplificador, e faça a conexão elétrica de forma a desligar a alimentação do circuito principal, desligando o contator
magnético quando a saída do alarme (ALM) ou entrada da parada forçada (EM2) for aberta.magnético quando a saída do alarme (ALM) ou entrada da parada forçada (EM2) for aberta.

(Nota)(Nota)
Exceto quando for usada a opção regenerativa, nunca desconecte o cabo de ligação entre P+ e D.Exceto quando for usada a opção regenerativa, nunca desconecte o cabo de ligação entre P+ e D.

(1)(1)

MR-J5 User's Manual (Hardware)MR-J5 User's Manual (Hardware)
3 SIGNALS AND WIRING3 SIGNALS AND WIRING

3.3 Explanation of power supply system3.3 Explanation of power supply system



2.32.3 Conexão elétrica da alimentaçãoConexão elétrica da alimentação

MR-J5D-GMR-J5D-G

Conecte a alimentação da unidade do conversor regenerativo de energia MR-CV_K4, e conecte-a à unidade de acionamentoConecte a alimentação da unidade do conversor regenerativo de energia MR-CV_K4, e conecte-a à unidade de acionamento
MR-J5D_-G4 utilizando o barramento opcional.MR-J5D_-G4 utilizando o barramento opcional.
O barramento varia de acordo com a combinação da unidade do conversor regenerativo de energia e a unidade deO barramento varia de acordo com a combinação da unidade do conversor regenerativo de energia e a unidade de
acionamento.acionamento.
Além disso, faça a conexão elétrica do MC e conecte o cabo de coordenação da proteção.Além disso, faça a conexão elétrica do MC e conecte o cabo de coordenação da proteção.
Para saber detalhes, consulte o manual do usuário.Para saber detalhes, consulte o manual do usuário.

(2)(2)

MR-J5D User's Manual (Hardware)MR-J5D User's Manual (Hardware)
3 SIGNALS AND WIRING3 SIGNALS AND WIRING

3.3 Explanation of power supply system3.3 Explanation of power supply system



2.42.4 Conexão com controladorConexão com controlador

A conexão com o controlador varia de acordo com a interface de comando do servo amplificador.A conexão com o controlador varia de acordo com a interface de comando do servo amplificador.

VelocidadeVelocidade
dede

comunicaçãocomunicação
Cabo EthernetCabo Ethernet ConectorConector RequisitoRequisito

1Gbps1Gbps Categoria 5e ou superior, cabo diretoCategoria 5e ou superior, cabo direto
(blindagem dupla/STP)(blindagem dupla/STP) Conector RJ45Conector RJ45

Cabo que cumpra os seguintesCabo que cumpra os seguintes
requisitos.requisitos.

IEEE802.3(1000BASE-T)IEEE802.3(1000BASE-T)

ANSI/TIA/EIA-568-BANSI/TIA/EIA-568-B
(Category5e)(Category5e)

(Nota) Os conectores CN1A e CN1B da unidade de acionamento MR-J5D-G estão localizados na superfície superior da(Nota) Os conectores CN1A e CN1B da unidade de acionamento MR-J5D-G estão localizados na superfície superior da
unidade.unidade.

MR-J5-G/MR-J5W-G/MR-J5D-G (Nota)MR-J5-G/MR-J5W-G/MR-J5D-G (Nota)
O controlador é conectado via CC-Link IE TSN.O controlador é conectado via CC-Link IE TSN.
Conecte o controlador e o servo amplificador utilizando um cabo Ethernet que cumpra os requisitos abaixo.Conecte o controlador e o servo amplificador utilizando um cabo Ethernet que cumpra os requisitos abaixo.
Além disso, configure o endereço da estação utilizando os botões giratórios dentro da cobertura do display.Além disso, configure o endereço da estação utilizando os botões giratórios dentro da cobertura do display.

(1)(1)



2.42.4 Conexão com controladorConexão com controlador

MR-J5-AMR-J5-A
O comando do controlador é indicado pela entrada do trem de pulsos (controle de posição) ou pela entrada da tensãoO comando do controlador é indicado pela entrada do trem de pulsos (controle de posição) ou pela entrada da tensão
analógica (controle de velocidade/torque).analógica (controle de velocidade/torque).
A conexão elétrica necessária varia de acordo com as especificações do controlador.A conexão elétrica necessária varia de acordo com as especificações do controlador.
Verifique o manual e as especificações de conexão elétrica do controlador.Verifique o manual e as especificações de conexão elétrica do controlador.

(Nota)(Nota)
1. É o diagrama elétrico de controle da velocidade.1. É o diagrama elétrico de controle da velocidade.
2. Pode ser usado quando o limite de torque externo é ativado na configuração de parâmetros.2. Pode ser usado quando o limite de torque externo é ativado na configuração de parâmetros.

(2)(2)



2.52.5 Conexão elétrica do circuito externoConexão elétrica do circuito externo

Sinais de I/O externosSinais de I/O externos
Conecte o sinal de limite de curso do hardware, a entrada da parada forçada e outros sinais, conforme necessário.Conecte o sinal de limite de curso do hardware, a entrada da parada forçada e outros sinais, conforme necessário.
A figura a seguir mostra um exemplo do Tipo A. Para ver a conexão elétrica real, leia atentamente o manual do usuárioA figura a seguir mostra um exemplo do Tipo A. Para ver a conexão elétrica real, leia atentamente o manual do usuário
(hardware).(hardware).
Antes de utilizar o equipamento, leia suas instruções, informações de segurança e precauções.Antes de utilizar o equipamento, leia suas instruções, informações de segurança e precauções.

(Nota) Projete o circuito de forma que o MC seja desligado quando ALM for desativado.(Nota) Projete o circuito de forma que o MC seja desligado quando ALM for desativado.

(1)(1)

MR-J5 User's Manual (Hardware)MR-J5 User's Manual (Hardware)
3 SIGNALS AND WIRING3 SIGNALS AND WIRING

3.2 Example I/O signal connections3.2 Example I/O signal connections



2.52.5 Conexão elétrica do circuito externoConexão elétrica do circuito externo

Quando for usada a função de desativação segura do torque, ou STO (circuito para segurança funcional)Quando for usada a função de desativação segura do torque, ou STO (circuito para segurança funcional)
Conecte um circuito de segurança externo ao CN8.Conecte um circuito de segurança externo ao CN8.
Para saber detalhes sobre a segurança funcional, consulte o manual do usuário (função).Para saber detalhes sobre a segurança funcional, consulte o manual do usuário (função).

[Pontos importantes][Pontos importantes]
Quando não houver um circuito de segurança externo conectado, não remova o conector de curto-circuito CN8Quando não houver um circuito de segurança externo conectado, não remova o conector de curto-circuito CN8
fornecido com o servo amplificador.fornecido com o servo amplificador.

(2)(2)

MR-J5 User's Manual (Function)MR-J5 User's Manual (Function)
6 FUNCTIONAL SAFETY6 FUNCTIONAL SAFETY



2.62.6 Resumo deste capítuloResumo deste capítulo

Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:

Instalação do servo amplificadorInstalação do servo amplificador

Conexão do servomotor e do servo amplificadorConexão do servomotor e do servo amplificador

Conexão elétrica da alimentaçãoConexão elétrica da alimentação

Conexão com controladorConexão com controlador

Conexão elétrica dos sinais de I/OConexão elétrica dos sinais de I/O

Pontos importantesPontos importantes

Instalação do servoInstalação do servo
amplificadoramplificador

Observe sempre a orientação vertical e as dimensões de tolerância da conexão elétrica do servo amplificador.Observe sempre a orientação vertical e as dimensões de tolerância da conexão elétrica do servo amplificador.

As especificações podem ser limitadas pela temperatura e pelas condições ambientais.As especificações podem ser limitadas pela temperatura e pelas condições ambientais.

Conexão do servomotor eConexão do servomotor e
do servo amplificadordo servo amplificador

O método de conexão elétrica do cabo com conector único varia, dependendo se o comprimento da conexãoO método de conexão elétrica do cabo com conector único varia, dependendo se o comprimento da conexão

ultrapassa 10 m ou não.ultrapassa 10 m ou não.

Para servomotores onde o conector de alimentação e o conector do encoder são separados, fabrique você mesmo oPara servomotores onde o conector de alimentação e o conector do encoder são separados, fabrique você mesmo o

cabo de alimentação.cabo de alimentação.
Recomendamos o uso de um cabo do encoder opcional.Recomendamos o uso de um cabo do encoder opcional.

Conexão elétrica daConexão elétrica da
alimentaçãoalimentação

Conecte a alimentação ao circuito principal e ao circuito de controle do servo amplificador.Conecte a alimentação ao circuito principal e ao circuito de controle do servo amplificador.

Utilize um disjuntor de caixa moldada (MCCB) com os cabos de entrada da alimentação do circuito principal.Utilize um disjuntor de caixa moldada (MCCB) com os cabos de entrada da alimentação do circuito principal.

Sempre conecte um contator magnético (MC) entre a alimentação do circuito principal e o terminal L1/L2/L3 do servoSempre conecte um contator magnético (MC) entre a alimentação do circuito principal e o terminal L1/L2/L3 do servo
amplificador, e faça a conexão elétrica de forma a desligar a alimentação do circuito principal, desligando o contatoramplificador, e faça a conexão elétrica de forma a desligar a alimentação do circuito principal, desligando o contator
magnético em caso de ocorrência de alarme ou parada forçada.magnético em caso de ocorrência de alarme ou parada forçada.

Conexão com controladorConexão com controlador Conecte o servo amplificador do tipo G ao controlador, usando um cabo Ethernet que cumpra os requisitos do CC-Conecte o servo amplificador do tipo G ao controlador, usando um cabo Ethernet que cumpra os requisitos do CC-

Link IE TSN.Link IE TSN.

Para o servo amplificador do tipo A, a conexão elétrica necessária varia de acordo com o método de comando doPara o servo amplificador do tipo A, a conexão elétrica necessária varia de acordo com o método de comando do
controlador.controlador.

Conexão elétrica dos sinaisConexão elétrica dos sinais
de I/Ode I/O

Conecte o limite de curso do hardware e a entrada da parada forçada ao servo amplificador, conforme necessário.Conecte o limite de curso do hardware e a entrada da parada forçada ao servo amplificador, conforme necessário.

Conecte um circuito de segurança ao CN8. Quando a segurança funcional não for utilizada, não remova o conector deConecte um circuito de segurança ao CN8. Quando a segurança funcional não for utilizada, não remova o conector de
curto-circuito acoplado com o servo amplificador.curto-circuito acoplado com o servo amplificador.



Capítulo 3Capítulo 3 Configuração de parâmetrosConfiguração de parâmetros

Neste capítulo e nos capítulos posteriores, descreveremos o MR-J5-G/MR-J5-A, a não ser que se indique outra coisa.Neste capítulo e nos capítulos posteriores, descreveremos o MR-J5-G/MR-J5-A, a não ser que se indique outra coisa.
Para o MR-J5W-G e o MR-J5D-G, alguns parâmetros podem variar.Para o MR-J5W-G e o MR-J5D-G, alguns parâmetros podem variar.
Para saber detalhes, consulte o manual do usuário.Para saber detalhes, consulte o manual do usuário.

3.13.1 Método de configuração de parâmetros do servoMétodo de configuração de parâmetros do servo

O parâmetro do servo amplificador é denominado parâmetro do servo.O parâmetro do servo amplificador é denominado parâmetro do servo.
O método de configuração do parâmetro do servo varia de acordo com o tipo de servo amplificador.O método de configuração do parâmetro do servo varia de acordo com o tipo de servo amplificador.

Este curso descreve o método de configuração utilizando o MR Configurator2.Este curso descreve o método de configuração utilizando o MR Configurator2.

[Pontos importantes][Pontos importantes]

Para saber como definir o parâmetro do servo do Tipo G no lado do controlador, consulte "MELSEC iQ-R Series MotionPara saber como definir o parâmetro do servo do Tipo G no lado do controlador, consulte "MELSEC iQ-R Series Motion
Module Basics (RD78G(H)/Startup)".Module Basics (RD78G(H)/Startup)".

Os parâmetros associados à segurança funcional só podem ser gravados a partir do MR Configurator2.Os parâmetros associados à segurança funcional só podem ser gravados a partir do MR Configurator2.

Tipo A … Defina o parâmetro do servo utilizando os botões de pressão na parte dianteira do servo amplificador ou do MRTipo A … Defina o parâmetro do servo utilizando os botões de pressão na parte dianteira do servo amplificador ou do MR
Configurator2.Configurator2.
Tipo G … Defina o parâmetro do servo no lado do controlador através de uma rede, ou utilizando o MR Configurator2.Tipo G … Defina o parâmetro do servo no lado do controlador através de uma rede, ou utilizando o MR Configurator2.



3.23.2 Iniciando o MR Configurator2Iniciando o MR Configurator2
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3.23.2 Iniciando o MR Configurator2Iniciando o MR Configurator2



3.23.2 Iniciando o MR Configurator2Iniciando o MR Configurator2



3.33.3 Exemplo de configuração de parâmetrosExemplo de configuração de parâmetros

Nº do parâmetroNº do parâmetro
[Pr.PA01.0] indica o primeiro dígito do parâmetro Nº PA01.[Pr.PA01.0] indica o primeiro dígito do parâmetro Nº PA01.
[Pr.PA02.0-1] indica o primeiro e o segundo dígito do parâmetro Nº PA02.[Pr.PA02.0-1] indica o primeiro e o segundo dígito do parâmetro Nº PA02.

3.3.13.3.1 Parâmetros que precisam ser especialmente verificadosParâmetros que precisam ser especialmente verificados

Comuns aos tipos A e GComuns aos tipos A e G

[Pr.PA02.0-1][Pr.PA02.0-1] Seleção da opção regenerativaSeleção da opção regenerativa Necessária quando se utiliza a opção regenerativa.Necessária quando se utiliza a opção regenerativa.

[Pr.PA14][Pr.PA14] Seleção da direção de deslocamentoSeleção da direção de deslocamento
Usada para definir a direção de rotação do motor quando seUsada para definir a direção de rotação do motor quando se
emite o comando de rotação de avanço.emite o comando de rotação de avanço.

Somente Tipo ASomente Tipo A

[Pr.PA01.0][Pr.PA01.0] Seleção do modo de controleSeleção do modo de controle
[Posição/Velocidade/Torque][Posição/Velocidade/Torque] Usada para definir o modo de controle.Usada para definir o modo de controle.

[Pr.PA13.0][Pr.PA13.0] Seleção da forma do trem de pulsosSeleção da forma do trem de pulsos
na entrada do comandona entrada do comando

Usada para definir a forma do trem de pulsos de comando sobUsada para definir a forma do trem de pulsos de comando sob
o controle da posição.o controle da posição.

[Pr.PA13.1][Pr.PA13.1] Seleção da lógica do trem de pulsosSeleção da lógica do trem de pulsos Usada para definir a lógica do trem de pulsos de acordo com asUsada para definir a lógica do trem de pulsos de acordo com as
especificações do controlador.especificações do controlador.

[Pr.PA.05 a 07][Pr.PA.05 a 07]
Número de pulsos de entrada doNúmero de pulsos de entrada do
comando por rotação/engrenagemcomando por rotação/engrenagem
eletrônicaeletrônica

Usado para definir a engrenagem eletrônica. Para saberUsado para definir a engrenagem eletrônica. Para saber
detalhes, consulte a seção 3.3.2.detalhes, consulte a seção 3.3.2.

Somente Tipo G (Nota)Somente Tipo G (Nota)

[Pr.PD41.2][Pr.PD41.2]
Seleção do status ativado doSeleção do status ativado do
interruptor de limiteinterruptor de limite

Defina esse parâmetro como "1: Enabled only for homingDefina esse parâmetro como "1: Enabled only for homing
mode" quando utilizar um módulo Motion fabricado pelamode" quando utilizar um módulo Motion fabricado pela
Mitsubishi Electric.Mitsubishi Electric.

[Pr.PD41.3][Pr.PD41.3]
Seleção do método de entrada doSeleção do método de entrada do
sensorsensor

Usada para definir se o interruptor de limite será conectado ouUsada para definir se o interruptor de limite será conectado ou
não ao controlador ou servo amplificador.não ao controlador ou servo amplificador.

[Pr.PT45][Pr.PT45] Método de retorno à posição inicialMétodo de retorno à posição inicial

Usado para definir o método de retorno à posição inicial.Usado para definir o método de retorno à posição inicial.
Alguns outros parâmetros (como [Pr.PT05] Velocidade deAlguns outros parâmetros (como [Pr.PT05] Velocidade de
retorno à posição inicial) precisam ser definidos de acordo comretorno à posição inicial) precisam ser definidos de acordo com
o método de retorno à posição inicial definido nesteo método de retorno à posição inicial definido neste
parâmetro.parâmetro.

(Nota) Esta tabela deve ser usada quando o controlador for um módulo Motion fabricado pela Mitsubishi Electric, e quando for(Nota) Esta tabela deve ser usada quando o controlador for um módulo Motion fabricado pela Mitsubishi Electric, e quando for

utilizado o modo PLCopenutilizado o modo PLCopen®® Motion Control FB. Motion Control FB.
Quando o tipo de controlador for diferente ou o modo de Simple Motion for utilizado, os parâmetros a serem definidosQuando o tipo de controlador for diferente ou o modo de Simple Motion for utilizado, os parâmetros a serem definidos
serão outros.serão outros.
Para saber detalhes, consulte o manual do controlador utilizado.Para saber detalhes, consulte o manual do controlador utilizado.



Parâmetros que devem ser definidos ou verificados, dependendo do tipo de servomotorParâmetros que devem ser definidos ou verificados, dependendo do tipo de servomotor

Comuns aos tipos A e GComuns aos tipos A e G

[Pr.PA01.1][Pr.PA01.1] Seleção do modo de operaçãoSeleção do modo de operação Usada para definir o tipo de servomotor utilizado (servomotorUsada para definir o tipo de servomotor utilizado (servomotor
giratório/servomotor linear/motor com acionamento direto).giratório/servomotor linear/motor com acionamento direto).

[Pr.PA17,18][Pr.PA17,18]
Configuração da série doConfiguração da série do
servomotor/servomotor/
Configuração do tipo de servomotorConfiguração do tipo de servomotor

Quando for utilizar um servomotor, defina esses parâmetros deQuando for utilizar um servomotor, defina esses parâmetros de
acordo com o modelo de servomotor linear e as especificaçõesacordo com o modelo de servomotor linear e as especificações
do encoder utilizado. (Nota)do encoder utilizado. (Nota)

[Pr.PC04.3][Pr.PC04.3]
(Tipo G)(Tipo G)
[Pr.PC22.3][Pr.PC22.3]
(Tipo A)(Tipo A)

Seleção do método de comunicaçãoSeleção do método de comunicação
do cabo do encoderdo cabo do encoder

[Pr.PL02,03][Pr.PL02,03] Configuração da resolução doConfiguração da resolução do
encoder linearencoder linear

[Pr.PC02][Pr.PC02]
(Tipo G)(Tipo G)
[Pr.PC16][Pr.PC16]
(Tipo A)(Tipo A)

Saída da sequência do freioSaída da sequência do freio
eletromagnéticoeletromagnético
(para motores com freio)(para motores com freio)

Durante a utilização de servomotores com freioDurante a utilização de servomotores com freio
eletromagnético, defina o tempo de atraso entre oeletromagnético, defina o tempo de atraso entre o
desligamento do sinal de saída do MBR (intertravamento dodesligamento do sinal de saída do MBR (intertravamento do
freio eletromagnético) e o desligamento do circuito base.freio eletromagnético) e o desligamento do circuito base.

(Nota) Além disso, os parâmetros associados à detecção do polo magnético devem ser definidos quando se utiliza um(Nota) Além disso, os parâmetros associados à detecção do polo magnético devem ser definidos quando se utiliza um
servomotor linear ou um motor com acionamento direto.servomotor linear ou um motor com acionamento direto.



3.3.23.3.2 Engrenagem eletrônicaEngrenagem eletrônica

A engrenagem eletrônica é uma função que multiplica um comando de posição por uma relação de engrenagem para definir aA engrenagem eletrônica é uma função que multiplica um comando de posição por uma relação de engrenagem para definir a
rotação do servomotor ou a distância de deslocamento como a rotação ou distância de deslocamento da unidade de comando,rotação do servomotor ou a distância de deslocamento como a rotação ou distância de deslocamento da unidade de comando,
conforme se desejar.conforme se desejar.
Defina a engrenagem eletrônica de forma que a saída do valor do comando de posição do controlador corresponda à distânciaDefina a engrenagem eletrônica de forma que a saída do valor do comando de posição do controlador corresponda à distância
de deslocamento da máquina.de deslocamento da máquina.



3.3.23.3.2 Engrenagem eletrônicaEngrenagem eletrônica

[Tipo G][Tipo G]
A engrenagem eletrônica é obtida pela seguinte fórmula.A engrenagem eletrônica é obtida pela seguinte fórmula.

Quando o controlador é RD78G(H) ou FX5-□SSC-G, o controlador também possui a função de engrenagem eletrônica.Quando o controlador é RD78G(H) ou FX5-□SSC-G, o controlador também possui a função de engrenagem eletrônica.
No RD78G(H) e no FX5-□SSC-G, essa função é designada como relação numerador/denominador de conversão da unidade deNo RD78G(H) e no FX5-□SSC-G, essa função é designada como relação numerador/denominador de conversão da unidade de
acionamento nos parâmetros do eixo.acionamento nos parâmetros do eixo.
Nesse caso, defina a relação numerador/denominador de conversão da unidade de acionamento para o controlador.Nesse caso, defina a relação numerador/denominador de conversão da unidade de acionamento para o controlador.
(Ela pode ser definida por meio do assistente, na ferramenta de engenharia.)(Ela pode ser definida por meio do assistente, na ferramenta de engenharia.)
Para os controladores sem a função de engrenagem eletrônica, como o módulo mestre/local RD71GN11-T2, defina-a nosPara os controladores sem a função de engrenagem eletrônica, como o módulo mestre/local RD71GN11-T2, defina-a nos
parâmetros [Pr.PA06/07] do servo amplificador.parâmetros [Pr.PA06/07] do servo amplificador.

[Tipo A][Tipo A]
Defina a engrenagem eletrônica de forma que a frequência de saída máxima do controlador e a frequência de entrada máximaDefina a engrenagem eletrônica de forma que a frequência de saída máxima do controlador e a frequência de entrada máxima
do servo amplificador (4 Mpps para o acionamento linear diferencial) não sejam ultrapassadas.do servo amplificador (4 Mpps para o acionamento linear diferencial) não sejam ultrapassadas.

Para ver um exemplo de método de ajuste e cálculo da engrenagem eletrônica para o Tipo A, consulte o documento PDFPara ver um exemplo de método de ajuste e cálculo da engrenagem eletrônica para o Tipo A, consulte o documento PDF
separado.separado.
Ele está disponível para download através do seguinte link.Ele está disponível para download através do seguinte link.

Exemplo de cálculo da engrenagem eletrônicaExemplo de cálculo da engrenagem eletrônica

[Pontos importantes][Pontos importantes]
A configuração é diferente para o servomotor linear.A configuração é diferente para o servomotor linear.
Para saber detalhes, consulte o Capítulo 6 e o PDF.Para saber detalhes, consulte o Capítulo 6 e o PDF.
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3.53.5 Resumo deste capítuloResumo deste capítulo

Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:

Método de configuração de parâmetros do servoMétodo de configuração de parâmetros do servo

Iniciando o MR Configurator2Iniciando o MR Configurator2

Exemplo de configuração de parâmetrosExemplo de configuração de parâmetros

Operação do MR Configurator2Operação do MR Configurator2

Pontos importantesPontos importantes

Método de configuraçãoMétodo de configuração
de parâmetros do servode parâmetros do servo

Para o servo amplificador do tipo G, defina o parâmetro do servo no lado do controlador via rede, ou utilizando o MRPara o servo amplificador do tipo G, defina o parâmetro do servo no lado do controlador via rede, ou utilizando o MR
Configurator2.Configurator2.

Para o servo amplificador do tipo A, defina o parâmetro utilizando o MR Configurator2 ou os botões de pressão naPara o servo amplificador do tipo A, defina o parâmetro utilizando o MR Configurator2 ou os botões de pressão na

parte dianteira.parte dianteira.

Altere os parâmetros associados à segurança funcional utilizando o MR Configurator2.Altere os parâmetros associados à segurança funcional utilizando o MR Configurator2.

Iniciando o MRIniciando o MR
Configurator2Configurator2 Inicie o MR Configurator2 e crie um novo projeto. Em seguida, selecione o modelo a ser utilizado.Inicie o MR Configurator2 e crie um novo projeto. Em seguida, selecione o modelo a ser utilizado.

Exemplo de configuraçãoExemplo de configuração
de parâmetrosde parâmetros

Em primeiro lugar, verifique os parâmetros que devem ser definidos e aqueles cuja definição depende do tipo deEm primeiro lugar, verifique os parâmetros que devem ser definidos e aqueles cuja definição depende do tipo de

servomotor.servomotor.

Ajuste a relação entre o valor do comando do controlador e a distância de deslocamento real da máquina, utilizandoAjuste a relação entre o valor do comando do controlador e a distância de deslocamento real da máquina, utilizando

os parâmetros da engrenagem eletrônica.os parâmetros da engrenagem eletrônica.

Operação do MROperação do MR
Configurator2Configurator2

Na janela Parameter Setting do MR Configurator2, existe uma exibição da Função e uma exibição da Lista.As duasNa janela Parameter Setting do MR Configurator2, existe uma exibição da Função e uma exibição da Lista.As duas
exibições podem ser usadas para definir os parâmetros.exibições podem ser usadas para definir os parâmetros.

Quando for gravar os parâmetros no servo amplificador, ative o circuito de controle do servo amplificador.Quando for gravar os parâmetros no servo amplificador, ative o circuito de controle do servo amplificador.

Alguns parâmetros são aplicados quando o circuito de controle do servo amplificador é desligado e ligado.Alguns parâmetros são aplicados quando o circuito de controle do servo amplificador é desligado e ligado.



Capítulo 4Capítulo 4 Operação de testeOperação de teste

Este capítulo descreve como fazer a operação de teste para verificar a direção de rotação, a distância de deslocamento e outrosEste capítulo descreve como fazer a operação de teste para verificar a direção de rotação, a distância de deslocamento e outros
itens.itens.

<Restrições><Restrições>
Quando um sistema de detecção da posição absoluta por entrada/saída digital é configurado com o Tipo A, não é possívelQuando um sistema de detecção da posição absoluta por entrada/saída digital é configurado com o Tipo A, não é possível
executar a operação de teste.executar a operação de teste.
Para executar a operação de teste, mude para o sistema incremental.Para executar a operação de teste, mude para o sistema incremental.
O sistema de detecção da posição absoluta é descrito no Capítulo 5.O sistema de detecção da posição absoluta é descrito no Capítulo 5.

4.14.1 Procedimento para operação de testeProcedimento para operação de teste

[Pontos importantes][Pontos importantes]
Quando se utiliza um servomotor linear ou um motor com acionamento direto, a operação de teste éQuando se utiliza um servomotor linear ou um motor com acionamento direto, a operação de teste é
realizada após a detecção do polo magnético.realizada após a detecção do polo magnético.
Para saber detalhes, consulte o Capítulo 6.Para saber detalhes, consulte o Capítulo 6.



4.24.2 Operação de teste utilizando o MR Configurator2Operação de teste utilizando o MR Configurator2

[Somente Tipo G ][Somente Tipo G ]
Antes de utilizar a função de operação de teste do MR Configurator2, altere a posição do interruptor DIO.Antes de utilizar a função de operação de teste do MR Configurator2, altere a posição do interruptor DIO.
Defina SW3-1 como "ON" (lado superior), e em seguida ligue a alimentação do servo amplificador.Defina SW3-1 como "ON" (lado superior), e em seguida ligue a alimentação do servo amplificador.

Quando a inicialização é concluída após o fornecimento de alimentação, o display se altera, como mostra a figura abaixo.Quando a inicialização é concluída após o fornecimento de alimentação, o display se altera, como mostra a figura abaixo.

4.2.14.2.1 Operação JOGOperação JOG

[Comum aos Tipos A e G][Comum aos Tipos A e G]
Execute a operação JOG utilizando a função de operação de teste do MR Configurator2.Execute a operação JOG utilizando a função de operação de teste do MR Configurator2.
Para saber detalhes, veja o vídeo apresentado na próxima página.Para saber detalhes, veja o vídeo apresentado na próxima página.
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4.2.24.2.2 Verificação dos sinais de I/OVerificação dos sinais de I/O

[Comum aos Tipos A e G][Comum aos Tipos A e G]
Você pode verificar se os sinais de I/O externos conectados ao servo amplificador estão funcionando corretamente.Você pode verificar se os sinais de I/O externos conectados ao servo amplificador estão funcionando corretamente.

A verificação do sinal de entrada permite que você verifique se o limite de curso e outros sinais são corretamente ligados eA verificação do sinal de entrada permite que você verifique se o limite de curso e outros sinais são corretamente ligados e
desligados.desligados.
A verificação do sinal de saída permite que você verifique se o circuito externo opera corretamente quando se utiliza umA verificação do sinal de saída permite que você verifique se o circuito externo opera corretamente quando se utiliza um
dispositivo de teste ou outro meio, ligando obrigatoriamente o sinal externo.dispositivo de teste ou outro meio, ligando obrigatoriamente o sinal externo.

Nas duas páginas seguintes, você aprenderá o método de verificação através de vídeos.Nas duas páginas seguintes, você aprenderá o método de verificação através de vídeos.
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4.2.34.2.3 Resolução de problemas com a operação de testeResolução de problemas com a operação de teste

A seção abaixo descreve exemplos de resolução de problemas com a operação de teste.A seção abaixo descreve exemplos de resolução de problemas com a operação de teste.

<Problemas de conexão elétrica><Problemas de conexão elétrica>

Verifique se todos os cabos estão corretamente conectados.Verifique se todos os cabos estão corretamente conectados.

Se houver algum conector solto, volte a conectá-lo.Se houver algum conector solto, volte a conectá-lo.

Se houver um cabo que apresente corrosão ou danos, substitua-o por um cabo novo.Se houver um cabo que apresente corrosão ou danos, substitua-o por um cabo novo.

Se houver um curto-circuito na conexão elétrica, isole a conexão ou refaça-a.Se houver um curto-circuito na conexão elétrica, isole a conexão ou refaça-a.

<Problemas de operação><Problemas de operação>

Certifique-se de que a alimentação do circuito principal e do circuito de controle estejam ligadas.Certifique-se de que a alimentação do circuito principal e do circuito de controle estejam ligadas.

Se o interruptor de entrada da parada forçada for pressionado (EM2 aberto), solte esse interruptor (feche o EM2).Se o interruptor de entrada da parada forçada for pressionado (EM2 aberto), solte esse interruptor (feche o EM2).

Quando o motor não funcionar no modo de operação JOG, verifique a causa com a função "No Motor Rotation" emQuando o motor não funcionar no modo de operação JOG, verifique a causa com a função "No Motor Rotation" em
"Diagnosis", e tome uma medida apropriada."Diagnosis", e tome uma medida apropriada.

[Pontos importantes][Pontos importantes]
Embora o servomotor não gire quando a operação JOG for iniciada sem que a alimentação do circuito principal sejaEmbora o servomotor não gire quando a operação JOG for iniciada sem que a alimentação do circuito principal seja
ligada, isto pode não ser indicado em "No Motor Rotation".ligada, isto pode não ser indicado em "No Motor Rotation".
Nesse caso, será emitido um aviso, e o modo de operação JOG será desativado. Porém, esse evento não é registrado noNesse caso, será emitido um aviso, e o modo de operação JOG será desativado. Porém, esse evento não é registrado no
histórico de alarmes, já que não se trata de um alarme.histórico de alarmes, já que não se trata de um alarme.



4.34.3 Operação de teste utilizando um controladorOperação de teste utilizando um controlador

Execute a função de operação JOG do controlador em baixa velocidade, e verifique a operação da máquina.Execute a função de operação JOG do controlador em baixa velocidade, e verifique a operação da máquina.

Para a função de operação JOG do controlador, consulte o manual do controlador utilizado.Para a função de operação JOG do controlador, consulte o manual do controlador utilizado.

[Pontos importantes][Pontos importantes]
Quando um dos seguintes controladores fabricados pela Mitsubishi Electric for utilizado, o uso do bloco deQuando um dos seguintes controladores fabricados pela Mitsubishi Electric for utilizado, o uso do bloco de
funções para a operação JOG facilita a operação de teste.funções para a operação JOG facilita a operação de teste.

ControladorControlador Nome do bloco deNome do bloco de
funções (FB)funções (FB)

Série MELSEC iQ-RSérie MELSEC iQ-R Módulo Motion RD78G(H)Módulo Motion RD78G(H)

(Modo PLCopen(Modo PLCopen®® Motion Control FB) Motion Control FB)

Motion control FBMotion control FB
"MCv_Jog""MCv_Jog"

Módulo Motion RD78G(H)Módulo Motion RD78G(H)
(modo de Simple Motion)(modo de Simple Motion)

Módulo FBMódulo FB
"M+RD78GS_JOG""M+RD78GS_JOG"

Módulo de posicionamento RD75□Módulo de posicionamento RD75□ Módulo FBMódulo FB
"M+RD75_JOG""M+RD75_JOG"

Série MELSEC iQ-FSérie MELSEC iQ-F Módulo Motion FX5-□SSC-GMódulo Motion FX5-□SSC-G
(modo de Simple Motion)(modo de Simple Motion)

Módulo FBMódulo FB
"M+FX5SSC_JOG""M+FX5SSC_JOG"

Série MELSEC-QSérie MELSEC-Q Módulo de posicionamento QD75□(N)Módulo de posicionamento QD75□(N) Biblioteca de FB (Nota)Biblioteca de FB (Nota)
"M+D75_JOG""M+D75_JOG"Série MELSEC-LSérie MELSEC-L Módulo de posicionamento LD75□Módulo de posicionamento LD75□

(Nota) A biblioteca de FB precisa ser instalada separadamente do GX Works2.(Nota) A biblioteca de FB precisa ser instalada separadamente do GX Works2.
Faça o download da biblioteca de FB Faça o download da biblioteca de FB aquiaqui..



4.44.4 Resumo deste capítuloResumo deste capítulo

Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:

Procedimento para operação de testeProcedimento para operação de teste

Operação de teste utilizando o MR Configurator2Operação de teste utilizando o MR Configurator2

Verificação dos sinais de I/OVerificação dos sinais de I/O

Operação de teste utilizando um controladorOperação de teste utilizando um controlador

Pontos importantesPontos importantes

Operação de testeOperação de teste
utilizando o MRutilizando o MR
Configurator2Configurator2

Somente para o Tipo G, mude a posição do interruptor DIP antes de ligar a alimentação.Somente para o Tipo G, mude a posição do interruptor DIP antes de ligar a alimentação.

Verifique a direção de rotação do servomotor com a operação JOG da função de operação de teste do MRVerifique a direção de rotação do servomotor com a operação JOG da função de operação de teste do MR
Configurator2.Configurator2.

Verificação dos sinais deVerificação dos sinais de
I/OI/O Verifique se o circuito externo do servo amplificador está funcionando corretamente.Verifique se o circuito externo do servo amplificador está funcionando corretamente.

Operação de testeOperação de teste
utilizando um controladorutilizando um controlador

Execute a função de operação JOG do controlador em baixa velocidade, e certifique-se de que a operação sejaExecute a função de operação JOG do controlador em baixa velocidade, e certifique-se de que a operação seja
executada pelo comando do controlador.executada pelo comando do controlador.



Capítulo 5Capítulo 5 Sistema de detecção da posição absolutaSistema de detecção da posição absoluta

Este capítulo fornece uma visão geral do sistema de detecção da posição absoluta e descreve como iniciar o sistema.Este capítulo fornece uma visão geral do sistema de detecção da posição absoluta e descreve como iniciar o sistema.

5.15.1 O que é o sistema de detecção da posição absoluta?O que é o sistema de detecção da posição absoluta?

O sistema de detecção da posição absoluta é uma função que armazena a posição absoluta da máquina, independentementeO sistema de detecção da posição absoluta é uma função que armazena a posição absoluta da máquina, independentemente
do status ligado/desligado da alimentação do controlador ou servo amplificador.do status ligado/desligado da alimentação do controlador ou servo amplificador.
Assim, depois que o retorno à posição inicial for feito no momento de instalação da máquina, ele não precisará ser feito maisAssim, depois que o retorno à posição inicial for feito no momento de instalação da máquina, ele não precisará ser feito mais
tarde, quando a alimentação for ligada.tarde, quando a alimentação for ligada.
Mesmo se houver uma queda de energia ou uma falha, o sistema pode ser facilmente restaurado.Mesmo se houver uma queda de energia ou uma falha, o sistema pode ser facilmente restaurado.

<Restrições><Restrições>
O sistema de detecção da posição absoluta não pode ser utilizado nos seguintes casos.O sistema de detecção da posição absoluta não pode ser utilizado nos seguintes casos.

[Tipo G][Tipo G]

Quando for utilizado um encoder incrementalQuando for utilizado um encoder incremental

Sistema de coordenadas sem curso para um posicionamento infinito e outras configurações, em combinação com umSistema de coordenadas sem curso para um posicionamento infinito e outras configurações, em combinação com um
controlador que não seja um módulo Motion Mitsubishi Electriccontrolador que não seja um módulo Motion Mitsubishi Electric

[Tipo A][Tipo A]

Quando for utilizado um encoder incrementalQuando for utilizado um encoder incremental

Modo de controle de velocidade e modo de controle de torqueModo de controle de velocidade e modo de controle de torque

Sistema de coordenadas sem curso para um posicionamento infinitoSistema de coordenadas sem curso para um posicionamento infinito

Quando a engrenagem eletrônica é trocada, após o retorno à posição inicialQuando a engrenagem eletrônica é trocada, após o retorno à posição inicial

Quando se utiliza o sistema de detecção da posição absoluta por entrada/saída digital, o modo de mudança do controleQuando se utiliza o sistema de detecção da posição absoluta por entrada/saída digital, o modo de mudança do controle
(posição/velocidade, velocidade/torque e torque/posição) não pode ser utilizado.(posição/velocidade, velocidade/torque e torque/posição) não pode ser utilizado.

No sistema de detecção da posição absoluta por DIO, não é possível executar a operação de teste.No sistema de detecção da posição absoluta por DIO, não é possível executar a operação de teste.
Para executar a operação de teste, selecione o sistema incremental em [Pr.PA03].Para executar a operação de teste, selecione o sistema incremental em [Pr.PA03].



5.25.2 Conexão elétrica do sistema de detecção da posição absolutaConexão elétrica do sistema de detecção da posição absoluta

O Tipo G envia dados sobre a posição absoluta ao controlador por uma rede.O Tipo G envia dados sobre a posição absoluta ao controlador por uma rede.
O Tipo A envia dados sobre a posição absoluta ao controlador utilizando o sinal DI ou a função de comunicação do servoO Tipo A envia dados sobre a posição absoluta ao controlador utilizando o sinal DI ou a função de comunicação do servo
amplificador.amplificador.

(Nota) Para um motor que não tenha um encoder sem bateria, como o motor com acionamento direto, a bateria será(Nota) Para um motor que não tenha um encoder sem bateria, como o motor com acionamento direto, a bateria será
necessária.necessária.



5.35.3 Inicialização do sistema de detecção da posição absolutaInicialização do sistema de detecção da posição absoluta

A seção abaixo mostra o procedimento de inicialização do sistema de detecção da posição absoluta.A seção abaixo mostra o procedimento de inicialização do sistema de detecção da posição absoluta.



5.45.4 Restauração dos dados sobre a posição absolutaRestauração dos dados sobre a posição absoluta

As figuras a seguir mostram o procedimento (descrição) para restaurar o dados sobre a posição absoluta pela transferênciaAs figuras a seguir mostram o procedimento (descrição) para restaurar o dados sobre a posição absoluta pela transferência
desses dados ao controlador quando a alimentação for desligada e ligada, após a inicialização do sistema de detecção dadesses dados ao controlador quando a alimentação for desligada e ligada, após a inicialização do sistema de detecção da
posição absoluta.posição absoluta.
O Tipo G não requer nenhum procedimento específico do usuário.O Tipo G não requer nenhum procedimento específico do usuário.
O Tipo A requer um programa para transferir os dados sobre a posição absoluta antes da execução do controle da posição.O Tipo A requer um programa para transferir os dados sobre a posição absoluta antes da execução do controle da posição.

[Tipo G][Tipo G] [Tipo A][Tipo A]

1) Transferência por DIO ([Pr.PA03.0] = 1h)1) Transferência por DIO ([Pr.PA03.0] = 1h)
2) Transferência pela função de comunicação2) Transferência pela função de comunicação
([Pr.PA03.0] = 2h)([Pr.PA03.0] = 2h)

(Nota)(Nota)
1. Para saber detalhes sobre o procedimento, consulte o seguinte manual.1. Para saber detalhes sobre o procedimento, consulte o seguinte manual.

MR-J5 User's Manual (Hardware)MR-J5 User's Manual (Hardware)
7 ABSOLUTE POSITION DETECTION SYSTEM7 ABSOLUTE POSITION DETECTION SYSTEM

7.3 Absolute position detection system by DIO [A]7.3 Absolute position detection system by DIO [A]
2. Quando o controlador é RD75□ ou FX5-20PG-□, um FB é preparado para restaurar a posição absoluta.2. Quando o controlador é RD75□ ou FX5-20PG-□, um FB é preparado para restaurar a posição absoluta.
3. Para saber detalhes sobre o procedimento, consulte o seguinte manual.3. Para saber detalhes sobre o procedimento, consulte o seguinte manual.

MR-J5 User's Manual (Hardware)MR-J5 User's Manual (Hardware)
7 ABSOLUTE POSITION DETECTION SYSTEM7 ABSOLUTE POSITION DETECTION SYSTEM

7.4 Absolute position detection system via communication [A]7.4 Absolute position detection system via communication [A]



5.55.5 Quando a posição absoluta é apagadaQuando a posição absoluta é apagada

Mesmo quando se utiliza um servomotor com encoder de posição absoluta sem bateria, os dados sobre a posição absoluta sãoMesmo quando se utiliza um servomotor com encoder de posição absoluta sem bateria, os dados sobre a posição absoluta são
apagados nas seguintes condições.apagados nas seguintes condições.
Se os dados sobre a posição absoluta forem apagados, faça novamente o retorno à posição inicial.Se os dados sobre a posição absoluta forem apagados, faça novamente o retorno à posição inicial.

O servomotor ou servo amplificador foi substituído.O servomotor ou servo amplificador foi substituído.

O sistema incremental foi ativado.O sistema incremental foi ativado.

[Pr.PA01 Operation mode] foi alterado.[Pr.PA01 Operation mode] foi alterado.

Se algum servomotor for conectado que não seja o conectado durante a inicialização do sistema de detecção da posiçãoSe algum servomotor for conectado que não seja o conectado durante a inicialização do sistema de detecção da posição
absoluta, ocorrerá um [AL.01A Servo motor combination error].absoluta, ocorrerá um [AL.01A Servo motor combination error].
Nesse caso, a operação pode ser executada sem apagar os dados sobre a posição absoluta, por meio da conexão doNesse caso, a operação pode ser executada sem apagar os dados sobre a posição absoluta, por meio da conexão do
servomotor que estava conectado durante a inicialização do sistema de detecção da posição absoluta.servomotor que estava conectado durante a inicialização do sistema de detecção da posição absoluta.



5.65.6 Monitoração dos dados sobre a posição absolutaMonitoração dos dados sobre a posição absoluta

Os dados sobre a posição absoluta podem ser monitorado pela seleção de [Monitor] → [ABS Data Display...] no MROs dados sobre a posição absoluta podem ser monitorado pela seleção de [Monitor] → [ABS Data Display...] no MR
Configurator2.Configurator2.



5.75.7 Resumo deste capítuloResumo deste capítulo

Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:

O que é o sistema de detecção da posição absoluta?O que é o sistema de detecção da posição absoluta?

Conexão elétrica do sistema de detecção da posição absolutaConexão elétrica do sistema de detecção da posição absoluta

Inicialização do sistema de detecção da posição absolutaInicialização do sistema de detecção da posição absoluta

Restauração dos dados sobre a posição absolutaRestauração dos dados sobre a posição absoluta

Monitoração dos dados sobre a posição absolutaMonitoração dos dados sobre a posição absoluta

Pontos importantesPontos importantes

O que é o sistema deO que é o sistema de
detecção da posiçãodetecção da posição
absoluta?absoluta?

O sistema de detecção da posição absoluta é uma função que sempre detecta e armazena a posição absoluta daO sistema de detecção da posição absoluta é uma função que sempre detecta e armazena a posição absoluta da
máquina, independentemente do status ligado/desligado da alimentação do controlador ou servo amplificador.máquina, independentemente do status ligado/desligado da alimentação do controlador ou servo amplificador.

Conexão elétrica doConexão elétrica do
sistema de detecção dasistema de detecção da
posição absolutaposição absoluta

Quando se utiliza um servomotor com encoder sem bateria, não é necessária uma bateria para armazenar os dadosQuando se utiliza um servomotor com encoder sem bateria, não é necessária uma bateria para armazenar os dados
sobre a posição absoluta.sobre a posição absoluta.

O Tipo A requer uma conexão elétrica e uma programação para transferir os dados sobre a posição absoluta.O Tipo A requer uma conexão elétrica e uma programação para transferir os dados sobre a posição absoluta.

Inicialização do sistema deInicialização do sistema de
detecção da posiçãodetecção da posição
absolutaabsoluta

Altere o parâmetro [Pr.PA03.0].Altere o parâmetro [Pr.PA03.0].

Após a alteração do parâmetro, o alarme [AL.25 Absolute position erased] é emitido quando o ciclo de alimentaçãoApós a alteração do parâmetro, o alarme [AL.25 Absolute position erased] é emitido quando o ciclo de alimentação
estiver concluído. Em seguida, repita o ciclo de alimentação.estiver concluído. Em seguida, repita o ciclo de alimentação.

Restauração dos dadosRestauração dos dados
sobre a posição absolutasobre a posição absoluta

Para o Tipo G, os dados sobre a posição absoluta são restaurados com a comunicação inicial da rede CC-Link IE TSN.Para o Tipo G, os dados sobre a posição absoluta são restaurados com a comunicação inicial da rede CC-Link IE TSN.

Para o Tipo A, os dados sobre a posição absoluta são restaurados por meio da função de comunicação ou do sinal DO.Para o Tipo A, os dados sobre a posição absoluta são restaurados por meio da função de comunicação ou do sinal DO.

Monitoração dos dadosMonitoração dos dados
sobre a posição absolutasobre a posição absoluta

Os dados sobre a posição absoluta podem ser monitorados no MR Configurator2.Os dados sobre a posição absoluta podem ser monitorados no MR Configurator2.



Capítulo 6Capítulo 6 Durante a utilização do servomotor linear e do motor com acionamento diretoDurante a utilização do servomotor linear e do motor com acionamento direto

Durante a utilização de um servomotor linear e um motor com acionamento direto, é necessário fazer mais uma configuraçãoDurante a utilização de um servomotor linear e um motor com acionamento direto, é necessário fazer mais uma configuração
de parâmetros e uma detecção do polo magnético.de parâmetros e uma detecção do polo magnético.
Essencialmente, este capítulo descreve as diferenças em relação ao motor giratório, em termos de visão geral, instalação eEssencialmente, este capítulo descreve as diferenças em relação ao motor giratório, em termos de visão geral, instalação e
configuração de parâmetros do servomotor linear e do motor com acionamento direto.configuração de parâmetros do servomotor linear e do motor com acionamento direto.

6.16.1 Características do servomotor linear e do motor com acionamento diretoCaracterísticas do servomotor linear e do motor com acionamento direto

Servomotor linearServomotor linear
O servomotor linear é um servomotor que realiza um movimento linear, cujo lado primário é composto por uma bobina e umO servomotor linear é um servomotor que realiza um movimento linear, cujo lado primário é composto por uma bobina e um
núcleo de ferro (Nota), e cujo lado secundário é composto por ímãs permanentes.núcleo de ferro (Nota), e cujo lado secundário é composto por ímãs permanentes.
(Nota) Exceto para servomotores lineares sem núcleo(Nota) Exceto para servomotores lineares sem núcleo

O servomotor linear apresenta as seguintes características.O servomotor linear apresenta as seguintes características.

(1)(1)

Uma vez que os mecanismos de movimento linear, como fusos de esfera, não são mais necessários, as máquinas podemUma vez que os mecanismos de movimento linear, como fusos de esfera, não são mais necessários, as máquinas podem
ser menores e mais rígidas.ser menores e mais rígidas.
Por não haver mecanismos de transmissão, a operação é suave e silenciosa. Um sistema limpo, onde não existem salpicosPor não haver mecanismos de transmissão, a operação é suave e silenciosa. Um sistema limpo, onde não existem salpicos
de graxa.de graxa.
Posicionando os ímãs dos lados secundários um ao lado do outro, torna-se facilmente possível fazer com que a partePosicionando os ímãs dos lados secundários um ao lado do outro, torna-se facilmente possível fazer com que a parte
móvel realize cursos longos.móvel realize cursos longos.



6.16.1 Características do servomotor linear e do motor com acionamento diretoCaracterísticas do servomotor linear e do motor com acionamento direto

Motor com acionamento diretoMotor com acionamento direto
O motor com acionamento direto é um servomotor que gira diretamente a unidade de acionamento de uma máquina semO motor com acionamento direto é um servomotor que gira diretamente a unidade de acionamento de uma máquina sem
utilizar um redutor de engrenagens.utilizar um redutor de engrenagens.

O motor com acionamento direto apresenta as seguintes características.O motor com acionamento direto apresenta as seguintes características.

(2)(2)

Uma vez que não utiliza um redutor de engrenagens, as máquinas podem ser menores e mais rígidas.Uma vez que não utiliza um redutor de engrenagens, as máquinas podem ser menores e mais rígidas.
Por não haver perda por vibração, deformação, torção ou reação contrária, obtém-se uma precisão mais alta.Por não haver perda por vibração, deformação, torção ou reação contrária, obtém-se uma precisão mais alta.
O motor possui um rotor interno com eixo oco que permite a passagem de cabos e tubos.O motor possui um rotor interno com eixo oco que permite a passagem de cabos e tubos.



6.26.2 Precauções com o servomotor linear e o motor com acionamento diretoPrecauções com o servomotor linear e o motor com acionamento direto

Servomotor linearServomotor linear

Fortes ímãs permanentes são utilizados no lado secundário do servomotor linear.Fortes ímãs permanentes são utilizados no lado secundário do servomotor linear.
O manuseio incorreto pode ser muito perigoso, pois pode causar acidentes graves.O manuseio incorreto pode ser muito perigoso, pois pode causar acidentes graves.
Quando for manusear o produto, leia o manual do usuário do servomotor linear na íntegra, para entenderQuando for manusear o produto, leia o manual do usuário do servomotor linear na íntegra, para entender
bem seu conteúdo e manusear o produto com cuidado.bem seu conteúdo e manusear o produto com cuidado.

Fortes ímãs permanentes são utilizados no lado secundário do servomotor linear,Fortes ímãs permanentes são utilizados no lado secundário do servomotor linear,
gerando uma força de atração magnética constante, quer a alimentação estejagerando uma força de atração magnética constante, quer a alimentação esteja
ligada ou não.ligada ou não.
Essa força de atração magnética é tão forte que, se uma chapa de metal deEssa força de atração magnética é tão forte que, se uma chapa de metal de
tamanho A4 fosse totalmente adsorvida, a força magnética seria de 2,5 toneladas.tamanho A4 fosse totalmente adsorvida, a força magnética seria de 2,5 toneladas.

A força de atração magnética é inversamente proporcional ao quadrado daA força de atração magnética é inversamente proporcional ao quadrado da
distância do objeto magnético, aumentando rapidamente à medida que a distânciadistância do objeto magnético, aumentando rapidamente à medida que a distância
diminui. Durante a utilização do lado secundário de um servomotor linear,diminui. Durante a utilização do lado secundário de um servomotor linear,
portanto, mantenha afastados os materiais como ferro e outros materiaisportanto, mantenha afastados os materiais como ferro e outros materiais
magnéticos.magnéticos.

O lado da parte de montagem (yoke) foi projetado para evitar o vazamento deO lado da parte de montagem (yoke) foi projetado para evitar o vazamento de
fluxo magnético.fluxo magnético.

(1)(1)



6.26.2 Precauções com o servomotor linear e o motor com acionamento diretoPrecauções com o servomotor linear e o motor com acionamento direto

Motor com acionamento diretoMotor com acionamento direto(2)(2)

MontagemMontagem1)1)
Prenda o motor com acionamento direto firmemente sobre uma superfície de montagem altamente rígida.Prenda o motor com acionamento direto firmemente sobre uma superfície de montagem altamente rígida.
Prenda firmemente os parafusos de montagem do motor com acionamento direto para obter uma rigidez suficiente. OsPrenda firmemente os parafusos de montagem do motor com acionamento direto para obter uma rigidez suficiente. Os
parafusos mal fixados podem se soltar ou causar vibração.parafusos mal fixados podem se soltar ou causar vibração.
Para garantir a dissipação de calor e a exatidão, faça a montagem do motor com acionamento direto sobre umaPara garantir a dissipação de calor e a exatidão, faça a montagem do motor com acionamento direto sobre uma
superfície de montagem alta e rígida que tenha uma área suficiente de dissipação de calor, sem lacunas, entre a partesuperfície de montagem alta e rígida que tenha uma área suficiente de dissipação de calor, sem lacunas, entre a parte
inferior do motor e a superfície de montagem.inferior do motor e a superfície de montagem.
Ao acoplar uma carga, não exerça impactos, como ao golpear a parte giratória com um martelo.Ao acoplar uma carga, não exerça impactos, como ao golpear a parte giratória com um martelo.

OperaçãoOperação

(Nota) Quando o sistema de detecção da posição absoluta for utilizado e a detecção do polo magnético for feita antes que a(Nota) Quando o sistema de detecção da posição absoluta for utilizado e a detecção do polo magnético for feita antes que a
alimentação seja ligada, a passagem da fase Z não será necessária.alimentação seja ligada, a passagem da fase Z não será necessária.

2)2)
Se o motor com acionamento direto oscilar em um pequeno ângulo (70° ou menos), gire-o pelo menos 90° uma vezSe o motor com acionamento direto oscilar em um pequeno ângulo (70° ou menos), gire-o pelo menos 90° uma vez
por dia para evitar a falta de lubrificação dos rolamentos internos.por dia para evitar a falta de lubrificação dos rolamentos internos.
Depois de ligada a alimentação, a marca de fase Z do motor com acionamento direto deve passar uma vez pela área doDepois de ligada a alimentação, a marca de fase Z do motor com acionamento direto deve passar uma vez pela área do
conector. (Nota)conector. (Nota)
Em um sistema que impede o motor com acionamento direto de realizar uma rotação completa ou mais, instale oEm um sistema que impede o motor com acionamento direto de realizar uma rotação completa ou mais, instale o
motor com acionamento direto em uma posição onde a marca de fase Z possa passar pela área do conector.motor com acionamento direto em uma posição onde a marca de fase Z possa passar pela área do conector.
Para garantir que a marca de fase Z passe pela área do conector, gire a marca de fase Z ±15° ou mais, em relação aoPara garantir que a marca de fase Z passe pela área do conector, gire a marca de fase Z ±15° ou mais, em relação ao
centro da parte de montagem do conector.centro da parte de montagem do conector.



6.36.3 Instalação do servomotor linear e do motor com acionamento diretoInstalação do servomotor linear e do motor com acionamento direto

Servomotor linearServomotor linear

Um servomotor linear é utilizado com um encoder linear e uma guia linear, como apresentado abaixo.Um servomotor linear é utilizado com um encoder linear e uma guia linear, como apresentado abaixo.
Para o encoder linear, selecione um produto de nossos fabricantes parceiros.Para o encoder linear, selecione um produto de nossos fabricantes parceiros.

(1)(1)



6.36.3 Instalação do servomotor linear e do motor com acionamento diretoInstalação do servomotor linear e do motor com acionamento direto

Servomotor linear (continuação)Servomotor linear (continuação)

Instale os lados primário e secundário pela ordem a seguir.Instale os lados primário e secundário pela ordem a seguir.
Tome cuidado especial ao instalar o lado secundário, pois ele possui uma grande força de atração magnética.Tome cuidado especial ao instalar o lado secundário, pois ele possui uma grande força de atração magnética.

(1)(1)

Instale o lado secundário (exceto na área onde o lado primário será instalado)Instale o lado secundário (exceto na área onde o lado primário será instalado)

Para reduzir as lacunas no lado secundário, execute as etapas abaixo para fazer a instalação.Para reduzir as lacunas no lado secundário, execute as etapas abaixo para fazer a instalação.

Depois de instalar o lado primário, instale o último lado secundário.Depois de instalar o lado primário, instale o último lado secundário.

1)1)

2)2)



6.36.3 Instalação do servomotor linear e do motor com acionamento diretoInstalação do servomotor linear e do motor com acionamento direto

Servomotor linear (continuação)Servomotor linear (continuação)

Instale os lados primário e secundário pela ordem a seguir.Instale os lados primário e secundário pela ordem a seguir.
Tome cuidado especial ao instalar o lado secundário, pois ele possui uma grande força de atração magnética.Tome cuidado especial ao instalar o lado secundário, pois ele possui uma grande força de atração magnética.

(1)(1)

Instale o lado secundário (exceto na área onde o lado primário será instalado)Instale o lado secundário (exceto na área onde o lado primário será instalado)

Para reduzir as lacunas no lado secundário, execute as etapas abaixo para fazer a instalação.Para reduzir as lacunas no lado secundário, execute as etapas abaixo para fazer a instalação.

Depois de instalar o lado primário, instale o último lado secundário.Depois de instalar o lado primário, instale o último lado secundário.

1)1)

2)2)



6.36.3 Instalação do servomotor linear e do motor com acionamento diretoInstalação do servomotor linear e do motor com acionamento direto

Servomotor linear (continuação)Servomotor linear (continuação)

Instale os lados primário e secundário pela ordem a seguir.Instale os lados primário e secundário pela ordem a seguir.
Tome cuidado especial ao instalar o lado secundário, pois ele possui uma grande força de atração magnética.Tome cuidado especial ao instalar o lado secundário, pois ele possui uma grande força de atração magnética.

(1)(1)

Instale o lado secundário (exceto na área onde o lado primário será instalado)Instale o lado secundário (exceto na área onde o lado primário será instalado)

Para reduzir as lacunas no lado secundário, execute as etapas abaixo para fazer a instalação.Para reduzir as lacunas no lado secundário, execute as etapas abaixo para fazer a instalação.

Depois de instalar o lado primário, instale o último lado secundário.Depois de instalar o lado primário, instale o último lado secundário.

1)1)

2)2)



6.36.3 Instalação do servomotor linear e do motor com acionamento diretoInstalação do servomotor linear e do motor com acionamento direto

Servomotor linear (continuação)Servomotor linear (continuação)

Instale os lados primário e secundário pela ordem a seguir.Instale os lados primário e secundário pela ordem a seguir.
Tome cuidado especial ao instalar o lado secundário, pois ele possui uma grande força de atração magnética.Tome cuidado especial ao instalar o lado secundário, pois ele possui uma grande força de atração magnética.

(1)(1)

Instale o lado secundário (exceto na área onde o lado primário será instalado)Instale o lado secundário (exceto na área onde o lado primário será instalado)

Para reduzir as lacunas no lado secundário, execute as etapas abaixo para fazer a instalação.Para reduzir as lacunas no lado secundário, execute as etapas abaixo para fazer a instalação.

Depois de instalar o lado primário, instale o último lado secundário.Depois de instalar o lado primário, instale o último lado secundário.

1)1)

2)2)



Ao instalar o lado primário, preste atenção aos seguintes aspectos.Ao instalar o lado primário, preste atenção aos seguintes aspectos.

Para evitar o perigo causado pela força de atração entre os lados primário e secundário, gerada pelos ímãsPara evitar o perigo causado pela força de atração entre os lados primário e secundário, gerada pelos ímãs
permanentes, recomenda-se que o lado primário seja instalado acima da área onde não existam imãs do ladopermanentes, recomenda-se que o lado primário seja instalado acima da área onde não existam imãs do lado
secundário.secundário.
Se for inevitável instalar o lado primário acima do lado secundário, utilize um guindaste ou outro equipamento queSe for inevitável instalar o lado primário acima do lado secundário, utilize um guindaste ou outro equipamento que
suporte adequadamente a força de atração ou outras cargas.suporte adequadamente a força de atração ou outras cargas.
Mesmo durante o deslizamento do lado primário para a área acima do lado secundário após a instalação, continueMesmo durante o deslizamento do lado primário para a área acima do lado secundário após a instalação, continue
tomando cuidado com a força de atração.tomando cuidado com a força de atração.



Ao instalar o lado primário, preste atenção aos seguintes aspectos.Ao instalar o lado primário, preste atenção aos seguintes aspectos.

Para evitar o perigo causado pela força de atração entre os lados primário e secundário, gerada pelos ímãsPara evitar o perigo causado pela força de atração entre os lados primário e secundário, gerada pelos ímãs
permanentes, recomenda-se que o lado primário seja instalado acima da área onde não existam imãs do ladopermanentes, recomenda-se que o lado primário seja instalado acima da área onde não existam imãs do lado
secundário.secundário.
Se for inevitável instalar o lado primário acima do lado secundário, utilize um guindaste ou outro equipamento queSe for inevitável instalar o lado primário acima do lado secundário, utilize um guindaste ou outro equipamento que
suporte adequadamente a força de atração ou outras cargas.suporte adequadamente a força de atração ou outras cargas.
Mesmo durante o deslizamento do lado primário para a área acima do lado secundário após a instalação, continueMesmo durante o deslizamento do lado primário para a área acima do lado secundário após a instalação, continue
tomando cuidado com a força de atração.tomando cuidado com a força de atração.



Ao instalar o lado primário, preste atenção aos seguintes aspectos.Ao instalar o lado primário, preste atenção aos seguintes aspectos.

Para evitar o perigo causado pela força de atração entre os lados primário e secundário, gerada pelos ímãsPara evitar o perigo causado pela força de atração entre os lados primário e secundário, gerada pelos ímãs
permanentes, recomenda-se que o lado primário seja instalado acima da área onde não existam imãs do ladopermanentes, recomenda-se que o lado primário seja instalado acima da área onde não existam imãs do lado
secundário.secundário.
Se for inevitável instalar o lado primário acima do lado secundário, utilize um guindaste ou outro equipamento queSe for inevitável instalar o lado primário acima do lado secundário, utilize um guindaste ou outro equipamento que
suporte adequadamente a força de atração ou outras cargas.suporte adequadamente a força de atração ou outras cargas.
Mesmo durante o deslizamento do lado primário para a área acima do lado secundário após a instalação, continueMesmo durante o deslizamento do lado primário para a área acima do lado secundário após a instalação, continue
tomando cuidado com a força de atração.tomando cuidado com a força de atração.



Ao instalar o lado primário, preste atenção aos seguintes aspectos.Ao instalar o lado primário, preste atenção aos seguintes aspectos.

Para evitar o perigo causado pela força de atração entre os lados primário e secundário, gerada pelos ímãsPara evitar o perigo causado pela força de atração entre os lados primário e secundário, gerada pelos ímãs
permanentes, recomenda-se que o lado primário seja instalado acima da área onde não existam imãs do ladopermanentes, recomenda-se que o lado primário seja instalado acima da área onde não existam imãs do lado
secundário.secundário.
Se for inevitável instalar o lado primário acima do lado secundário, utilize um guindaste ou outro equipamento queSe for inevitável instalar o lado primário acima do lado secundário, utilize um guindaste ou outro equipamento que
suporte adequadamente a força de atração ou outras cargas.suporte adequadamente a força de atração ou outras cargas.
Mesmo durante o deslizamento do lado primário para a área acima do lado secundário após a instalação, continueMesmo durante o deslizamento do lado primário para a área acima do lado secundário após a instalação, continue
tomando cuidado com a força de atração.tomando cuidado com a força de atração.



Ao instalar o lado primário, preste atenção aos seguintes aspectos.Ao instalar o lado primário, preste atenção aos seguintes aspectos.

Para evitar o perigo causado pela força de atração entre os lados primário e secundário, gerada pelos ímãsPara evitar o perigo causado pela força de atração entre os lados primário e secundário, gerada pelos ímãs
permanentes, recomenda-se que o lado primário seja instalado acima da área onde não existam imãs do ladopermanentes, recomenda-se que o lado primário seja instalado acima da área onde não existam imãs do lado
secundário.secundário.
Se for inevitável instalar o lado primário acima do lado secundário, utilize um guindaste ou outro equipamento queSe for inevitável instalar o lado primário acima do lado secundário, utilize um guindaste ou outro equipamento que
suporte adequadamente a força de atração ou outras cargas.suporte adequadamente a força de atração ou outras cargas.
Mesmo durante o deslizamento do lado primário para a área acima do lado secundário após a instalação, continueMesmo durante o deslizamento do lado primário para a área acima do lado secundário após a instalação, continue
tomando cuidado com a força de atração.tomando cuidado com a força de atração.



Ao instalar o lado primário, preste atenção aos seguintes aspectos.Ao instalar o lado primário, preste atenção aos seguintes aspectos.

Para evitar o perigo causado pela força de atração entre os lados primário e secundário, gerada pelos ímãsPara evitar o perigo causado pela força de atração entre os lados primário e secundário, gerada pelos ímãs
permanentes, recomenda-se que o lado primário seja instalado acima da área onde não existam imãs do ladopermanentes, recomenda-se que o lado primário seja instalado acima da área onde não existam imãs do lado
secundário.secundário.
Se for inevitável instalar o lado primário acima do lado secundário, utilize um guindaste ou outro equipamento queSe for inevitável instalar o lado primário acima do lado secundário, utilize um guindaste ou outro equipamento que
suporte adequadamente a força de atração ou outras cargas.suporte adequadamente a força de atração ou outras cargas.
Mesmo durante o deslizamento do lado primário para a área acima do lado secundário após a instalação, continueMesmo durante o deslizamento do lado primário para a área acima do lado secundário após a instalação, continue
tomando cuidado com a força de atração.tomando cuidado com a força de atração.



6.36.3 Instalação do servomotor linear e do motor com acionamento diretoInstalação do servomotor linear e do motor com acionamento direto

Motor com acionamento diretoMotor com acionamento direto

Para o motor com acionamento direto, conecte uma mesa e outras cargas à peça giratória (eixo de saída), como ilustrado naPara o motor com acionamento direto, conecte uma mesa e outras cargas à peça giratória (eixo de saída), como ilustrado na
figura a seguir.figura a seguir.
Uma vez que é necessário verificar a posição da fase Z para fazer a detecção do polo magnético, certifique-se de que aUma vez que é necessário verificar a posição da fase Z para fazer a detecção do polo magnético, certifique-se de que a
posição da fase Z fique visível mesmo após a conexão das cargas.posição da fase Z fique visível mesmo após a conexão das cargas.
O pulso da fase Z é ativado quando a marcação da fase Z se aproxima do conector.O pulso da fase Z é ativado quando a marcação da fase Z se aproxima do conector.
Prenda o motor com acionamento direto firmemente sobre uma superfície de montagem altamente rígida.Prenda o motor com acionamento direto firmemente sobre uma superfície de montagem altamente rígida.
Para o tipo flangeado, utilize o piloto de montagem (saliência na parte inferior) para fazer a centralização.Para o tipo flangeado, utilize o piloto de montagem (saliência na parte inferior) para fazer a centralização.
Para o tipo com mesa, utilize os pinos de posicionamento para fazer a centralização.Para o tipo com mesa, utilize os pinos de posicionamento para fazer a centralização.

(2)(2)



6.46.4 Conexão elétricaConexão elétrica

Servomotor linearServomotor linear

A conexão elétrica varia de acordo com o encoder linear utilizado.A conexão elétrica varia de acordo com o encoder linear utilizado.
As opções a serem utilizadas e os cabos a serem fabricados variam. Para saber detalhes, consulte o manual do usuário.As opções a serem utilizadas e os cabos a serem fabricados variam. Para saber detalhes, consulte o manual do usuário.

MR-J5 Partner's Encoder User's ManualMR-J5 Partner's Encoder User's Manual
2 OPTION CABLES/CONNECTOR SETS2 OPTION CABLES/CONNECTOR SETS

(1)(1)

Ao fazer a conexão com um encoder serialAo fazer a conexão com um encoder serial

(Nota)(Nota)

Ao fazer a conexão com um encoder de saída diferencial de fase A/B/ZAo fazer a conexão com um encoder de saída diferencial de fase A/B/Z
* Para o servo amplificador, utiliza-se o MR-J5-□-RJ.* Para o servo amplificador, utiliza-se o MR-J5-□-RJ.

1)1)

1.1. A figura acima mostra o caso em que se utiliza um cabo de derivação opcional.A figura acima mostra o caso em que se utiliza um cabo de derivação opcional.
2.2. No sistema de detecção da posição absoluta, os dados sobre a posição absoluta são rearmazenados no encoder linear.No sistema de detecção da posição absoluta, os dados sobre a posição absoluta são rearmazenados no encoder linear.

Assim, não é necessário acoplar uma bateria para o encoder do servo amplificador.Assim, não é necessário acoplar uma bateria para o encoder do servo amplificador.

2)2)



6.46.4 Conexão elétricaConexão elétrica

Motor com acionamento diretoMotor com acionamento direto

A conexão elétrica varia, dependendo da utilização ou não do sistema de detecção da posição absoluta.A conexão elétrica varia, dependendo da utilização ou não do sistema de detecção da posição absoluta.
O cabo de alimentação e o cabo do encoder devem ser fabricados pelo cliente, utilizando o conjunto de conectores opcional.O cabo de alimentação e o cabo do encoder devem ser fabricados pelo cliente, utilizando o conjunto de conectores opcional.

(2)(2)

Quando se utiliza o sistema de detecção da posição absolutaQuando se utiliza o sistema de detecção da posição absoluta

Quando não se utiliza o sistema de detecção da posição absolutaQuando não se utiliza o sistema de detecção da posição absoluta

1)1)

2)2)



6.56.5 Configuração de parâmetrosConfiguração de parâmetros

6.5.16.5.1 Parâmetros necessáriosParâmetros necessários

Quando se utiliza um servomotor linear ou um motor com acionamento direto, é necessário configurar os seguintesQuando se utiliza um servomotor linear ou um motor com acionamento direto, é necessário configurar os seguintes
parâmetros, além daqueles descritos na seção 3.3.parâmetros, além daqueles descritos na seção 3.3.

Comuns ao servomotor linear e ao motor com acionamento diretoComuns ao servomotor linear e ao motor com acionamento direto

[Pr.PA01.1][Pr.PA01.1] Seleção do modo de operaçãoSeleção do modo de operação
Defina-o como "4" (modo de controle do servomotorDefina-o como "4" (modo de controle do servomotor
linear) ou "6" (modo de controle do motor comlinear) ou "6" (modo de controle do motor com
acionamento direto).acionamento direto).

[Pr.PL01.0][Pr.PL01.0] Seleção da detecção do polo magnético doSeleção da detecção do polo magnético do
servomotorservomotor

Defina os parâmetros associados à detecção do poloDefina os parâmetros associados à detecção do polo
magnético.magnético.
Para saber detalhes, consulte a seção 6.6.Para saber detalhes, consulte a seção 6.6.

[Pr.PL08.0][Pr.PL08.0]
Seleção do método de detecção do poloSeleção do método de detecção do polo
magnéticomagnético

[Pr.PL08.2][Pr.PL08.2] Seleção da detecção do polo magnético - limiteSeleção da detecção do polo magnético - limite
de curso ativado/desativadode curso ativado/desativado

* Além disso, alguns outros parâmetros precisam ser definidos, dependendo do método de detecção do polo magnético.* Além disso, alguns outros parâmetros precisam ser definidos, dependendo do método de detecção do polo magnético.

Servomotor linearServomotor linear

[Pr.PA17][Pr.PA17] Configuração da série do servomotorConfiguração da série do servomotor
Defina o modelo do servomotor linear.Defina o modelo do servomotor linear.

[Pr.PA18][Pr.PA18] Configuração do tipo de servomotorConfiguração do tipo de servomotor

[Pr.PC04.3][Pr.PC04.3]
(Tipo G)(Tipo G)
[Pr.PC22.3][Pr.PC22.3]
(Tipo A)(Tipo A)

Seleção do método de comunicação do cabo do encoderSeleção do método de comunicação do cabo do encoder

Defina-o de acordo com asDefina-o de acordo com as
especificações do encoder linear.especificações do encoder linear.

[Pr.PC17.1][Pr.PC17.1] Seleção da função de entrada de fase Z em vários pontos doSeleção da função de entrada de fase Z em vários pontos do
encoder linearencoder linear

[Pr.PC27.0][Pr.PC27.0] Seleção da polaridade da contagem de pulsos do encoder (seleçãoSeleção da polaridade da contagem de pulsos do encoder (seleção
da direção de deslocamento em um comando de direção positiva)da direção de deslocamento em um comando de direção positiva)

[Pr.PC27.2][Pr.PC27.2]
Seleção da função de avaliação da conexão da fase ABZ do encoderSeleção da função de avaliação da conexão da fase ABZ do encoder
com interface de entrada de fase ABZcom interface de entrada de fase ABZ

[Pr.PL02][Pr.PL02] Configuração da resolução do encoder linear - numeradorConfiguração da resolução do encoder linear - numerador

[Pr.PL03][Pr.PL03] Configuração da resolução do encoder linear - denominadorConfiguração da resolução do encoder linear - denominador



6.5.26.5.2 Engrenagem eletrônicaEngrenagem eletrônica

Servomotor linearServomotor linear

No caso de um servomotor linear, defina a resolução e a engrenagem eletrônica do encoder linear utilizado.No caso de um servomotor linear, defina a resolução e a engrenagem eletrônica do encoder linear utilizado.

[Tipo G][Tipo G]
A engrenagem eletrônica é obtida pela seguinte fórmula.A engrenagem eletrônica é obtida pela seguinte fórmula.

Quando o controlador for RD78G(H) ou FX5-□SSC-G, defina a relação numerador/denominador de conversão da unidade deQuando o controlador for RD78G(H) ou FX5-□SSC-G, defina a relação numerador/denominador de conversão da unidade de
acionamento nos parâmetros do eixo.acionamento nos parâmetros do eixo.
(Ela pode ser definida por meio do assistente, na ferramenta de engenharia.)(Ela pode ser definida por meio do assistente, na ferramenta de engenharia.)
Os parâmetros do servo amplificador [Pr. PA06/07] não precisam ser definidos. Deixe os valores iniciais definidos como 1/1.Os parâmetros do servo amplificador [Pr. PA06/07] não precisam ser definidos. Deixe os valores iniciais definidos como 1/1.
Para os controladores sem função de engrenagem eletrônica, como o módulo mestre/local RD71GN11-T2, defina-a nosPara os controladores sem função de engrenagem eletrônica, como o módulo mestre/local RD71GN11-T2, defina-a nos
parâmetros [Pr.PA06/07] (Electronic gear numerator/denominator) do servo amplificador.parâmetros [Pr.PA06/07] (Electronic gear numerator/denominator) do servo amplificador.

[Tipo A][Tipo A]
Exemplos de cálculos são fornecidos no PDF separado, do qual é possível fazer download conforme descrito na seção 3.3.2.Exemplos de cálculos são fornecidos no PDF separado, do qual é possível fazer download conforme descrito na seção 3.3.2.
Consulte o PDF.Consulte o PDF.

(1)(1)



6.5.26.5.2 Engrenagem eletrônicaEngrenagem eletrônica

Motor com acionamento diretoMotor com acionamento direto

Normalmente, a unidade utilizada é [graus].Normalmente, a unidade utilizada é [graus].

Defina a ampliação de acordo com a unidade de comando, como mostra a tabela a seguir.Defina a ampliação de acordo com a unidade de comando, como mostra a tabela a seguir.

Unidade deUnidade de
comandocomando 1 [grau]1 [grau] 0,1 [grau]0,1 [grau] 0,01 [grau]0,01 [grau] 0,001 [grau]0,001 [grau] 0,0001 [grau]0,0001 [grau] 0,00001 [grau]0,00001 [grau]

AmpliaçãoAmpliação 11 1010 100100 10001000 1000010000 100000100000

[Tipo G][Tipo G]

Quando o controlador for RD78G(H) no modo PLCopenQuando o controlador for RD78G(H) no modo PLCopen®® Motion Control FB, defina a [Relação numerador/denominador de Motion Control FB, defina a [Relação numerador/denominador de
conversão da unidade de acionamento] nos parâmetros do eixo.conversão da unidade de acionamento] nos parâmetros do eixo.
Nesse caso, defina a ampliação como 1. (Defina o valor do comando como um número real com dupla precisão.)Nesse caso, defina a ampliação como 1. (Defina o valor do comando como um número real com dupla precisão.)
Os parâmetros do servo amplificador [Pr. PA06/07] não precisam ser definidos. Deixe os valores iniciais como estão.Os parâmetros do servo amplificador [Pr. PA06/07] não precisam ser definidos. Deixe os valores iniciais como estão.
Para os controladores sem função de engrenagem eletrônica, como o módulo mestre/local RD71GN11-T2, defina-a nosPara os controladores sem função de engrenagem eletrônica, como o módulo mestre/local RD71GN11-T2, defina-a nos
parâmetros [Pr.PA06/07] (Electronic gear numerator/denominator) do servo amplificador.parâmetros [Pr.PA06/07] (Electronic gear numerator/denominator) do servo amplificador.

[Tipo A][Tipo A]
Exemplos de cálculos são fornecidos no PDF separado, do qual é possível fazer download conforme descrito na seção 3.3.2.Exemplos de cálculos são fornecidos no PDF separado, do qual é possível fazer download conforme descrito na seção 3.3.2.
Consulte o PDF.Consulte o PDF.

(Exemplo de configuração)(Exemplo de configuração)
Quando se utiliza TM-RG2M-004E30 e o controle é feito em unidades de 0,001 [grau], a resolução do encoder é de 4.194.304Quando se utiliza TM-RG2M-004E30 e o controle é feito em unidades de 0,001 [grau], a resolução do encoder é de 4.194.304
[pulsos/rot], e a ampliação é de 1.000. Assim, o cálculo é o seguinte.[pulsos/rot], e a ampliação é de 1.000. Assim, o cálculo é o seguinte.

(2)(2)



6.5.36.5.3 Exemplo de configuração de parâmetrosExemplo de configuração de parâmetros

A tabela a seguir mostra um exemplo de configuração de parâmetros quando se utilizam os seguintes modelos.A tabela a seguir mostra um exemplo de configuração de parâmetros quando se utilizam os seguintes modelos.

Controlador: RD78G□(Nota)Controlador: RD78G□(Nota)
Servo amplificador: MR-J5-□G (modo PLCopenServo amplificador: MR-J5-□G (modo PLCopen®® Motion Control FB) Motion Control FB)
Lado primário do servomotor linear: LM-H3P2A-07P-BSS0Lado primário do servomotor linear: LM-H3P2A-07P-BSS0
Lado secundário do servomotor linear: LM-H3S20-768-BSS0Lado secundário do servomotor linear: LM-H3S20-768-BSS0
Encoder linear: encoder serial de posição absoluta com 0,01 [μm] de resoluçãoEncoder linear: encoder serial de posição absoluta com 0,01 [μm] de resolução

(A fase Z representa apenas um pulso, e é utilizado um cabo de dois fios)(A fase Z representa apenas um pulso, e é utilizado um cabo de dois fios)

Nº doNº do
parâmetroparâmetro

Nome do parâmetroNome do parâmetro Definição do valorDefinição do valor

[Pr.PA01.1][Pr.PA01.1] Seleção do modo de operaçãoSeleção do modo de operação 4 (Modo de controle do servomotor linear)4 (Modo de controle do servomotor linear)

[Pr.PA17][Pr.PA17]
Configuração da série doConfiguração da série do
servomotorservomotor 000000BBh000000BBh

[Pr.PA18][Pr.PA18] Configuração do tipo de servomotorConfiguração do tipo de servomotor 00002101h00002101h

[Pr.PC04.3][Pr.PC04.3] Seleção do método de comunicaçãoSeleção do método de comunicação
do cabo do encoderdo cabo do encoder 0h (Cabo com dois fios)0h (Cabo com dois fios)

[Pr.PC17.1][Pr.PC17.1]
Seleção da função de entrada deSeleção da função de entrada de
fase Z em vários pontos do encoderfase Z em vários pontos do encoder
linearlinear

0h (Desativado)0h (Desativado)

[Pr.PC27.0][Pr.PC27.0]

Seleção da polaridade da contagemSeleção da polaridade da contagem
de pulsos do encoder (seleção dade pulsos do encoder (seleção da
direção de deslocamento em umdireção de deslocamento em um
comando de direção positiva)comando de direção positiva)

0h (Direção de aumento do pulso do encoder na direção0h (Direção de aumento do pulso do encoder na direção
positiva do servomotor linear)positiva do servomotor linear)

[Pr.PC27.2][Pr.PC27.2]

Seleção da função de avaliação daSeleção da função de avaliação da
conexão da fase ABZ do encoderconexão da fase ABZ do encoder
com interface de entrada de fasecom interface de entrada de fase
ABZABZ

0h (Valor inicial: desativado, pois será utilizado o encoder0h (Valor inicial: desativado, pois será utilizado o encoder
serial)serial)

[Pr.PL02][Pr.PL02] Configuração da resolução doConfiguração da resolução do
encoder linear - numeradorencoder linear - numerador 11

[Pr.PL03][Pr.PL03]
Configuração da resolução doConfiguração da resolução do
encoder linear - denominadorencoder linear - denominador 100100

(Nota) Defina a engrenagem eletrônica (conversão da unidade de acionamento) no lado do controlador (módulo Motion(Nota) Defina a engrenagem eletrônica (conversão da unidade de acionamento) no lado do controlador (módulo Motion
RD78G) como 100/1.RD78G) como 100/1.



6.66.6 Inicialização <Detecção do polo magnético>Inicialização <Detecção do polo magnético>

Durante a utilização de um servomotor linear e um motor com acionamento direto, é necessário um procedimento paraDurante a utilização de um servomotor linear e um motor com acionamento direto, é necessário um procedimento para
detectar a posição relativa do ímã e do enrolamento, ou para detecção do polo magnético.detectar a posição relativa do ímã e do enrolamento, ou para detecção do polo magnético.
Em um sistema incremental, a detecção do polo magnético é feita sempre que se liga a alimentação.Em um sistema incremental, a detecção do polo magnético é feita sempre que se liga a alimentação.
Em um sistema de detecção da posição absoluta, a detecção do polo magnético é feita na primeira ativação do servo.Em um sistema de detecção da posição absoluta, a detecção do polo magnético é feita na primeira ativação do servo.
Esta seção descreve o procedimento de inicialização, incluindo a detecção do polo magnético.Esta seção descreve o procedimento de inicialização, incluindo a detecção do polo magnético.

6.6.16.6.1 Inicialização de um servomotor linearInicialização de um servomotor linear

A figura a seguir mostra o procedimento de inicialização de um servomotor linear.A figura a seguir mostra o procedimento de inicialização de um servomotor linear.

[Comum aos Tipos A e G][Comum aos Tipos A e G]



6.6.26.6.2 Inicialização de um motor com acionamento diretoInicialização de um motor com acionamento direto

O procedimento de inicialização do motor com acionamento direto varia de acordo com o tipo de servo amplificador.O procedimento de inicialização do motor com acionamento direto varia de acordo com o tipo de servo amplificador.

[Tipo G][Tipo G] [Tipo A][Tipo A]

(Nota) Quando o pulso de fase Z do motor com acionamento direto for ativado manualmente, conecte o encoder(Nota) Quando o pulso de fase Z do motor com acionamento direto for ativado manualmente, conecte o encoder
e o servo amplificador, ligue a alimentação do circuito de controle, e preste muita atenção à segurança.e o servo amplificador, ligue a alimentação do circuito de controle, e preste muita atenção à segurança.



6.6.26.6.2 Inicialização de um motor com acionamento diretoInicialização de um motor com acionamento direto

O procedimento de inicialização do motor com acionamento direto varia de acordo com o tipo de servo amplificador.O procedimento de inicialização do motor com acionamento direto varia de acordo com o tipo de servo amplificador.

[Tipo G][Tipo G] [Tipo A][Tipo A]

(Nota) Quando o pulso de fase Z do motor com acionamento direto for ativado manualmente, conecte o encoder(Nota) Quando o pulso de fase Z do motor com acionamento direto for ativado manualmente, conecte o encoder
e o servo amplificador, ligue a alimentação do circuito de controle, e preste muita atenção à segurança.e o servo amplificador, ligue a alimentação do circuito de controle, e preste muita atenção à segurança.



6.6.36.6.3 Detecção do polo magnéticoDetecção do polo magnético

Métodos de detecção do polo magnéticoMétodos de detecção do polo magnético
Existem dois métodos de detecção do polo magnético. Cada um deles possui suas vantagens e desvantagens.Existem dois métodos de detecção do polo magnético. Cada um deles possui suas vantagens e desvantagens.

Método deMétodo de
detecção dodetecção do

polopolo
magnéticomagnético

VantagemVantagem DesvantagemDesvantagem

Método deMétodo de
detecção dadetecção da
posiçãoposição
(valor inicial)(valor inicial)

Método deMétodo de
detecção dedetecção de
pequenospequenos
detalhes sobredetalhes sobre
a posiçãoa posição

Critérios para seleção do método de detecção do polo magnéticoCritérios para seleção do método de detecção do polo magnético

Procedimento correspondente ao método de detecção do polo magnéticoProcedimento correspondente ao método de detecção do polo magnético
A detecção do polo magnético precisa ser feita várias vezes, quando se faz o ajuste de alguns parâmetros, como [Pr. PL09], oA detecção do polo magnético precisa ser feita várias vezes, quando se faz o ajuste de alguns parâmetros, como [Pr. PL09], o
nível de tensão da detecção do polo magnético. O procedimento varia de acordo com o tipo de motor, o tipo de servonível de tensão da detecção do polo magnético. O procedimento varia de acordo com o tipo de motor, o tipo de servo
amplificador e o método de detecção do polo magnético. Leia sempre o seguinte manual para verificar o procedimentoamplificador e o método de detecção do polo magnético. Leia sempre o seguinte manual para verificar o procedimento
correto.correto.

MR-J5 User's Manual (Hardware)MR-J5 User's Manual (Hardware)
10 USING A LINEAR SERVO MOTOR10 USING A LINEAR SERVO MOTOR
ouou
11 USING A DIRECT DRIVE MOTOR11 USING A DIRECT DRIVE MOTOR

(1)(1)

A detecção do polo magnéticoA detecção do polo magnético
possui um alto grau depossui um alto grau de
exatidão.exatidão.
O procedimento de ajuste naO procedimento de ajuste na
detecção do polo magnético édetecção do polo magnético é
simples.simples.

1.1.

2.2.

A distância de deslocamento na detecção do polo magnético éA distância de deslocamento na detecção do polo magnético é
longa.longa.
Para equipamentos com baixo atrito, pode ocorrer um erro naPara equipamentos com baixo atrito, pode ocorrer um erro na
detecção inicial do polo magnético.detecção inicial do polo magnético.

1.1.

2.2.

A distância de deslocamento naA distância de deslocamento na
detecção do polo magnético édetecção do polo magnético é
curta.curta.
Mesmo para equipamentosMesmo para equipamentos
com baixo atrito, é possívelcom baixo atrito, é possível
fazer a detecção do polofazer a detecção do polo
magnético.magnético.

1.1.

2.2.

O procedimento de ajuste na detecção do polo magnético éO procedimento de ajuste na detecção do polo magnético é
complexo.complexo.
Se ocorrer uma perturbação durante a detecção do poloSe ocorrer uma perturbação durante a detecção do polo
magnético, poderá ocorrer um [AL. 027 - Erro na detecçãomagnético, poderá ocorrer um [AL. 027 - Erro na detecção
inicial do polo magnético].inicial do polo magnético].

1.1.

2.2.

(2)(2)
No método de detecção da posição, o servomotor linear e o motor com acionamento direto se movem quando a detecçãoNo método de detecção da posição, o servomotor linear e o motor com acionamento direto se movem quando a detecção
do polo magnético é iniciada.do polo magnético é iniciada.
A direção de deslocamento é indefinida. Por isso, para não mover a máquina no momento de detecção do polo magnético,A direção de deslocamento é indefinida. Por isso, para não mover a máquina no momento de detecção do polo magnético,
utilize o método de detecção de pequenos detalhes sobre a posição.utilize o método de detecção de pequenos detalhes sobre a posição.
No método de detecção de pequenos detalhes sobre a posição, a razão entre carga e massa do motor ou a razão entreNo método de detecção de pequenos detalhes sobre a posição, a razão entre carga e massa do motor ou a razão entre
carga e inércia do motor é necessária durante a configuração de parâmetros, para a detecção do polo magnético.carga e inércia do motor é necessária durante a configuração de parâmetros, para a detecção do polo magnético.
Se esses valores forem desconhecidos, utilize o método de detecção da posição. Após a detecção do polo magnético peloSe esses valores forem desconhecidos, utilize o método de detecção da posição. Após a detecção do polo magnético pelo
método de detecção da posição e a utilização de um valor estimado da razão entre carga e massa do motor ou da razãométodo de detecção da posição e a utilização de um valor estimado da razão entre carga e massa do motor ou da razão
entre carga e inércia do motor por meio do ajuste automático ou por outra forma, o método de detecção de pequenosentre carga e inércia do motor por meio do ajuste automático ou por outra forma, o método de detecção de pequenos
detalhes sobre a posição pode ser utilizado.detalhes sobre a posição pode ser utilizado.

(3)(3)



6.76.7 Resumo deste capítuloResumo deste capítulo

Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:

Características do servomotor linear e do motor com acionamento diretoCaracterísticas do servomotor linear e do motor com acionamento direto

Precauções com o servomotor linear e o motor com acionamento diretoPrecauções com o servomotor linear e o motor com acionamento direto

Instalação do servomotor linear e do motor com acionamento diretoInstalação do servomotor linear e do motor com acionamento direto

Conexão elétricaConexão elétrica

Configuração de parâmetrosConfiguração de parâmetros

Inicialização <Detecção do polo magnético>Inicialização <Detecção do polo magnético>

Pontos importantesPontos importantes

Características doCaracterísticas do
servomotor linear e doservomotor linear e do
motor com acionamentomotor com acionamento
diretodireto

Os servomotores lineares e os motores com acionamento direto são diretamente conectados às máquinas. Uma vez queOs servomotores lineares e os motores com acionamento direto são diretamente conectados às máquinas. Uma vez que
os mecanismos de movimento linear, como fusos de esfera e redutores, não são mais necessários, as máquinas podem seros mecanismos de movimento linear, como fusos de esfera e redutores, não são mais necessários, as máquinas podem ser
menores e mais rígidas.menores e mais rígidas.

Precauções com oPrecauções com o
servomotor linear e oservomotor linear e o
motor com acionamentomotor com acionamento
diretodireto

No lado secundário de um servomotor linear, são utilizados fortes ímãs permanentes. Preste muita atenção à força deNo lado secundário de um servomotor linear, são utilizados fortes ímãs permanentes. Preste muita atenção à força de
atração magnética.atração magnética.

Prenda firmemente o motor com acionamento direto a uma superfície rígida, para garantir a exatidão e dissipação dePrenda firmemente o motor com acionamento direto a uma superfície rígida, para garantir a exatidão e dissipação de
calor, e evitar a vibração.calor, e evitar a vibração.

Instalação do servomotorInstalação do servomotor
linear e do motor comlinear e do motor com
acionamento diretoacionamento direto

Durante a utilização de um servomotor linear, instale o lado primário acima da área onde não existem ímãs no ladoDurante a utilização de um servomotor linear, instale o lado primário acima da área onde não existem ímãs no lado

secundário, para evitar o perigo causado pela força de atração.secundário, para evitar o perigo causado pela força de atração.

Durante a utilização de um motor com acionamento direto, certifique-se de que a posição da fase Z possa serDurante a utilização de um motor com acionamento direto, certifique-se de que a posição da fase Z possa ser
verificada, mesmo após a montagem da carga.verificada, mesmo após a montagem da carga.

Conexão elétricaConexão elétrica Durante a utilização de um encoder linear de fase A/B/Z, utilize o MR-J5-RJ.Durante a utilização de um encoder linear de fase A/B/Z, utilize o MR-J5-RJ.

Quando se utiliza um motor com acionamento direto em um sistema de detecção da posição absoluta, é necessárioQuando se utiliza um motor com acionamento direto em um sistema de detecção da posição absoluta, é necessário
instalar uma bateria e uma unidade de armazenamento da posição absoluta.instalar uma bateria e uma unidade de armazenamento da posição absoluta.

Configuração deConfiguração de
parâmetrosparâmetros

Durante a utilização de um servomotor linear, defina o modelo do motor a ser utilizado e as especificações do encoderDurante a utilização de um servomotor linear, defina o modelo do motor a ser utilizado e as especificações do encoder
linear nos parâmetros.linear nos parâmetros.

A configuração dos parâmetros associados à detecção do polo magnético é necessária quando se utiliza umA configuração dos parâmetros associados à detecção do polo magnético é necessária quando se utiliza um

servomotor linear ou um motor com acionamento direto.servomotor linear ou um motor com acionamento direto.

Inicialização <Detecção doInicialização <Detecção do
polo magnético>polo magnético>

É necessário fazer a detecção do polo magnético na primeira ativação do servo. Em um sistema de detecção daÉ necessário fazer a detecção do polo magnético na primeira ativação do servo. Em um sistema de detecção da
posição absoluta, não é necessário fazer a detecção do polo magnético.posição absoluta, não é necessário fazer a detecção do polo magnético.

A detecção do polo magnético pode ser feita pelo método de detecção da posição e pelo método de detecção deA detecção do polo magnético pode ser feita pelo método de detecção da posição e pelo método de detecção de
pequenos detalhes sobre a posição.pequenos detalhes sobre a posição.



Capítulo 7Capítulo 7 Ajuste do ganhoAjuste do ganho

7.17.1 Tipo de ajuste do ganhoTipo de ajuste do ganho

O ajuste do ganho pode ser dos seguintes tipos.O ajuste do ganho pode ser dos seguintes tipos.

(1)Disponível durante a utilização exclusiva do amplificador(1)Disponível durante a utilização exclusiva do amplificador

Função de ajusteFunção de ajuste DescriçãoDescrição

Ajuste rápidoAjuste rápido
Utilize essa função para dar prioridade à redução da ultrapassagem do limite, e não àUtilize essa função para dar prioridade à redução da ultrapassagem do limite, e não à
redução do tempo de estabilização.redução do tempo de estabilização.
Um ajuste é ativado sem a operação de posicionamento.Um ajuste é ativado sem a operação de posicionamento.

Modo de ajusteModo de ajuste
automático 1automático 1

Utilize essa função para ajustar a máquina durante a verificação da forma de onda daUtilize essa função para ajustar a máquina durante a verificação da forma de onda da
resposta, quando a razão entre carga e inércia do motor do dispositivo for desconhecida.resposta, quando a razão entre carga e inércia do motor do dispositivo for desconhecida.
Ou então, utilize essa função quando a razão entre carga e inércia do motor da máquinaOu então, utilize essa função quando a razão entre carga e inércia do motor da máquina
variar durante a operação.variar durante a operação.

Modo de ajusteModo de ajuste
automático 2automático 2

Utilize essa função para ajustar a máquina durante a verificação da forma de onda daUtilize essa função para ajustar a máquina durante a verificação da forma de onda da
resposta, quando a razão entre carga e inércia do motor do dispositivo for conhecida.resposta, quando a razão entre carga e inércia do motor do dispositivo for conhecida.

2 Modo de ajuste do2 Modo de ajuste do
ganho 1ganho 1
(Modo de interpolação)(Modo de interpolação)

Utilize essa função para fazer o ajuste automático de uma máquina que exija maior exatidãoUtilize essa função para fazer o ajuste automático de uma máquina que exija maior exatidão
do trajeto, como uma tabela XY ou um mecanismo de tandem, e para suprimir ado trajeto, como uma tabela XY ou um mecanismo de tandem, e para suprimir a
interferência intereixos.interferência intereixos.

2 Modo de ajuste do2 Modo de ajuste do
ganho 2ganho 2

Utilize essa função para ajustar o tempo de estabilização e o valor de ultrapassagem doUtilize essa função para ajustar o tempo de estabilização e o valor de ultrapassagem do
limite, após o ajuste por um toque.limite, após o ajuste por um toque.

Ajuste por um toqueAjuste por um toque
(Método de comando(Método de comando
do controlador)do controlador)

Utilize essa função para ajustar o ganho durante a operação da máquina por meio deUtilize essa função para ajustar o ganho durante a operação da máquina por meio de
comandos do controlador.comandos do controlador.
Utilize essa função para reduzir o tempo de estabilização dentro da faixa de comandos deUtilize essa função para reduzir o tempo de estabilização dentro da faixa de comandos de
posição.posição.

(2) Disponível em combinação com o MR Configurator2(2) Disponível em combinação com o MR Configurator2

Função de ajusteFunção de ajuste DescriçãoDescrição

Ajuste por um toqueAjuste por um toque
(Método de comando(Método de comando
do amplificador)do amplificador)

Utilize essa função para dar prioridade à redução do tempo de estabilização e ao ajuste doUtilize essa função para dar prioridade à redução do tempo de estabilização e ao ajuste do
ganho, sobre a supressão da ultrapassagem do limite.ganho, sobre a supressão da ultrapassagem do limite.
Para gerar um comando otimizado dentro do servo amplificador e fazer o ajuste por umPara gerar um comando otimizado dentro do servo amplificador e fazer o ajuste por um
toque, basta inserir uma distância de deslocamento que evite a colisão com a máquina (umatoque, basta inserir uma distância de deslocamento que evite a colisão com a máquina (uma
distância de deslocamento permitida), durante o acionamento do servomotor no MRdistância de deslocamento permitida), durante o acionamento do servomotor no MR
Configurator2.Configurator2.

Este curso descreve o ajuste rápido e o ajuste por um toque (método de comando do amplificador).Este curso descreve o ajuste rápido e o ajuste por um toque (método de comando do amplificador).
A seção a seguir compara o desempenho e a simplicidade dos dois tipos de ajuste.A seção a seguir compara o desempenho e a simplicidade dos dois tipos de ajuste.

DesempenhoDesempenho
Ajuste rápido < Ajuste por um toqueAjuste rápido < Ajuste por um toque

O ajuste por um toque requer um tempo de estabilizaçãoO ajuste por um toque requer um tempo de estabilização
menor.menor.

SimplicidadeSimplicidade Ajuste rápido > Ajuste por um toqueAjuste rápido > Ajuste por um toque
O ajuste rápido demora cerca de 300 [ms] a ser realizado.O ajuste rápido demora cerca de 300 [ms] a ser realizado.

Faça o ajuste rápido para ajustar rapidamente o ganho, e faça o ajuste por um toque para reduzir o tempo de estabilização.Faça o ajuste rápido para ajustar rapidamente o ganho, e faça o ajuste por um toque para reduzir o tempo de estabilização.



7.27.2 Ajuste rápidoAjuste rápido

Visão geral do ajuste rápidoVisão geral do ajuste rápido

Quando o ajuste rápido é iniciado, o servo amplificador aplica o torque de vibração instantaneamente, e em seguida ajustaQuando o ajuste rápido é iniciado, o servo amplificador aplica o torque de vibração instantaneamente, e em seguida ajusta
cada ganho e o filtro de supressão de ressonância da máquina, utilizando a resposta proveniente dessa estimulação.cada ganho e o filtro de supressão de ressonância da máquina, utilizando a resposta proveniente dessa estimulação.
O torque de vibração máximo que pode ser aplicado corresponde a 60 % do torque nominal. Porém, o torque de vibração éO torque de vibração máximo que pode ser aplicado corresponde a 60 % do torque nominal. Porém, o torque de vibração é
limitado pelo valor limite do torque, quando esse valor corresponde a menos de 60 % do torque nominal. O ajuste demoralimitado pelo valor limite do torque, quando esse valor corresponde a menos de 60 % do torque nominal. O ajuste demora
cerca de 300 [ms].cerca de 300 [ms].
Quando é feita a detecção do polo magnético, o ajuste rápido é iniciado após essa detecção.Quando é feita a detecção do polo magnético, o ajuste rápido é iniciado após essa detecção.
Assim que o ajuste do ganho é concluído pelo método de ajuste rápido, o ganho pode ser alterado, como no modo manual.Assim que o ajuste do ganho é concluído pelo método de ajuste rápido, o ganho pode ser alterado, como no modo manual.
Além disso, a razão entre carga e inércia do motor sempre será estimada como no modo de ajuste automático 1, após o ajusteAlém disso, a razão entre carga e inércia do motor sempre será estimada como no modo de ajuste automático 1, após o ajuste
do ganho.do ganho.

Os seguintes parâmetros do servo são ajustados automaticamente, pelo ajuste rápido.Os seguintes parâmetros do servo são ajustados automaticamente, pelo ajuste rápido.

NºNº SímboloSímbolo NomeNome Definição do valor após o ajuste do ganhoDefinição do valor após o ajuste do ganho

PB01PB01 FILTFILT Modo de ajuste adaptativoModo de ajuste adaptativo
(filtro adaptativo II)(filtro adaptativo II)

Configuração automáticaConfiguração automática

PB06PB06 GD2GD2
Razão entre carga e inércia doRazão entre carga e inércia do
motor/razão entre carga e massa domotor/razão entre carga e massa do
motormotor

O valor é definido dependendo da forma de onda deO valor é definido dependendo da forma de onda de
resposta durante o acionamento do servomotor, após oresposta durante o acionamento do servomotor, após o
ajuste do ganho.ajuste do ganho.

PB07PB07 PG1PG1 Ganho de controle - modeloGanho de controle - modelo

Configuração automáticaConfiguração automática
PB08PB08 PG2PG2 Ganho de controle - posiçãoGanho de controle - posição

PB09PB09 VG2VG2 Ganho de controle - velocidadeGanho de controle - velocidade

PB10PB10 VICVIC Compensação integral da velocidadeCompensação integral da velocidade

PB11PB11 VDCVDC Compensação diferencial daCompensação diferencial da
velocidadevelocidade Valor inicialValor inicial

PB13PB13 NH1NH1 Filtro de supressão de ressonância daFiltro de supressão de ressonância da
máquina 1máquina 1

Configuração automáticaConfiguração automática
PB14PB14 NHQ1NHQ1 Seleção da forma do entalhe 1Seleção da forma do entalhe 1

PB15PB15 NH2NH2 Filtro de supressão de ressonância daFiltro de supressão de ressonância da
máquina 2máquina 2

PB16PB16 NHQ2NHQ2 Seleção da forma do entalhe 2Seleção da forma do entalhe 2

PB18PB18 LPFLPF Configuração do filtro de baixaConfiguração do filtro de baixa
passagempassagem Valor inicialValor inicial

(1)(1)



PB23.1PB23.1 ── Seleção do filtro de baixa passagemSeleção do filtro de baixa passagem 11

PB50PB50 NH5NH5 Filtro de supressão de ressonância daFiltro de supressão de ressonância da
máquina 5máquina 5 Configuração automáticaConfiguração automática

PB51PB51 NHQ5NHQ5 Seleção da forma do entalhe 5Seleção da forma do entalhe 5

PE41PE41 EOP3EOP3 Seleção da função E-3Seleção da função E-3 Valor inicialValor inicial



7.27.2 Ajuste rápidoAjuste rápido

Método de execução do ajuste rápidoMétodo de execução do ajuste rápido
A seção a seguir mostra o procedimento de ajuste rápido.A seção a seguir mostra o procedimento de ajuste rápido.
Na próxima página, a operação de ajuste rápido é explicada em um vídeo.Na próxima página, a operação de ajuste rápido é explicada em um vídeo.

(2)(2)



7.27.2 Ajuste rápidoAjuste rápido

Exemplo de operação de ajuste rápidoExemplo de operação de ajuste rápido(3)(3)



7.27.2 Ajuste rápidoAjuste rápido

Exemplo de operação de ajuste rápidoExemplo de operação de ajuste rápido(3)(3)
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Exemplo de operação de ajuste rápidoExemplo de operação de ajuste rápido(3)(3)



7.27.2 Ajuste rápidoAjuste rápido

Exemplo de operação de ajuste rápidoExemplo de operação de ajuste rápido(3)(3)



7.27.2 Ajuste rápidoAjuste rápido

Exemplo de operação de ajuste rápidoExemplo de operação de ajuste rápido(3)(3)



7.37.3 Ajuste por um toqueAjuste por um toque

Visão geral do ajuste por um toqueVisão geral do ajuste por um toque

Utilize essa função para dar prioridade à redução do tempo de estabilização e ao ajuste do ganho, sobre a supressão daUtilize essa função para dar prioridade à redução do tempo de estabilização e ao ajuste do ganho, sobre a supressão da
ultrapassagem do limite.ultrapassagem do limite.
Essa opção faz o ajuste do ganho do servo, incluindo o filtro de supressão de ressonância da máquina, o controle avançado deEssa opção faz o ajuste do ganho do servo, incluindo o filtro de supressão de ressonância da máquina, o controle avançado de
supressão de vibração II e o filtro robusto.supressão de vibração II e o filtro robusto.

A capacidade de resposta do ajuste por um toque pode ser selecionada entre três níveis. Em primeiro lugar, execute essaA capacidade de resposta do ajuste por um toque pode ser selecionada entre três níveis. Em primeiro lugar, execute essa
função no modo básico.função no modo básico.
Para máquinas de baixa rigidez como um sistema de acionamento por correia, o ajuste por um toque no modo baixo éPara máquinas de baixa rigidez como um sistema de acionamento por correia, o ajuste por um toque no modo baixo é
adequado.adequado.
Para máquinas de alta rigidez, como um sistema de acionamento com fuso de esfera, o ajuste por um toque no modo altoPara máquinas de alta rigidez, como um sistema de acionamento com fuso de esfera, o ajuste por um toque no modo alto
reduz o tempo de estabilização.reduz o tempo de estabilização.

Os seguintes parâmetros do servo são ajustados automaticamente no modo de ajuste por um toque.Os seguintes parâmetros do servo são ajustados automaticamente no modo de ajuste por um toque.
[Pr. PA08.0 Seleção do modo de ajuste do ganho] é definido como "4" (2 modo de ajuste do ganho 2) automaticamente.[Pr. PA08.0 Seleção do modo de ajuste do ganho] é definido como "4" (2 modo de ajuste do ganho 2) automaticamente.
Outros parâmetros do servo são definidos com um valor otimizado, de acordo com a configuração de [Pr. PA09 Resposta aoOutros parâmetros do servo são definidos com um valor otimizado, de acordo com a configuração de [Pr. PA09 Resposta ao
ajuste automático].ajuste automático].

Parâmetro do servoParâmetro do servo SímboloSímbolo NomeNome

PA08PA08 ATUATU Modo de ajuste automáticoModo de ajuste automático

PA09PA09 RSPRSP Resposta ao ajuste automáticoResposta ao ajuste automático

PA24PA24 AOP4AOP4 Seleção da função A-4Seleção da função A-4

PB01PB01 FILTFILT Modo de ajuste adaptativo (filtro adaptativo II)Modo de ajuste adaptativo (filtro adaptativo II)

PB02PB02 VRFTVRFT
Modo de ajuste do controle de supressão de vibração (controle avançado deModo de ajuste do controle de supressão de vibração (controle avançado de
supressão de vibração II)supressão de vibração II)

PB03PB03 PSTPST Ganho do circuito de retorno do torque (suavização da posição)Ganho do circuito de retorno do torque (suavização da posição)

PB06PB06 GD2GD2 Razão entre carga e inércia do motor/razão entre carga e massa do motorRazão entre carga e inércia do motor/razão entre carga e massa do motor

PB07PB07 PG1PG1 Ganho de controle - modeloGanho de controle - modelo

PB08PB08 PG2PG2 Ganho de controle - posiçãoGanho de controle - posição

PB09PB09 VG2VG2 Ganho de controle - velocidadeGanho de controle - velocidade

PB10PB10 VICVIC Compensação integral da velocidadeCompensação integral da velocidade

PB12PB12 OVAOVA Compensação do valor da ultrapassagem do limiteCompensação do valor da ultrapassagem do limite

PB13PB13 NH1NH1 Filtro de supressão de ressonância da máquina 1Filtro de supressão de ressonância da máquina 1

PB14PB14 NHQ1NHQ1 Seleção da forma do entalhe 1Seleção da forma do entalhe 1

PB15PB15 NH2NH2 Filtro de supressão de ressonância da máquina 2Filtro de supressão de ressonância da máquina 2

PB16PB16 NHQ2NHQ2 Seleção da forma do entalhe 2Seleção da forma do entalhe 2

PB17PB17 NHFNHF Filtro de supressão de ressonância do eixoFiltro de supressão de ressonância do eixo

PB18PB18 LPFLPF Configuração do filtro de baixa passagemConfiguração do filtro de baixa passagem

PB19PB19 VRF11VRF11 Controle de supressão de vibração 1 - frequência de vibraçãoControle de supressão de vibração 1 - frequência de vibração

PB20PB20 VRF12VRF12 Controle de supressão de vibração 1 - frequência de ressonânciaControle de supressão de vibração 1 - frequência de ressonância

PB21PB21 VRF13VRF13 Controle de supressão de vibração 1 - amortecimento da frequência deControle de supressão de vibração 1 - amortecimento da frequência de
vibraçãovibração

(1)(1)



PB22PB22 VRF14VRF14 Controle de supressão de vibração 1 - amortecimento da frequência deControle de supressão de vibração 1 - amortecimento da frequência de
ressonânciaressonância

PB23PB23 VFBFVFBF Seleção do filtro de baixa passagemSeleção do filtro de baixa passagem

PB46PB46 NH3NH3 Filtro de supressão de ressonância da máquina 3Filtro de supressão de ressonância da máquina 3

PB47PB47 NHQ3NHQ3 Seleção da forma do entalhe 3Seleção da forma do entalhe 3

PB48PB48 NH4NH4 Filtro de supressão de ressonância da máquina 4Filtro de supressão de ressonância da máquina 4

PB49PB49 NHQ4NHQ4 Seleção da forma do entalhe 4Seleção da forma do entalhe 4

PB51PB51 NHQ5NHQ5 Seleção da forma do entalhe 5Seleção da forma do entalhe 5

PB52PB52 VRF21VRF21 Controle de supressão de vibração 2 - frequência de vibraçãoControle de supressão de vibração 2 - frequência de vibração

PB53PB53 VRF22VRF22 Controle de supressão de vibração 2 - frequência de ressonânciaControle de supressão de vibração 2 - frequência de ressonância

PB54PB54 VRF23VRF23
Controle de supressão de vibração 2 - amortecimento da frequência deControle de supressão de vibração 2 - amortecimento da frequência de
vibraçãovibração

PB55PB55 VRF24VRF24 Controle de supressão de vibração 2 - amortecimento da frequência deControle de supressão de vibração 2 - amortecimento da frequência de
ressonânciaressonância

PE41PE41 EOP3EOP3 Seleção da função E-3Seleção da função E-3



7.37.3 Ajuste por um toqueAjuste por um toque

Método de execução do ajuste por um toqueMétodo de execução do ajuste por um toque

A seção abaixo mostra o procedimento de ajuste por um toque com o método de comando do amplificador.A seção abaixo mostra o procedimento de ajuste por um toque com o método de comando do amplificador.
Na próxima página, a operação de ajuste por um toque é apresentada em vídeo.Na próxima página, a operação de ajuste por um toque é apresentada em vídeo.

(2)(2)
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Exemplo de operação de ajuste por um toqueExemplo de operação de ajuste por um toque(3)(3)
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Exemplo de operação de ajuste por um toqueExemplo de operação de ajuste por um toque(3)(3)
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Exemplo de operação de ajuste por um toqueExemplo de operação de ajuste por um toque(3)(3)
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Exemplo de operação de ajuste por um toqueExemplo de operação de ajuste por um toque(3)(3)
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Exemplo de operação de ajuste por um toqueExemplo de operação de ajuste por um toque(3)(3)
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Exemplo de operação de ajuste por um toqueExemplo de operação de ajuste por um toque(3)(3)
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Exemplo de operação de ajuste por um toqueExemplo de operação de ajuste por um toque(3)(3)



7.37.3 Ajuste por um toqueAjuste por um toque

Exemplo de operação de ajuste por um toqueExemplo de operação de ajuste por um toque(3)(3)
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Exemplo de operação de ajuste por um toqueExemplo de operação de ajuste por um toque(3)(3)



7.37.3 Ajuste por um toqueAjuste por um toque

Exemplo de operação de ajuste por um toqueExemplo de operação de ajuste por um toque(3)(3)



7.47.4 Resumo deste capítuloResumo deste capítulo

Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:Neste capítulo, você aprendeu o seguinte:

Tipo de ajuste do ganhoTipo de ajuste do ganho

Ajuste rápidoAjuste rápido

Ajuste por um toqueAjuste por um toque

Pontos importantesPontos importantes

Tipo de ajuste do ganhoTipo de ajuste do ganho As seguintes funções de ajuste estão disponíveis quando se utiliza exclusivamente o servo amplificador: ajuste rápido,As seguintes funções de ajuste estão disponíveis quando se utiliza exclusivamente o servo amplificador: ajuste rápido,
modo de ajuste automático 1, modo de ajuste automático 2, 2 modo de ajuste do ganho 1, 2 modo de ajuste domodo de ajuste automático 1, modo de ajuste automático 2, 2 modo de ajuste do ganho 1, 2 modo de ajuste do
ganho 2, e ajuste por um toque (método de comando do controlador).ganho 2, e ajuste por um toque (método de comando do controlador).

A seguinte função de ajuste está disponível em combinação com o MR Configurator2: ajuste por um toque (métodoA seguinte função de ajuste está disponível em combinação com o MR Configurator2: ajuste por um toque (método

de comando do amplificador).de comando do amplificador).

Faça o ajuste rápido para ajustar rapidamente o ganho, e faça o ajuste por um toque para reduzir o tempo deFaça o ajuste rápido para ajustar rapidamente o ganho, e faça o ajuste por um toque para reduzir o tempo de

estabilização.estabilização.

Ajuste rápidoAjuste rápido No modo de ajuste rápido, o torque de vibração é aplicado na primeira ativação do servo. A partir da resposta nesseNo modo de ajuste rápido, o torque de vibração é aplicado na primeira ativação do servo. A partir da resposta nesse
momento, cada ganho e cada filtro de supressão de ressonância serão ajustados.momento, cada ganho e cada filtro de supressão de ressonância serão ajustados.

Para manter o ganho após a execução do ajuste rápido, defina o modo de monitoração da razão entre carga e inérciaPara manter o ganho após a execução do ajuste rápido, defina o modo de monitoração da razão entre carga e inércia
do motor através do qual essa razão sempre será estimada.do motor através do qual essa razão sempre será estimada.

Ajuste por um toqueAjuste por um toque Quando o ajuste por um toque for executado com o método de comando do amplificador a partir do MRQuando o ajuste por um toque for executado com o método de comando do amplificador a partir do MR

Confiturator2, o servomotor começa a fazer movimentos de ida e volta.Confiturator2, o servomotor começa a fazer movimentos de ida e volta.
A partir da resposta nesse momento, cada ganho e cada filtro de supressão de ressonância serão ajustados.A partir da resposta nesse momento, cada ganho e cada filtro de supressão de ressonância serão ajustados.

O tempo de estabilização é mais curto que o do ajuste rápido.O tempo de estabilização é mais curto que o do ajuste rápido.

A capacidade de resposta do ajuste por um toque pode ser selecionada entre três níveis.A capacidade de resposta do ajuste por um toque pode ser selecionada entre três níveis.
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Agora que você concluiu todas as lições do curso Agora que você concluiu todas as lições do curso Introdução ao MELSERVO (MR-J5)Introdução ao MELSERVO (MR-J5), já está pronto para fazer o teste final. Se, já está pronto para fazer o teste final. Se
tiver alguma dúvida sobre os tópicos abrangidos, aproveite esta oportunidade para rever esses tópicos.tiver alguma dúvida sobre os tópicos abrangidos, aproveite esta oportunidade para rever esses tópicos.

Há um total de 6 perguntas (12 itens) neste Teste Final.Há um total de 6 perguntas (12 itens) neste Teste Final.

Você pode fazer o teste final quantas vezes quiser.Você pode fazer o teste final quantas vezes quiser.

Resultados da pontuaçãoResultados da pontuação

O número de respostas corretas, o número de perguntas, a porcentagem de respostas corretas, e o resultado deO número de respostas corretas, o número de perguntas, a porcentagem de respostas corretas, e o resultado de
aprovação/reprovação aparecerá na página de pontuação.aprovação/reprovação aparecerá na página de pontuação.
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Em relação à instalação e conexão elétrica do servo amplificador, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (É possível escolher váriasEm relação à instalação e conexão elétrica do servo amplificador, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (É possível escolher várias
respostas)respostas)

Observe sempre a direção de montagem do servo amplificador e as dimensões de tolerância daObserve sempre a direção de montagem do servo amplificador e as dimensões de tolerância da
conexão elétrica.conexão elétrica.

Mesmo se forem montados vários servo amplificadores próximos entre si, seu desempenho nãoMesmo se forem montados vários servo amplificadores próximos entre si, seu desempenho não
se altera.se altera.

Na entrada de alimentação do circuito principal do servo amplificador, conecte um disjuntor deNa entrada de alimentação do circuito principal do servo amplificador, conecte um disjuntor de
caixa moldada (MCCB) ou um contator magnético (MC).caixa moldada (MCCB) ou um contator magnético (MC).

Conecte os circuitos externos, como o limite de curso, ao CN3, e conecte os circuitos deConecte os circuitos externos, como o limite de curso, ao CN3, e conecte os circuitos de
segurança funcional, como o sinal STO, ao CN8.segurança funcional, como o sinal STO, ao CN8.
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Em relação à configuração de parâmetros de um servo amplificador, selecione o termo correto para ( ), nas frases a seguir.Em relação à configuração de parâmetros de um servo amplificador, selecione o termo correto para ( ), nas frases a seguir.

Defina os parâmetros do Tipo A utilizando (Q1) ou o MR Configurator2.Defina os parâmetros do Tipo A utilizando (Q1) ou o MR Configurator2.

A função de engrenagem eletrônica serve para ajustar a relação entre o valor do comando de posição e a distância deA função de engrenagem eletrônica serve para ajustar a relação entre o valor do comando de posição e a distância de
deslocamento da máquina, como descrito na fórmula a seguir.deslocamento da máquina, como descrito na fórmula a seguir.

Q1Q1

Q2Q2

Q3Q3

-- Select ---- Select --

-- Select ---- Select --

-- Select ---- Select --

Q1:

Q2:

Q3:

• 1：Botões de pressão na parte dianteira do servo amplificador
• 2：A partir do controlador via rede

• 1：Distância de deslocamento da máquina
• 2：Valor do comando de posição

• 1：Distância de deslocamento da máquina
• 2：Valor do comando de posição
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Em relação à operação de teste, selecione o termo correto para ( ), nas frases a seguir.Em relação à operação de teste, selecione o termo correto para ( ), nas frases a seguir.

A operação de teste do MR-J5 é feita pela seguinte ordem: (Q1), (Q2) e (Q3).A operação de teste do MR-J5 é feita pela seguinte ordem: (Q1), (Q2) e (Q3).
Execute (Q2) em baixa velocidade, e verifique a direção de rotação do servomotor e a direção de deslocamento da máquina.Execute (Q2) em baixa velocidade, e verifique a direção de rotação do servomotor e a direção de deslocamento da máquina.
Utilizando a função (Q4), verifique a operação, por exemplo, se o MC se desliga quando o sinal ALM é desativado (0 V).Utilizando a função (Q4), verifique a operação, por exemplo, se o MC se desliga quando o sinal ALM é desativado (0 V).
Com a função (Q5), certifique-se de que a conexão elétrica do limite de curso ou de outros itens esteja correta.Com a função (Q5), certifique-se de que a conexão elétrica do limite de curso ou de outros itens esteja correta.

Q1Q1

Q2Q2

Q3Q3

Q4Q4

Q5Q5

-- Select ---- Select --

-- Select ---- Select --

-- Select ---- Select --

-- Select ---- Select --

-- Select ---- Select --

Q1:

Q2:

Q3:

• 1：Operação JOG a partir do MR Configurator2
• 2：Operação de teste através de comandos do controlador
• 3：Conexão elétrica da alimentação ou do servomotor

• 1：Operação JOG a partir do MR Configurator2
• 2：Operação de teste através de comandos do controlador
• 3：Conexão elétrica da alimentação ou do servomotor

• 1：Operação JOG a partir do MR Configurator2
• 2：Operação de teste através de comandos do controlador
• 3：Conexão elétrica da alimentação ou do servomotor

• 1：Saída forçada do sinal de saída externo (DO)
• 2：Display do monitor de I/O
• 3：Operação sem motor

• 1：Saída forçada do sinal de saída externo (DO)
• 2：Display do monitor de I/O
• 3：Operação sem motor

Q4:

Q5:
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Em relação ao sistema de detecção da posição absoluta, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (É possível escolher várias respostas)Em relação ao sistema de detecção da posição absoluta, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (É possível escolher várias respostas)

Quando se utiliza um servomotor com encoder sem bateria, como um motor HK, não éQuando se utiliza um servomotor com encoder sem bateria, como um motor HK, não é
necessário instalar uma bateria para reter os dados sobre a posição absoluta.necessário instalar uma bateria para reter os dados sobre a posição absoluta.

Durante a inicialização de um sistema de detecção da posição absoluta, o alarme "AL.25Durante a inicialização de um sistema de detecção da posição absoluta, o alarme "AL.25
Posição absoluta apagada" ocorre quando a alimentação é ligada pela primeira vez, apósPosição absoluta apagada" ocorre quando a alimentação é ligada pela primeira vez, após
a ativação do sistema de detecção da posição absoluta na configuração de parâmetros. Aa ativação do sistema de detecção da posição absoluta na configuração de parâmetros. A
realização de um ciclo de alimentação apaga o alarme.realização de um ciclo de alimentação apaga o alarme.

O Tipo G requer uma conexão elétrica e uma programação para transferir os dados sobre aO Tipo G requer uma conexão elétrica e uma programação para transferir os dados sobre a
posição absoluta.posição absoluta.
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Em relação ao uso de um servomotor linear e um motor com acionamento direto, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (É possívelEm relação ao uso de um servomotor linear e um motor com acionamento direto, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (É possível
escolher várias respostas)escolher várias respostas)

Antes de utilizar um servomotor linear ou um motor com acionamento direto, é necessário fazerAntes de utilizar um servomotor linear ou um motor com acionamento direto, é necessário fazer
a detecção do polo magnético.a detecção do polo magnético.

Tanto para o servomotor linear como para o motor com acionamento direto, não é necessáriaTanto para o servomotor linear como para o motor com acionamento direto, não é necessária
uma bateria para armazenar os dados sobre a posição absoluta.uma bateria para armazenar os dados sobre a posição absoluta.

Uma vez que os servomotores lineares utilizam fortes ímãs permanentes, os materiaisUma vez que os servomotores lineares utilizam fortes ímãs permanentes, os materiais
magnéticos devem permanecer afastados destes.magnéticos devem permanecer afastados destes.

Ao utilizar um motor com acionamento direto, certifique-se de que a posição da fase Z possa serAo utilizar um motor com acionamento direto, certifique-se de que a posição da fase Z possa ser
verificada.verificada.

Se o motor com acionamento direto oscilar em um pequeno ângulo, gire-o, completando peloSe o motor com acionamento direto oscilar em um pequeno ângulo, gire-o, completando pelo
menos uma rotação, uma vez por semana.menos uma rotação, uma vez por semana.
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Em relação ao ajuste do ganho, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (É possível escolher várias respostas)Em relação ao ajuste do ganho, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (É possível escolher várias respostas)

Quando se executa o ajuste rápido, o torque de vibração é aplicado ao servomotor.Quando se executa o ajuste rápido, o torque de vibração é aplicado ao servomotor.

Para o ajuste rápido, é necessário um procedimento de aceleração/desaceleração.Para o ajuste rápido, é necessário um procedimento de aceleração/desaceleração.

A execução do ajuste por um toque reduz o tempo de estabilização.A execução do ajuste por um toque reduz o tempo de estabilização.

Para fazer o ajuste por um toque, não é possível selecionar o modo de resposta.Para fazer o ajuste por um toque, não é possível selecionar o modo de resposta.
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Em relação à instalação e conexão elétrica do servo amplificador, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (É possível escolher váriasEm relação à instalação e conexão elétrica do servo amplificador, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (É possível escolher várias
respostas)respostas)

Observe sempre a direção de montagem do servo amplificador e as dimensões de tolerância daObserve sempre a direção de montagem do servo amplificador e as dimensões de tolerância da
conexão elétrica.conexão elétrica.

Mesmo se forem montados vários servo amplificadores próximos entre si, seu desempenho nãoMesmo se forem montados vários servo amplificadores próximos entre si, seu desempenho não
se altera.se altera.

Na entrada de alimentação do circuito principal do servo amplificador, conecte um disjuntor deNa entrada de alimentação do circuito principal do servo amplificador, conecte um disjuntor de
caixa moldada (MCCB) ou um contator magnético (MC).caixa moldada (MCCB) ou um contator magnético (MC).

Conecte os circuitos externos, como o limite de curso, ao CN3, e conecte os circuitos deConecte os circuitos externos, como o limite de curso, ao CN3, e conecte os circuitos de
segurança funcional, como o sinal STO, ao CN8.segurança funcional, como o sinal STO, ao CN8.
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Em relação à configuração de parâmetros de um servo amplificador, selecione o termo correto para ( ), nas frases a seguir.Em relação à configuração de parâmetros de um servo amplificador, selecione o termo correto para ( ), nas frases a seguir.

Defina os parâmetros do Tipo A utilizando (Q1) ou o MR Configurator2.Defina os parâmetros do Tipo A utilizando (Q1) ou o MR Configurator2.

A função de engrenagem eletrônica serve para ajustar a relação entre o valor do comando de posição e a distância deA função de engrenagem eletrônica serve para ajustar a relação entre o valor do comando de posição e a distância de
deslocamento da máquina, como descrito na fórmula a seguir.deslocamento da máquina, como descrito na fórmula a seguir.

Q1Q1

Q2Q2

Q3Q3

Botões de pressão na parte dianteira do servo amplificadorBotões de pressão na parte dianteira do servo amplificador

Valor do comando de posiçãoValor do comando de posição

Distância de deslocamento da máquinaDistância de deslocamento da máquina

Q1:

Q2:

Q3:

• 1：Botões de pressão na parte dianteira do servo amplificador
• 2：A partir do controlador via rede

• 1：Distância de deslocamento da máquina
• 2：Valor do comando de posição

• 1：Distância de deslocamento da máquina
• 2：Valor do comando de posição
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Em relação à operação de teste, selecione o termo correto para ( ), nas frases a seguir.Em relação à operação de teste, selecione o termo correto para ( ), nas frases a seguir.

A operação de teste do MR-J5 é feita pela seguinte ordem: (Q1), (Q2) e (Q3).A operação de teste do MR-J5 é feita pela seguinte ordem: (Q1), (Q2) e (Q3).
Execute (Q2) em baixa velocidade, e verifique a direção de rotação do servomotor e a direção de deslocamento da máquina.Execute (Q2) em baixa velocidade, e verifique a direção de rotação do servomotor e a direção de deslocamento da máquina.
Utilizando a função (Q4), verifique a operação, por exemplo, se o MC se desliga quando o sinal ALM é desativado (0 V).Utilizando a função (Q4), verifique a operação, por exemplo, se o MC se desliga quando o sinal ALM é desativado (0 V).
Com a função (Q5), certifique-se de que a conexão elétrica do limite de curso ou de outros itens esteja correta.Com a função (Q5), certifique-se de que a conexão elétrica do limite de curso ou de outros itens esteja correta.

Q1Q1

Q2Q2

Q3Q3

Q4Q4

Q5Q5

Conexão elétrica da alimentação ou do servomotorConexão elétrica da alimentação ou do servomotor

Operação JOG a partir do MR Configurator2Operação JOG a partir do MR Configurator2

Operação de teste através de comandos do controladorOperação de teste através de comandos do controlador

Saída forçada do sinal de saída externo (DO)Saída forçada do sinal de saída externo (DO)

Display do monitor de I/ODisplay do monitor de I/O

Q1:

Q2:

Q3:

• 1：Operação JOG a partir do MR Configurator2
• 2：Operação de teste através de comandos do controlador
• 3：Conexão elétrica da alimentação ou do servomotor

• 1：Operação JOG a partir do MR Configurator2
• 2：Operação de teste através de comandos do controlador
• 3：Conexão elétrica da alimentação ou do servomotor

• 1：Operação JOG a partir do MR Configurator2
• 2：Operação de teste através de comandos do controlador
• 3：Conexão elétrica da alimentação ou do servomotor

• 1：Saída forçada do sinal de saída externo (DO)
• 2：Display do monitor de I/O
• 3：Operação sem motor

• 1：Saída forçada do sinal de saída externo (DO)
• 2：Display do monitor de I/O
• 3：Operação sem motor

Q4:

Q5:
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Em relação ao sistema de detecção da posição absoluta, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (É possível escolher várias respostas)Em relação ao sistema de detecção da posição absoluta, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (É possível escolher várias respostas)

Quando se utiliza um servomotor com encoder sem bateria, como um motor HK, não éQuando se utiliza um servomotor com encoder sem bateria, como um motor HK, não é
necessário instalar uma bateria para reter os dados sobre a posição absoluta.necessário instalar uma bateria para reter os dados sobre a posição absoluta.

Durante a inicialização de um sistema de detecção da posição absoluta, o alarme "AL.25Durante a inicialização de um sistema de detecção da posição absoluta, o alarme "AL.25
Posição absoluta apagada" ocorre quando a alimentação é ligada pela primeira vez, apósPosição absoluta apagada" ocorre quando a alimentação é ligada pela primeira vez, após
a ativação do sistema de detecção da posição absoluta na configuração de parâmetros. Aa ativação do sistema de detecção da posição absoluta na configuração de parâmetros. A
realização de um ciclo de alimentação apaga o alarme.realização de um ciclo de alimentação apaga o alarme.

O Tipo G requer uma conexão elétrica e uma programação para transferir os dados sobre aO Tipo G requer uma conexão elétrica e uma programação para transferir os dados sobre a
posição absoluta.posição absoluta.
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Em relação ao uso de um servomotor linear e um motor com acionamento direto, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (É possívelEm relação ao uso de um servomotor linear e um motor com acionamento direto, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (É possível
escolher várias respostas)escolher várias respostas)

  

Antes de utilizar um servomotor linear ou um motor com acionamento direto, é necessário fazerAntes de utilizar um servomotor linear ou um motor com acionamento direto, é necessário fazer
a detecção do polo magnético.a detecção do polo magnético.

Tanto para o servomotor linear como para o motor com acionamento direto, não é necessáriaTanto para o servomotor linear como para o motor com acionamento direto, não é necessária
uma bateria para armazenar os dados sobre a posição absoluta.uma bateria para armazenar os dados sobre a posição absoluta.

Uma vez que os servomotores lineares utilizam fortes ímãs permanentes, os materiaisUma vez que os servomotores lineares utilizam fortes ímãs permanentes, os materiais
magnéticos devem permanecer afastados destes.magnéticos devem permanecer afastados destes.

Ao utilizar um motor com acionamento direto, certifique-se de que a posição da fase Z possa serAo utilizar um motor com acionamento direto, certifique-se de que a posição da fase Z possa ser
verificada.verificada.

Se o motor com acionamento direto oscilar em um pequeno ângulo, gire-o, completando peloSe o motor com acionamento direto oscilar em um pequeno ângulo, gire-o, completando pelo
menos uma rotação, uma vez por semana.menos uma rotação, uma vez por semana.
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Em relação ao ajuste do ganho, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (É possível escolher várias respostas)Em relação ao ajuste do ganho, selecione a(s) resposta(s) correta(s). (É possível escolher várias respostas)

Quando se executa o ajuste rápido, o torque de vibração é aplicado ao servomotor.Quando se executa o ajuste rápido, o torque de vibração é aplicado ao servomotor.

Para o ajuste rápido, é necessário um procedimento de aceleração/desaceleração.Para o ajuste rápido, é necessário um procedimento de aceleração/desaceleração.

A execução do ajuste por um toque reduz o tempo de estabilização.A execução do ajuste por um toque reduz o tempo de estabilização.

Para fazer o ajuste por um toque, não é possível selecionar o modo de resposta.Para fazer o ajuste por um toque, não é possível selecionar o modo de resposta.



TesteTeste Pontuação do TestePontuação do Teste

11 22 33 44 55 66 77 88 99 1010
Teste Final 1Teste Final 1
Teste Final 2Teste Final 2
Teste Final 3Teste Final 3
Teste Final 4Teste Final 4
Teste Final 5Teste Final 5
Teste Final 6Teste Final 6

Total de perguntas:Total de perguntas: 1212
Respostas corretas:Respostas corretas: 1212
Porcentagem:Porcentagem: 100100 %%

Você concluiu o Teste Final. Seus resultados são os seguintes.Você concluiu o Teste Final. Seus resultados são os seguintes.
Para terminar o Teste Final, vá para a próxima página.Para terminar o Teste Final, vá para a próxima página.

LimparLimpar



Você concluiu o curso Você concluiu o curso "Introdução ao MELSERVO (MR-J5)""Introdução ao MELSERVO (MR-J5)" . .

Muito obrigado por fazer este curso.Muito obrigado por fazer este curso.

Esperamos que tenha gostado das lições e que as informações adquiridas sejam úteis no futuro.Esperamos que tenha gostado das lições e que as informações adquiridas sejam úteis no futuro.

Você pode rever o curso quantas vezes quiser.Você pode rever o curso quantas vezes quiser.

RevisarRevisar

FecharFechar
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