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sont disponibles sur le site Internet www.mitsubishi-automation.de.
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Consignes de sécurité

Consignes de sécurité générales

Public

Ce manuel s'adresse exclusivement aux électriciens spécialisés qui ont recu une formation
reconnue par |'état et qui sont familiarisés par les standards de sécurités de I'automatisation et
des techniques des entrainements. L'étude, l'installation, la mise en service, la maintenance et
le contrble des appareils sont réservés uniquement aux électriciens spécialisés qui ont suivi une
formation reconnue par I'état et qui se sont familiarisés avec les standards de sécurité de
l'automatisation et des techniques d'entrainements.

Utilisation conforme

Les appareils de la série MELSERVO ont été congus exclusivement pour les cas d'application
décrit dans ce manuel. Veillez a respecter toutes les données caractéristiques indiquées dans
ce manuel. Seuls les appareils complémentaires ou d'extension recommandés par
MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE sont a utiliser.

Toute utilisation allant au-dela des celle-ci sera considérée comme non conforme.

Directives de sécurité importantes

Il estimportant d'intégrer les réglementations en vigueur en matiere de sécurité et de prévention
d'accidents, valables pour I'application spécifique, lors de I'élaboration des projets, l'installation,
la mise en service, la maintenance et le contrdle des appareils.

Les directives suivantes doivent étre particulierement prises en considération (non
exhaustives) :

® Directives VDE

VDE 0100
Directives pour la mise en place d'installations de courant fort avec une tension nominale
allant jusqu'a 1000 V

VDE 0105
Mise en service des installations de courant fort

VDE 0113
Sécurité de machines ; équipement électrique de machines

VDE 0160
Equipement d'installations de puissance équipées de composants électroniques

@ Directives sur la préventions des incendis
@ Directives sur la prévention des accidents
VBG n° 4 : installations électriques et matériel électrique

@® Directive sur la basse tension

MELSERVO J3-B I
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Consignes spéciales concernant le travail avec ce manuel

Les différentes indications ont les significations suivants :

DANGER :

Signifie qu'il y a un danger pouvant entrainer des blessures, voire méme la mort pour
l'utilisateur s'il ne prend pas les précautions correspondantes.

ATTENTION :

Avertit I'utilisateur que l'appareil ou autres biens matériels peuvent subir des
dommages éventuels et qu'ils peut effectuer de mauvais réglages s'il ne prend pas
les mesures de précaution correspondantes.

NOTE

Signifie qu'une mauvaise manipulation peut occasionner un dysfonctionnement du
servoamplificateur ou du servomoteur. Toutefois, il y n'y a pas danger pour la santé de
I'exploitant ou de risque d'endommager I'appareil ou d'autres biens matériels.

Cette remarque attire également I'attention concernant un autre réglage des parametres,
une autre fonction, une autre utilisation ou fournit des informations concernant I'utilisation
d'appareils complémentaires ou d'extension.
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Conformité avec les directives CE

Les directives CE sont destinées a permettre le libre commerce de marchandises au sein de
I'Union Européenne. Avec l'adoption définitive de " prescriptions importantes en matiére de
protection ", les directives CE garantissent I'élimination de barriéres techniques au commerce
entre les états membres de I'UE. Au sein des états membres de I'UE, la directive sur les
machines (valables depuis janvier 1995), la directive CEM (valable depuis janvier 1996) et la
directive sur la basse tension (valable depuis janvier 1997), faisant partie intégrante des
directives CE, régissent la garantie des exigences fondamentales de sécurité et I'application du
marquage " CE ".

La conformité avec les directives CE est indiquée par la remise d'une déclaration de conformité
ainsi que par I'application du marquage " CE " sur le produit, sur son emballage ou dans son
manuel d'utilisation.

Les directives mentionnées ci-dessus se rapportant aux appareils et systémes, et non aux
composants individuels, & moins que les composants représentent une fonction directe pour
I'utilisateur final. Etant donné qu'un servoamplificateur nécessite l'installation conjointe d'un
servomoteur, d'un dispositif de commande et de composants mécaniques supplémentaires,
afin de pouvoir étre utilisé par l'utilisateur final, les servoamplificateurs n'ont pas cette fonction.
Par conséquent, ils peuvent étre désignés entant que composant complexe, pour lequel une
déclaration de conformité ou le marquage " CE " n'est pas nécessaire. Cette position est
également appuyée par la CEMEP, I'Association européenne des fabricants de systemes
d'entrainement électroniques et de machines électriques.

Cependant, les servoamplificateurs remplissent conformément a la directive basse tension, les
conditions préalables pour le marquage " CE " des machines ou des accessoires, dans lesquels
le servoamplificateur est mis en ceuvre. Pour garantir la conformité avec les exigences de la
directive CEM, MITSUBISHI ELECTRIC a élaboré le manuel " DIRECTIVES D'INSTALLATION
CEM " (référence : 103944), dans lequel l'installation du servoamplificateur, le montage d'une
armoire électrique et d'autres opérations d'installation sont décrits. Veuillez vous adresser a
votre revendeur.
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Consignes de sécurité spéciales

Les mises en garde suivantes doivent étre considérées comme des directives générales pour
les servocommandes associées a d'autres appareils. Elles doivent étre strictement observées
lors de la configuration, l'installation et I'exploitation de l'installation électrotechnique.

DANGER :
@ Les prescriptions en matiére de sécurité et de prévention d'accidents valable pour

l'application spécifique, doivent étre prises en compte. Procédez au montage, au
cablage et a I'ouverture des modules, composants et appareils uniquement lors que
ceux-ci sont hors tension.

Avant I’installation, le cdblage et I'ouverture des modules,composants et appareils,
mettez-les hors tension et attendez au moins 15 minutes. Avant de toucher les
composants, veérifiez a I'aide d'un voltmétre, I'absence de tension résiduelle sur les
condensateurs, etc.

Ne touchez le servoamplificateur, le servomoteur ou la résistance de freinage
optionnelle pendant ou juste aprés le fonctionnement de l'installation. Les
composants s'échauffent fortement et sont source de brilure.

Installez les modules, composants et appareils dans un boitier protégé contre tout
contact par un couvercle et un dispositif de protection conformes aux prescriptions.

Utilisez un disjoncteur sur tous les péles et un fusible dans l'installation du batiment
si les appareils ont une prise directe avec le réseau principal.

Les servoamplificateurs et servomoteurs doivent étre mis a la terre de maniére stire.

Vérifiez réguliéerement si les conducteurs de tension (cables et lignes) qui relient
les appareils, présentent des défauts d'isolation ou des ruptures. Si un défaut de
cablage est constaté, coupez immédiatement la tension dans les appareils et le
cablage puis remplacez les cables endommagés.

Vérifiez avant la mise en service si la plage de tension secteur admissible
correspond a la tension secteur locale.

Les dispositifs d'ARRET D'URGENCE selon la norme VDEO113, doivent rester
efficaces dans tous les modes de service du servomoteur. Le déverrouillage d'un
dispositif d'ARRET D'URGENCE ne doit pas provoquer un redémarrage incontré6lé
et indéfini.

Le dispositif d'ARRET D'URGENCE doit étre mis en circuit de telle maniére que le
frein d'arrét s'active également en cas d'actionnement d'un bouton d'arrét
d'urgence.

En cas de protection unique, les dispositifs de protection a courant de défaut, selon
la DIN VDE 0664 partie 1-3, ne représentent pas une protection suffisante lors de
contacts indirects en relation avec les servoamplificateurs. A cette fin, il convient
de prendre des mesures de protection supplémentaires voire d'autres mesures.

Démonter le couvercle du servoamplificateur uniquement lorsque ce dernier est
hors tension et que I'alimentation électrique est coupée. Dans le cas contraire, vous
risquez de vous électrocuter.

Pendant le fonctionnement du servoamplificateur, assurez-vous que le couvercle
est bien monté. Les bornes d'énergie ainsi que les autres composants librement
accessibles sont parcourus par une forte tension. Un contact avec ces dernier et
vous risquez de vous électrocuter.

Méme lorsque la tension est coupée, ne retirez uniquement le couvercle que pour
le cablage et pour le contréle. Un contact avec les parties conductrices est source
d'électrocution.
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Consignes de sécurité spéciales concernant les appareils

ATTENTION :
® Lors de l'installation des servocommandes, vous devez tenir compte de la chaleur
se dégageant lors du fonctionnement. Veillez a espacer suffisamment les différents
modules et assurer une ventilation suffisante en vue de la dissipation de la chaleur.

® N'installez pas les servoamplificateur, servomoteurs ou I'unité de freinage
optionnelle a proximité de matiéres facilement inflammables.

® Lors de l'utilisation de la servocommande, respectez systématiquement les
données caractéristiques relatives aux grandeurs physiques et électrique.

® En cas d'apparition d'un défaut sur le servoamplificateur, le servomoteur ou sur
l'unité de freinage optionnelle, mettez immédiatement la servocommande hors
tension sous peine de générer une surchauffe et une inflammation spontanée des
appareils.

MELSERVO J3-B Vv
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Structure

Disjoncteur Servo-

moteur

Servoampli-
NFB MC ficateurs @
[®

Contacteur

5001260C

Conditions ambiantes

L'exploitation du servoamplificateur doit étre effectuée dans un environnement avec un degré
d'encrassement d'au maximum 2, déterminé dans la norme CEI60664-1. Pour cette raison,
installez le servoamplificateur si nécessaire dans une armoire de distribution d'un degré de
protection IP54 (protection contre I'hnumidité, I'huile, le carbone, la poussiére, etc.).

Mise a la terre de protection

Pour protéger le servoamplificateur d'un choc électrique, raccordez la mise a la terre du
servoamplificateur sur les bornes de terre de I'armoire de distribution. Il n'est pas permis de
raccorder deux ou plusieurs cables de mise a la terre sur une vis de connexion.

Bornes de mise a la terre Bornes de mise a la terre
S001261C

Vi
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Raccordement des cables

Les cables sont raccordés au bornier du servoamplificateur par des cosses de-cable isolées a

trou rond.
<« Cosse decable a trou rond
<« Cosseisolante
«— Cable

Utilisez pour le raccordement du servomoteur au servoamplificateur exclusivement les fiches
de connexion prévues pour cela. Les fiches sont disponibles comme accessoires.

S00502C
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Spécifications de fonctionnement et montage Introduction

1

1.1

Introduction

Spécifications de fonctionnement et montage

Les servoamplificateurs de la série MELSERVO disposent outre les fonctions des
servoamplificateurs de la série MELSERVO-J2-Super, d'autres caractéristiques et fonctions.

Les servoamplificateurs MR-J3-B ont été congus pour fonctionner avec un contréleur Mitsubishi
Motion via un bus en série (SSCNET-III). Le servoamplificateur lit alors directement les données
du positionnement puis les exécutent. Le systeme de bus SSCNET-III associé au
servoamplificateur MR-J3-B a un débit de transmission bien plus important que celui du
systéme de bus SSCNET-II. Grace a la transmission optique du systéme de bus SSCNET lII,
les signaux électromagnétiques perturbateurs n'interféerent pas dans la communication
SSCNET Il

La configuration de la vitesse et du sens de rotation sur l'unité de commande permet d'obtenir
un positionnement précis. Le servoamplificateur est doté de circuits de protection internes afin
d'éviter la destruction des transistors de puissance. Un paramétre permettant de définir la
vitesse limite protége la machine raccordée.

L' interface USB dont cette série dispose, permet au servoamplificateur de communiquer avec
un PC. Le programme de configuration sous Windows sert a exécuter des fonctions comme la
configuration des parameétres, les tests, I'affichage de I'état de service, la configuration de
I'amplification etc. Grace a l'autotuning en temps réel, il devient possible d'ajuster les
parametres d'amplifications depuis la machine.

Tous les servomoteurs de la série MELSERVO-J3 sont équipés d'un codeur de valeur absolue.
La résolution du codeur de 262 144 impulsions/tour permet de réaliser des fonctions de
régulation complémentaires afin de compenser les résonnances éventuelles provenant de la
machine.

Le systeme de détection de la valeur absolue dont le servoamplificateur est doté, est activé par
le montage d'une batterie tampon. Grace a la fonction de détection de la position absolue, un
nouveau réglage de la position de référence n'est pas nécessaire aprés une coupure de courant
ou une alarme.

MELSERVO J3-B 1-1
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Schéma fonctionnel

1.2

Schéma fonctionnel

1.2.1 Servoamplificateur
MR-J3-350B ou inférieur et MR-J3-200B4 ou inférieur
Résistance de freinage
facultative
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Comsrr;?‘%j_e ou am[)sligz\geurs pou_; le des E/S
amplificateur ou cache USE moniteur numeriques
5001262C
Fig. 1-1 : Schéma fonctionnel du servoamplificateur jusqu'au modéle MR-J3-350B et jusqu'au
modeéle MR-J3-200B4
® Jusqu'a 750 W (MR-J3-70B), raccordement monophasé possible.
Pour plus d'informations, voir paragraphe 3.1.2.
@ Les modeles a partir de 750 W (MR-J3-70B) sont équipés d'un ventilateur de
refroidissement.
NOTE Le modele MR-J3-10B est doté d'une résistance de freinage interne.
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Schéma fonctionnel Introduction
MR-J3-350B4, MR-J3-500B(4) et MR-J3-700B(4)
Résistance de
freinage facultative
e
1 I
Servoamplificateurs Py P, . p | c N Servomoteur
Alimentation " Groune TR o 1 [ N
iriphasée, 200-230 V CA' GioWP® T | | |
NFB Mc | diodes Relais L 'y U 1
5 S L1 o I |
I
Détection I 1 vV Y] !
-5 H du O
Diode de - ! |
controle .~ | Transistor courant [ L W W |
- CHARGE du frein L s & C I
TR \f \f ! | |
: or— |
Ventilateur de Frein moteur @ X (TS
refroidissement o dynamique !  électro- }
I ! )  magnétique |
Circuit de ! ; |
commande , B2 - I
de I'alimen- I !
tation ! . |
| 1 i Codeur |
I
i Commande IGBT || Détection || Protection || Détection I !
! I—J de la du sur- u z |
| tension courant courant O |
; IS T :
1 [ ! | |
I | I
I Entrée I te------- .
I |commande de Codeur !
| positionne- . virtuel |
| ment Reégulation Régulation |
| virtuelle de la —>  virtuelle I
| position de la vitesse !
! Moteur !
| virtuel !
I |
| |
! Position Vitesse Couple virtuel !
| virtuelle virtuelle ouple virtue !
I !
| 1
I |
! Régulation Régulation Régulation !
| actuelle de la [— actuelle dela |—»f actlelle du |
| position vitesse courant |
I T I t I
I \
| |
| 1] |
I 1
I I ' MR-J3BAT
| Interface usB <
I de commande 5
| Batterie facultative
! i (pour la détection de
! ! la valeur absolue)
-~ {CN1Af- - |CNIB}| CN5 l !

Commande ou Servo- PC 2 sorties ANA | | commande des
Servo- amplificateurs pour E/S numériques
amplificateur ou cache UsB le moniteur

S001263C

Fig. 1-2 : Schéma fonctionnel des servoamplificateurs MR-J3-350B4, MR-J3-500B(4) et

MR-J3-700B(4)
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Introduction Schéma fonctionnel

MR-J3-11KB4 a MR-J3-22KB4

Résistance de
freinage facultative
Alimentation en Seiv?eir?pjlflc?tfgrf Py NP Q ,'(\,I ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, §?[v?rTcit?uI .
tension @ 1 Groupe  Thyristor | |
| des, ! |
iodes
NFB MC M= A i ' U v
-5 L
Détection L : Vv av;
- Diode d Transistor M du
iode de i courant ! ]
3 controle - | dufrein | | [ L "W W
CHARGE Na [ﬁTR \;’ \{ ! ‘
1 @ !
Iy
Ventilateur de Frein moteur % ! T Frein d'arrét
refroidissement dynamique | I électro-
@ ! PS B | magnétique
Circuit de ! i
& commande | B2
de I'alimen- !
. tation M !
! | | X ! Codeur
! Détection Protection Détection
i Corlnerréqrnde dela du sur- du %
i tension courant courant O
| T
| I ! | ! !
| [ X '
| X |
' Entré e
! commande de deeulr |
| positionne- - virtue '
1 ment Régulation Régulation !
! virtuelle de la | virtuelle H
! position de la vitesse \
| Moteur !
| virtuel :
!
1
!
! |
1
i Position Vitesse : I
| virtuelle virtuelle Couple virtuel '
! |
1
!
! Régulation Régulation Régulation |
, actuelledela [—» actuelledela |— actuelledu | | !
| position vitesse courant :
| ] '
! |
1
l :
!
1
|
1  MR-J3BAT
I =
| g
| : Batterie facultative
! . (pour la détection de
1 ! la valeur absolue)
Commande ou Servo- PC 2 sorties ANA | | oy mande des
servo- amplificatt?urs e nggr?i:eur E/S numériques
amplificateur ou cache
P USB
5001468C

Fig. 1-3 : Schéma fonctionnel des servoamplificateurs MR-J3-11KB4 a MR-J3-22KB4

® Vous trouverez des informations complémentaires pour l'alimentation en tension sous
paragraphe 3.1.2.
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Apercu des modeles Introduction

1.3 Apercu des modeéles

1.3.1 Servoamplificateur

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

5001264C, S001265C, S001266C, S001267C, S001470C, S001471C, S001472C

Fig. 1-4 : Apercu des servoamplificateurs
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Introduction Apercu des modeéles

1.3.2 Désignation du modeéle, puissance de sortie et servomoteur a utiliser
MR-J3-01BOIC]
T—-PX Désignation des modéles MR-J3-11KB(4)
I a MR-J3-22KB(4), qui disposent d'une
Serie faible résistance interne de freinage
Code Tension d'alimentation
. 200-230 V CA,
tri ou monophasé C)
4 380-480 V CA, triphasé
——Compatible SSCNET Il
Puissance Servomoteurs a utiliser
Code de sortie
[kW] HF-MP | HF-KP HF-SP | HC-RP | HA-LP
10 0,1 053/13 | 053/13 — — —
20 0,2 23 23 — — —
40 0,4 43 43 — — —
60 — — 52 — —
0,6
60(B4) @ — — 524 —
70 0,75 73 73 — — —
100 — — 102 — —
1
100(B4) @ — — 1024 — —
200 — — 152/202 | 103/153 —
2
) . _ 1524/ _ .
200(B4) 2004
350 — — 352 203 —
3,5
350(B4) @ — — 3524 — —
500 5 — — 502 353/503 —
500(B4) @ — — 5024 — —
700 — — 702 — —
7
700(B4) @ — — 7024 — —
11K — — — — 11K2
11
11K(B4) @ — — — — 11K24
15K — — — — 15K2
15
15K(B4) @ — — — — 15K24
22K — — — — 22K
22
22K(B4) @ — — — — 22K24

Fig. 1-5 : Désignation du modéle et puissance de sortie nominale du servoamplificateur
Associations possibles entre les servoamplificateurs et les servomoteurs
® Les modeles de servoamplificateurs jusqu'au MR-J3-70B peuvent étre en monophasés.

@ B4: Modeles de servoamplificateurs version 400 V
(tension d'alimentation de 380-480 V CA)
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Apercu des modeles Introduction

1.3.3 Plaque signalétique
M(;DTE%UB | SHI AC SERVO L Moge
MR-J3-10B ;
POWER : 100W « [ Pulssance

INPUT _: 0.9A 3PH+1PH200-230V 50Hz |« Tension d'alimentation externe
3PH+1PH200-230V_60Hz

1.3A 1PH 200-230V 50/60Hz . .
OUTPUT: 170V 0-360Hz 1.1A +—— Données de sortie

SERIAL : A34230001 @ <—|—N 410 de séri
uméro de série

)\MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION
MADE IN JAPAN

S5001268C

Fig. 1-6 : Plaque signalétique
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Apercu des modeéles

1.34 Servomoteurs
Série HC-RP
5001269C
Fig. 1-7 : Servomoteurs
Servomoteurs série HF-MP, HF-KP
Frein de parking
Code électromagnétique
B v
Vitesse nominale
Code [tr/min]
3 3000
Code Puissance
de sortie [W]
05 50
1 100
2 200
4 400
7 750
Désignation s
du modele Propriété
Moment d'inertie minimum,
HF-MP faible puissance
Faible moment d'inertie,
HF-KP faible puissance
Fig. 1-8 : Désignation des modéles de servomoteurs de la série HF-MP, HF-KP
1-8
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Introduction

Servomoteurs série HF-SP

HF-SP ]2 []

du modele
HF-SP

Désignation L

Frein de parking

Code électromagnétique
B v
Vitesse nominale
Code [tr/min]
2 2000
Code Puissance
de sortie [kW]
5 0,5
10 1,0
15 1,5
20 2,0
35 3,5
50 5,0
70 7,0

Fig. 1-9 : Désignation des servomoteurs série HF-SP

Servomoteurs série HA-LP

Désignation
du modele

HA-LP

HA-LP 02 [0

.

Frein de parking

Code électromagnétique
B v
Code Tension [V]
— 200-230 V CA, triphasé
4 380-460 V CA, triphasé
Vitesse nominale
Code [tr/min]
2 2000
Code Puissance
de sortie [kW]
11K 11
15K 15
22K 22

Fig. 1-10 : Désignation des servomoteurs série HA-LP

MELSERVO J3-B



Introduction Apercu des modeéles

Servomoteurs série HC-RP

HC-RP 12 L[]
T Cote | giobmameametmue
HC-RP — —
B v
Code Vitesse nominale
[tr/min]
3 3000
Code Puissance
de sortie [W]
10 1000
15 1500
20 2000
35 3500
50 5000

Fig. 1-11 : Désignation des servomoteurs série HC-RP

NOTE Les moteurs se conforment aux standards CE et UL/cUL.

S MITSUBISHI
AC SERVO MOTOR A Modéle

HF-KP13 Caractéristiques : tension, courant

INPUT 3AC 96V 0.8A — Puissance de sortie, classe de protection (CEI)
OUTPUT 100W IEC60034-1'03 Vitesse nominale, degré de protection

3000r/min IP65CLB 0.5ka [ (b cr i 2o0r® de
SER No. H14425001 034 i — Ko oo S eoation. poids

MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION
MADE IN JAPAN

S001270C

Fig. 1-12 : Plaque signalétique
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Démontage et pose du cache avant Introduction

1.4

Démontage et pose du cache avant

Pour les modéles MR-J3-350B4 et supérieurs ainsi que les modéles. MR-J3-500B et
supérieurs, le cache avant doit étre démonté afin d'accéder aux borniers pour le raccordement
de la tension d'alimentation, du moteur (TE1) et de la tension de commande (TE2).

DANGER :

Avant de démonter le cache avant, vous devez couper la tension du secteur et attendre
au moins 15 minutes. Ce temps est nécessaire pour que les condensateurs se
déchargent aprés une coupure de courant, jusqu'a atteindre une tension non
dangereuse.

1.4.1

Démontage du cache avant des MR-J3-350B4, MR-J3-500B(4) et
MR-J3-700B(4)

(@ Maintenez a droite et a gauche, la partie inférieure du cache avant a l'aide de vos deux
mains.

Fig. 1-13 :
Etape () : Démontage du cache avant

So0o1271C

(@ Retirez le cache en le tournant vers l'avant autour du point A.

Fig. 1-14 :
Etape (2) : Démontage du cache avant

S001272C

MELSERVO J3-B 1-11



Introduction Démontage et pose du cache avant

(® Tirez le cache avant en biais et vers l'avant.

Fig. 1-15 :
Etape 3 : Démontage du cache avant

S§001273C

1.4.2 Pose du cache avant des MR-J3-350B4, MR-J3-500B(4) et MR-J3-700B(4)

(@ Posez les tenons de fixation du cache avant dans les deux encoches sur le carter du
servoamplificateur.

Fig. 1-16 :
Etape (D) : Pose du cache avant

Tenons de fixation
du cache avant

8001274C

(@ Enfoncez le cache avant en le tournant vers l'arriere autour du point A.

Fig. 1-17 :
Etape (2) : Pose du cache avant

5001275C
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Démontage et pose du cache avant Introduction

(® Enfoncez le cache avant contre le carter du servoamplificateur jusqu'a I'encliquetage du
verrouillage.

Fig. 1-18 :
Etape (3 : Pose du cache avant

Encoche du
verrouillage

S001276C

143 Démontage du cache avant des MR-J3-11KB(4) a MR-J3-22KB(4)

@ Appuyez sur les points @ et @ puis déverrouillez la partie inférieure du cache. Appuyez sur
le point @ afin de déverrouiller la partie supérieure du cache.

Fig. 1-19 :
Etape (O) : Démontage du cache avant

S5001473C

Fig. 1-20 :
Etape (2) : Démontage du cache avant

5001474C
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Introduction Démontage et pose du cache avant

144 Pose du cache avant des MR-J3-11KB(4) a MR-J3-22KB(4)

() Posez le cache avant sur les points de verrouillage @ a @ situés sur le carter du
servoamplificateur.

Fig. 1-21 :
Etape () : Pose du cache avant

5001475C

(@ Enfoncez le cache avant contre le carter du servoamplificateur jusqu'a I'encliquetage du
verrouillage.

Fig. 1-22:
Etape (2 : Pose du cache avant

Al
|
i

w’%ﬂ"\‘Encoche du

verrouillage

~

S001476C

® Le cache du ventilateur se fixe a l'aide des vis M4 x 40 fournies.

@ Le cache avant se fixe a l'aide des vis M4 x 14 fournies. Pour cela, percez un trou d'un peu
moins de 4 mm de diameétre sur le point de fixation du servoamplificateur.

1-14 S MITSUBISHI ELECTRIC
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Introduction

1.5 Organes de commandes, affichage et raccordements

1.5.1 Servoamplificateurs

Servoamplificateurs jusqu'a MR-J3-350B
Servoamplificateurs jusqu'a MR-J3-200B4

ON 4E
res || A ©
SW2 1 2

5001279C

Fig. 1-23 : Servoamplificateurs jusqu'a MR-J3-350B
Servoamplificateurs jusqu'a MR-J3-200B4

N° |Désignation Description Voir
3 afficheurs & 7 segments pour l'affichage de
@ |Zone d'affichage I'état de service du servo ainsi que pour les chapitre 4
codes d'alarme
N° de poste (SW1)
o 2 N Connecteur de codeur pour le réglage du n° de
A © u ur pou u
2] vo poste du servoamplificateur paragraphe 3.9
© (&
Y 3 AO’
Sélection du mode test (SW2)
SW2-1 sert a la sélection du mode test lors de
I'utilisation du logiciel de configuration MR-
(3) Configurator. paragraphe 3.9
SW2-2 n'est assigné a aucune fonction et doit
3 5 étre utilisé en position basse.

Tab. 1-1: Organes de comma

nde et leur signification

MELSERVO J3-B
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Introduction

Organes de commandes, affichage et raccordements

| 7‘ o
(Voo g |
ol T J
oo o
=S
Yo ‘;‘!\T
{m ©
Yyt
U o
O ol
1O 6?’}} ()
O @
o }71 (7]
,Q,,@]f(??\w 0o
- 9
(10]
(11}
(12}
Ventilateur de
refroidissement
Percages de
2 trous
montage
5001280aC, S001280bC

Fig. 1-24 : Servoamplificateurs jusqu'a MR-J3-100B (gauche) et MR-J3-200B/350B (droite)

(L))

00600000 60

Ventilateur de
refroidissement

(8 trous)

5001477C, S001478C

Fig. 1-25 : Servoamplificateurs jusqu'a MR-J3-60B4/100B4 (gauche) et MR-J3-200B4 (droite)

1-16
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Introduction

N° |Désignation Description Voir
Raccordement de la tension . - . paragraphe 3.5
(1) d'alimentation (CNPA) Pour raccorder la tension d'alimentation paragraphe 3.1.2
© |Port USB (CN5) Pour raccorder un ordinateur (PC) paragraphe 7.1.8
o Raccordement des signaux de |Pour raccorder les signaux E/S numériques et |paragraphe 3.2.2
commande et d'état (CN3) analogiques paragraphe 3.2.3
R . Pour raccorder la tension de commande de
(4) accordement de la tension I'unité de contrdle ou de la résistance de paragraphe 3.5
de commande (CNP2) freinage optionnelle paragraphe 3.1.2
able de raccordement du bus | Pour raccorder I'unité de contrdle ou le
o Cable d d t du bus [P der l'unité d trol I aragraphe 3.2.4
SSCNET IIl (CN1A) servoamplificateur en amont paragrap o
Cable de raccordement du bus | Pour raccorder le servoamplificateur en aval
O | SSCNET 111 (CN1B) surle bus SSCNET I paragraphe 3.2.4
accordement du servomoteur |Pour raccorder la tension d'alimentation du paragraphe 3.
oR d td t P der la tension d'ali tation d he 3.5
(CNP3) servomoteur paragraphe 3.1.2
(8] Raccordement du codeur Pour raccorder le codeur du servomoteur paragraphe 3.1.3

(CN2)

paragraphe 7.1.3

Allumée lorsque le circuit intermédiaire est
chargé.

© |Diode de controle CHARGE Lorsque la diode est allumée, vous ne devez |
pas déconnecter les cables.
fio} Raccordement de la batterie | Pour raccorder la batterie de sauvegarde de la chanitre 6
(CN4) position absolue P
@ |Support de la batterie Protege la batterie des chocs extérieurs paragraphe 6.1.4
(1) I(3Po|£r)1e de protection a la terre Pour la mise a la terre du module paragraphe 3.4
® |Plaque signalétique — paragraphe 1.3.3

Tab. 1-2: Raccordements et leur signification

MELSERVO J3-B
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Servoamplificateurs MR-J3-350B4 a MR-J3-700B4
Servoamplificateurs MR-J3-500B et MR-J3-700B

o o
ON 4E
TES 1] nn (3]
SW2 12

-

] =

S001281C

Fig. 1-26 : Servoamplificateurs MR-J3-350B4 a MR-J3-700B4
Servoamplificateurs MR-J3-500B et MR-J3-7008B

N° |Désignation Description Voir

3 afficheurs a 7 segments pour l'affichage de
@ |Zone d'affichage I'état de service du servo ainsi que pour les chapitre 4
codes d'alarme

Sélecteur pour le réglage des

axes (SW1)
189 C S °
© < onnecteur de codeur pour le réglage du n° de
124 :3 <(5_’) poste du servoamplificateur paragraphe 3.9
@a (S
Lo Ao)

Sélection du mode test (SW2)

SW2-1 sert a la sélection du mode test lors de

I'utilisation du logiciel de configuration MR-
(3] Configurator. paragraphe 3.9
SW2-2 n'est assigné a aucune fonction et doit
3 > étre utilisé en position basse.

Tab. 1-3: Organes de commande et leur signification
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Introduction

Ventilateur de
refroidissement

}ﬁ\j’%

B 5 ok

00 @ Ot A

A o
o
o
e
o
o
@
®
o
o
o
©
!\
| @
4

Percages de

montage (4 trous)

S001282aC, S001282bC

Fig. 1-27 : Servoamplificateurs MR-J3-350B4/500B/500B4 (gauche) et
MR-J3-700B/700B4 (droite)

N° |Désignation Description Voir
@ |Port USB (CN5) Pour raccorder un ordinateur (PC) paragraphe 7.1.8
o ?:;(;?;izzem des signaux de Pour raccorder les signaux E/S numériques et paragraphe 3.2.2
et d'état (CN3) analogiques paragraphe 3.2.3
© |Support de la batterie Protege la batterie des chocs extérieur paragraphe 6.1.4
Cable de raccordement du bus Pour raccorder I'unité de contrdle ou le
o SSCNET Ill (CN1A) servoamplificateur en amont paragraphe 3.2.4
o Cable de raccordement du bus Pour raccorder le servoamplificateur en aval sur aragraohe 3.2.4
SSCNET Il (CN1B) le bus SSCNET Il paragrapne o.<.
paragraphe 3.1.3
@ |Raccordement du codeur (CN2) Pour raccorder le codeur du servomoteur paragraphe 7.1.3
. Pour raccorder la batterie de sauvegarde de la .
@ |Raccordement de la batterie (CN4) position absolue chapitre 6
o Raccordement de la bobine du Pour raccorder une bobine du circuit paragraphe 3.5
circuit intermédiaire (TE3) intermédiaire CC paragraphe 3.1.2
Allumée lorsque le circuit intermédiaire est
© |Diode de controle CHARGE chargé.
Lorsque la diode est allumée, vous ne devez pas
déconnecter les cables.
. . . Pour raccorder I'alimentation électrique, la
Bornier pour I'alimentation P . . ’ paragraphe 3.5
Q - - résistance de freinage optionnelle et le
électrique (TE1) servomoteur paragraphe 3.1.2
® Bornier pour la tension de Pour raccorder la tension de commande de paragraphe 3.5
commande (TE2) I'unité de contréle paragraphe 3.1.2
@ |Borne de terre de protection (PE) | Pour la mise a la terre du module paragraphe 3.4
@® |Plaque signalétique — paragraphe 1.3.3

Tab. 1-4: Raccordements et leur signification

NOTE

avant est décrit au paragraphe 1.4.

Les servoamplificateurs sont représentés sans le cache avant.Le démontage du cache

MELSERVO J3-B
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Introduction Organes de commandes, affichage et raccordements

Servoamplificateurs MR-J3-11KB a MR-J3-22KB
Servoamplificateurs MR-J3-11KB4 a MR-J3-22KB4

5001479C

Fig. 1-28 : Servoamplificateurs MR-J3-11KB a MR-J3-22KB
Servoamplificateurs MR-J3-11KB4 a MR-J3-22KB4

N° |Désignation Description Voir

3 afficheurs a 7 segments pour l'affichage de
@ |Zone d'affichage I'état de service du servo ainsi que pour les chapitre 4
codes d'alarme

Sélecteur pour le réglage des

axes (SW1)
189 C S °
© < onnecteur de codeur pour le réglage du n° de
124 :3 <(5_’) poste du servoamplificateur paragraphe 3.9
coe (S
Lo Ao)

Sélection du mode test (SW2)

SW2-1 sert a la sélection du mode test lors de

I'utilisation du logiciel de configuration MR-
(3] Configurator. paragraphe 3.9
SW2-2 n'est assigné a aucune fonction et doit
3 > étre utilisé en position basse.

Tab. 1-5: Organes de commande et leur signification
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Introduction

Ventilateur de
refroidissement

montage (4 trous)

Percages de
i i
[ | °
(2]
(10]
(4]
(5]
I °
L&]@_ (7]
(3]
Q ()
07 15 Wizl U Vv W |
ﬂ@ [B)E)lE D) DD e
clelciieeele o
Ty n e CMNM@ @Mg
p-/

5001480C

Fig. 1-29 : Servoamplificateurs MR-J3-11KB a MR-J3-22KB
Servoamplificateurs MR-J3-11KB4 a MR-J3-22KB4

N° |Désignation Description Voir
@ |Port USB (CN5) Pour raccorder un ordinateur (PC) paragraphe 7.1.8
o ?:nifr?;izgem des signaux de Pour raccorder les signaux E/S numériques et paragraphe 3.2.2
et d'état (CN3) analogiques. paragraphe 3.2.3
© [Support de la batterie Protege la batterie des chocs extérieurs paragraphe 6.1.4
Cable de raccordement du bus Pour raccorder I'unité de contréle ou le
(4] aragraphe 3.2.4
SSCNET Il (CN1A) servoamplificateur en amont paragrap -
Cable de raccordement du bus Pour raccorder le servoamplificateur en aval sur
© |SsCNET I (CN1B) le bus SCCNETT IIl. paragraphe 3.2.4
paragraphe 3.1.3
@ |Raccordement du codeur (CN2) Pour raccorder le codeur du servomoteur paragraphe 7.1.3
© |Raccordement de la batterie (CN4) Pou_r_raccorder la batterie de sauvegarde de la chapitre 6
position absolue
Allumée lorsque le circuit intermédiaire est
. N chargé.
© |Diode de contréle CHARGE Lorsque la diode est allumée, vous ne devez pas
déconnecter les cables.
Pour raccorder I'alimentation électrique, la
Bornier princioal et résistance de freinage externe, une bobine du paragraphe 3.5
princip . circuit intermédiaire CC, l'alimentation électrique |paragraphe 3.1.2
borne de terre de protection (TE)
P de l'unité de contréle et le servomoteur. paragraphe 3.4
Pour la mise a la terre du module
@ |Plaque signalétique — paragraphe 1.3.3

Tab. 1-6: Raccordements et leur signification

NOTE

décrit au paragraphe 1.4.

Le servoamplificateur est représenté sans le cache avant. Le démontage du cache avant est

MELSERVO J3-B
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15.2 Servomoteurs

5001454mC

Fig. 1-30 : Servomoteur HF-MP et HF-KP

5001455mC

Fig. 1-31 : Servomoteur HF-SP

5001456mC

Fig. 1-32 : Servomoteur HC-RP
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Introduction

NOTE

5001457mC

Fig. 1-33 : Servomoteur HA-LP

N° |Désignation Description Voir
@ |Raccordement du codeur Cable de raccordement du codeur paragraphe 7.1.2
Cable de l'alimentation
. : paragraphe 7.1.2
o Raccordement de la puissance | électrique g
(3] Bornier

figure 3-20

Tab. 1-7: Raccordements du servomoteur

Pour les versions de moteur avec frein de parking électromagnétique, le moteur dispose
d'un raccordement de freinage supplémentaire. Voir aussi paragraphe 3.3.2 et figure 3-19.

MELSERVO J3-B
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1.6

Fonctions

Désignation Description Voir

Codeur haute résolution Le codeur du moteur a une résolution de _
262144 impulsions/tour.

Systéme de détection de position Une_n_ouv_e!l_e prise d\orlglne_ mest pas necessaire .
(position initiale) apres la mise en tension si la prise chapitre 6

absolue

d'origine a été exécutée une fois.

Facteurs d'amplification
commutables

Il est possible de changer les facteurs d'amplification
pour l'arrét et le fonctionnement ou de les modifier
pendant le fonctionnement grace a un signal externe.

paragraphe 5.2

Réglage du filtre pour la réduction
des vibrations (fonction avancée)

Cette fonction permet d'éliminer les vibrations a la fin
du bras ainsi que les vibrations résiduelles.

paragraphe 5.1.3

Suppression automatique
des vibrations
Filtre adaptatif Il

Le servoamplificateur détecte les résonnances
mécaniques et ajuste automatiquement un filtre afin
d'amortir les vibrations de la machine.

paragraphe 5.1.1

Filtre avec caractéristique passe-
bas

Suppression des résonnances a hautes fréquences qui
peuvent apparaitre lorsque la sensibilité du
servosystéme est augmentée.

paragraphe 5.1.4

Analyse de la machine

En raccordant le MR-J3-B au logiciel de configuration
installé sur un PC, la réponse fréquentielle du systéme
mécanique peut étre saisie.

Le logiciel de configuration "MR-Configurator*
(MRZJWS3-SETUP221E) est pour cela requis.

Simulation de la machine

Aprés l'analyse de la machine, les mouvements de
celle-ci peuvent étre simulés sur I'écran d'un PC.
Le logiciel de configuration "MR-Configurator"
(MRZJWS3-SETUP221E) est pour cela requis.

Adaptation automatique des
facteurs d'amplification

Grace a un PC, les facteurs d'amplifications peuvent
étre automatiquement modifiés permettant ainsi de
trouver rapidement le facteur d'amplification pour
lequel aucun dépassement n'apparait.

Le logiciel de configuration "MR-Configurator*
(MRZJWS3-SETUP221E) est pour cela requis.

Anti-microvibration

Les vibrations d'une amplitude de +1 impulsion sont
supprimées lors de l'arrét du servomoteur.

parametre PB24

Real-time Auto-Tuning (auto-
réglage en temps réel)

Adaptation automatique de I'amplification a une valeur
optimale lors de charge variable sur I'arbre moteur.
Cette fonction est plus performante que celle du MR-
J2-Super.

paragraphe 4.6.3

Résistance de freinage facultative

Une résistance de freinage externe peut étre raccordée
lorsque la résistance de freinage a régénération qui est
insérée dans le servoamplificateur, ne présente pas
une capacité suffisante pour les énergies qui
interviennent.

paragraphe 7.1.1

Suppression de la mémoire
d'alarmes

La mémoire d'alarmes est effacée.

parametre PC21

Le signal de sortie peut étre mis sous et hors tension
indépendamment de I'état de la servo. Vous pouvez

Le logiciel de configuration "MR-Configurator"
(MRZJW3-SETUP221E) est pour cela requis.

Signal de sortie forcé (DO) utiliser cette fonction par exemple pour contréler paragraphe 4.4
la ligne de signalisation.
Le mode de test permet d'exécuter les différentes
fonctions comme le mode Tipp, le positionnement ou

Mode de test un signal de sortie forcé. paragraphe 4.4

Sortie analogique du moniteur

L'état du servo est transmis par la fonction “tension sur
le temps".

paramétre PC09

Logiciel de configuration
"MR Configurator"

En utilisant un PC, il est possible de configurer les
parameétres, de tester la machine, d'afficher I'état ainsi
que bien d'autres fonctions directement sur le PC.

paragraphe 7.1.8

Tab. 1-8: Description de la fonction
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1.7 Configuration du systéme

ATTENTION :
Afin d'éviter toute électrocution, vous devez toujours rellier la borne de mise a la terre
du servoamplificateur a la borne de mise a la terre du coffret de commande.

1.71 Servoamplificateurs

Configuration du systéme pour le MR-J3-100B ou inférieur

Alimentation
tri ou monophasée, PC (facultatif
200230 V CA.9 . ¢ (faculati o ,
L1L2L3 Logiciel de
configuration

"MR Configurator"

Contacteur /——
d'énergie

Servoamplificateurs

1
1
:
CN5 1
1
1
1
1

Amplificateur
§ en amont CN1B ou
commande

o E/S
T

Amplificateur

en aval CN1A ou
cache
Codeur
, L1
[ L2
[ L3 J Batterie
MR-J3BAT ©
Servomoteur
P &0 C
Résistance de freinage facultative
| L4
Loy J

5001284C

Fig. 1-34 : Apercu de la configuration du systéeme pour le MR-J3-100B ou inférieur

® La batterie en option est utilisée pour la détection du positionnement a valeur absolue en
mode de régulation de la position.

D || est possible d'utiliser une tension d'alimentation monophasée de 200 V a 230 V pour les
servoamplificateurs MR-J3-70B. Si une tension d'alimentation monophasée de 200 a 230
V CA est utilisée, seules les bornes L1 et L2 sont raccordée. La borne L3 reste ouverte.

NOTE Vous trouverez la liste des accessoires et des pieces de rechange dans le tableau 1-9 a la
page 1-32.
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NOTE

Configuration du systéme pour le MR-J3-60B4 et MR-J3-100B4

PC (facultatif)

) ) | Logicielde N
Alimentation ' configuration

380-480 V CA, triphasée i "MR Configurator"

L1123 NS,

Contacteur
d'énergie

Amplificateur
en amont CN1B ou
commande

fon

Disjoncteur X 7ﬂ

Amplificateur
en aval CN1A ou
cache

Codeur

" Batterie
MR-J3BAT @

L3 Servomoteur
' ®
P oo C =
Résistance defreinage
L4 facultative
N
Loq )

5001481C

Fig. 1-35 : Apercu de la configuration du systeme pour le MR-J3-60B4 et MR-J3-100B4

O La batterie en option est utilisée pour la détection du positionnement a valeur absolue en
mode de régulation de la position.

Vous trouverez la liste des accessoires et des pieces de rechange dans le tableau 1-9 a la
page 1-32.
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Configuration du systéme pour le MR-J3-200B4

Alimentation
380-480 V CA, triphasée

L1L2L3

Contacteur [—
d'énergie

PC (facultatif)

r-—--"~"~""~"~"""" """ °"°-°-°-°-°7°7°7 al
Logiciel de

Disjoncteur

configuration
"MR Configurator"

I
|
CN5 |
Servoamplificateurs |

Ml
Résistance de

PO
freinage facultative C ©
Il

'—|7D Amplificateur
CN1A :JE en amont CN1B ou
I commande

L
“—= \ Amplificateur
Loy I en aval CN1A ou
( ] cache
\ Codeur
] |
V]

Batterie
MR-J3BAT @

Servomoteur

S001482C

Fig. 1-36 : Apergu de la configuration du systéme pour le MR-J3-200B4

® La batterie en option est utilisée pour la détection du positionnement a valeur absolue en
mode de régulation de la position.

NOTE Vous trouverez la liste des accessoires et des pieces de rechange dans le tableau 1-9 a la
page 1-32.

MELSERVO J3-B 1-27



Introduction

Configuration du systeme

NOTE

Configuration du systéme pour le MR-J3-200B et MR-J3-350B

Contacteur
d'énergie

N

Alimentation
triphasée, 200-230 V CA
L1L2L3

Disjoncteur Xy
Il

Servoamplificateurs

4 Il

( Il

Résistance de

M

P .

| freinage facultative ¢ o

i

PC (facultatif)
iLogicielde 1
, configuration

' "MR Configurator"

(@]
P4
&

e Amplificateur
== en amont CN1B ou
mmmm CcCOMMmande

mmmm Amplificateur
== en aval CN1A ou
mmmm cache

Codeur

Batterie
MR-J3BAT @

Servomoteur

8001285C

Fig. 1-37 : Apercu de la configuration du systeme pour le MR-J3-200B et MR-J3-350B

O La batterie en option est utilisée pour la détection du positionnement a valeur absolue en

mode de régulation de la position.

Vous trouverez la liste des accessoires et des pieces de rechange dans le tableau 1-9 a la

page 1

-32.
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NOTE

Configuration du systéme pour le MR-J3-500B
Configuration du systéme pour le MR-J3-350B4 et MR-J3-500B4

Alimentation
triphasée
L1L2L3
PC (facultatif)

[Logicielde |

; configuration |

Contacteur "MR Configurator" !
d'énergie |
I

)

isi 1
Disjoncteur u“uF:.ﬁ

Interface
E/S

mmm  AMplificateur
HE:@ en amont CN1B ou

= commande

E> . = 1 memm Amplificateur
Batterie ] [E::D en aval CN1A ou
MR-J3BAT @ 0] m Cache

Codeur

L3

L2
L1

Résistance de
freinage facultative

Servomoteur

S5001286C

Fig. 1-38 : Apercu de la configuration du systeme pour les MR-J3-5008, MR-J3-350B4 et
MR-J3-500B4

® La batterie en option est utilisée pour la détection du positionnement a valeur absolue en
mode de régulation de la position.

@ Tension d'alimentation :  MR-J3-500B : 200-230 V CA
MR-J3-350B4 et MR-J3-500B4 : 380-480 V CA

Vous trouverez la liste des accessoires et des pieces de rechange dans le tableau 1-9 a la
page 1-32.
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NOTE

Configuration du systéme pour le MR-J3-700B et MR-J3-700B4

Alimentation
triphasée
LiL2Ls PC (facultatif)
 Logiciel de K
| configuration
|| ' "MR Configurator” !
Contacteur CN5
d'énergie ! @ ‘
Servoamplificateurs ! !
e S e ] L ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, J‘
\\ N — = e '
<}, CN3 Interface
Disjoncteur [y E/S
|n|'ﬁ‘,ﬂ

0 mmmm Amplificateur
CN1A [E:@ en amont CN1B ou
mmmm cOommande

0 mmmm Amplificateur
JME HE‘-:D en aval CN1A ou
0 cache
Chiz L - ) N Codeur
CN4 ]

8]

Batterie
MR-J3BAT @

Résistance de
freinage facultative

Servomoteur

8001287C

Fig. 1-39 : Apercu de la configuration du systeme pour le MR-J3-700B et MR-J3-700B4

O La batterie en option est utilisée pour la détection du positionnement a valeur absolue en
mode de régulation de la position.

@ Tension d'alimentation :  MR-J3-700B : 200-230 V CA
MR-J3-700B4 : 380-480 V CA

Vous trouverez la liste des accessoires et des pieces de rechange dans le tableau 1-9 a la
page 1-32.
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NOTE

Configuration du systéme pour les MR-J3-11KB a MR-J3-22KB
Configuration du systéme pour les MR-J3-11KB4 a MR-J3-22KB4

Alimentation
triphasée
L1L2L3

" Logicielde
| configuration
' "MR Configurator"

CN5
;
Loy !

Contacteur [=
d'énergie

Loq ] ]Servoamplificateurs
s PN TIELETTHT ) )\ O
Disjoncteur  fim; [q CN3 Inttlazr/fgce

By Amplificateur

en amont CN1B ou
commande

Amplificateur
en aval CN1A ou
cache

Codeur
__ L3
\ 2 [—
\-T 3
Résistance de
freinage facultative
Servomoteur

5001483C

Fig. 1-40 : Apercu de la configuration du systéme pour les MR-J3-11KB a MR-J3-22KB et
pour les MR-J3-11KB4 a MR-J3-22KB4

O La batterie en option est utilisée pour la détection du positionnement a valeur absolue en
mode de régulation de la position.

@ Tension d'alimentation : MR-J3-11KB a MR-J3-22KB : 200-230 V CA
MR-J3-11KB4 a MR-J3-22KB4 : 380-480 V CA

Vous trouverez la liste des accessoires et des pieces de rechange dans le tableau 1-9 a la
page 1-32.
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Accessoires et pieces de rechange

Voir

Disjoncteur

paragraphe 3.1.1

Disjoncteur

paragraphe 3.1.1

Résistance de freinage facultative

paragraphe 7.1.1

Cable de raccordement

paragraphe 7.1.2

Transformateur (Ug/Up = 400 V/230 V)

paragraphe 7.2.1

Tab. 1-9: Accessoires et piéces de rechange
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2 Montage

2.1 Conditions générales de fonctionnement

ATTENTION :
A ® Le montage du servoamplificateur doit étre réalisé dans le sens indiqué afin d'éviter
toute erreur de fonctionnement.

@® Respectez les distances minimales entre le servoamplificateur et les bords
inférieurs de I'armoire de distribution ou de tout autre accessoire.

Données
Conditions de fonctionnement
Servoamplificateurs Servomoteur
Température ambiante en service 0 a +55 °C (sans gelée) 0 a +40 °C (sans gelée)
Humidité relative de l'air en service 90 % maxi (sans condensation) 80 % maxi (sans condensation)
Température de stockage —20 4 +65°C -15a+70°C
Humidité relative de I'air lors du 90 % maxi (sans condensation) 90 % maxi (sans condensation)
stockage
Conditions ambiantes Implantation a l'intérieur, pas d'exposition directe au soleil, aucun gaz
agressif ou inflammable, aucune vapeur d'huile, aucune poussiére
Altitude 1000 m maxi
Degré de protection 1POO HF-MP, HF-KP, HC-RP : IP65
HF-SP : IP67
Tenue aux vibrations 5,9 m/s2 maxi (0,6 g) paragraphe 2.1.3

Tab. 2-1: Apercgu des conditions de fonctionnement
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Conditions générales de fonctionnement

2.1.1

Montage des servoamplificateurs

ATTENTION :

@ |l faire attention lors des travaux de montage a ce que des copaux de forage ou des
chutes de cable ne pénétrent pas a l'intérieur du servoamplificateur.

@ Assurez-vous qu'aucune poussiére métallique, huile ou eau ne pénétre dans le

servoamplificateur par les ouvertures de Il'armoire de distribution ou par un
ventilateur installé.

Montage d'un servoamplificateur

Le servoamplificateur doit, comme représenté dans la figure ci-dessous, étre monté débout sur
une paroi verticale et plane.

Armoire de distribution Armoire de distribution
7 %
C
Haut
B |[dR| B
Bas
% %

5001288C

Fig. 2-1 : Distances de montage et orientation du montage

o Distance minimale de montage [mm]
Servoamplificateurs

A B C D
Servoamplificateurs jusqu'a 7 kW 80 @ 10 40 40
Servoamplificateurs a partir de 11 kW 80 @ 10 40 120

Tab. 2-2: Distance minimale de montage

® Espace de cablage
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NOTE

Montage de plusieurs servoamplificateurs et autres accessoires

Maintenez un écart suffisamment grand entre le servoamplificateur et la paroi intérieure de
I'armoire de distribution. En raison de la puissance dissipée par I'appareil, vous devez vous
assurer que la température a l'intérieur de I'armoire de distribution ne dépasse pas la
température ambiante admissible du servoamplificateur de +55 °C. Le cas échéant, I'armoire de
distribution doit étre ventilée. Le servoamplificateur ne doit pas étre monté dans le flux de
refroidissement d'un autre outillage. Le ou les ventilateur(s) du carter a ventilation forcée doit ou
doivent étre installé(s) en tenant compte d'un guidage optimal de I'air de refroidissement.

Les fabricants respectifs fournissent les informations relatives a la dissipation de la chaleur des
armoires de distribution.

Si vous installez des accessoires générant de la chaleur comme par exemple des résistances
de freinage optionnelles, vous devez prévoir la chaleur dégagée avec un écart suffisamment
grand afin de ne pas interagir sur le servoamplificateur.

Les servoamplificateurs d'une puissance maxi de 3,5 kW peuvent étre montés a un
intervalle d'1 mm les uns a c6té des autres. La température ambiante ne doit alors pas
dépasser 45 °C. Si la température ambiante est supérieure, le courant de sortie n'est plus
que de 75 % du courant de sortie nominal.

Les servoamplificateurs d'une puissance supérieure a 5,0 kW requiérent une distance de

montage d'au moins 10 mm.

Armoire de distribution Armoire de distribution

N\
N\

C
—'H‘L
y
gl GO
A oo A on A
1l > >
o3 - T;
T @1@‘ 31@’
D D
7 7
5001289C
Fig. 2-2 : Montage de plusieurs servoamplificateurs
. Distance minimale de montage [mm]
Servoamplificateurs
A B (o D
Servoamplificateurs jusqu'a 3,5 kW 1@
40
Servoamplificateurs a partir de 5,0 kW a 7,0 kW 30 100
10
Servoamplificateurs a partir de 11,0 kW a 22kW 120

Tab. 2-3: Distance minimale de montage
® Respectez les consignes indiquées sur cette page.
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Conditions générales de fonctionnement

2.1.2

Pose des cables

Lors de la pose des cébles, vous devez vous assurer que la traction agissant sur les cables ou
celle causée par leur propre poids n'agisse pas sur les raccordements.

Au cas ou le servomoteur bougerait, le céble ne doit pas se trouver sur une contrainte de
tension. Si les cébles sont posés dans un puits a cables, une marge suffisante de la longueur
du céble du moteur et de celui du codeur est a prévoir.

Evitez que les cables ne se rompent sur des rebords pointus, ne se plient aux coins ou qu'ils
soient coincés par des personnes, objets ou véhicules.

La longévité du cable du codeur standard est représentée dans la figure 2-3 La longévité du
cable du codeur MR-J3ENCBLLCIM-A2-L s'arréte au bout de 5000 flexions dont le rayon de
flexion est de 60 mm. En pratique, vous devez prévoir un certain facteur de sécurité. Au cas ou
le servomoteur bougerait, vous devez préférer un rayon de flexion le plus grand possible.

1x10°

5% 107 o (1] Cgble dle godeur tres spuple
Cable d'alimentation trés souple
Cable du frein trés souple
1x10
6
5x10 @ Cable de codeur standard

Cable d'alimentation standard
1x10° Cable du frein standard
5x10° / Cable standard SSCNET Il a poser dans

(2] . . . .
S I'armoire de distribution
% Cable standard SSCNET Il a poser
= 1x10 hors de I'armoire de distribution
2 5x10°
e
Qo
g 1x10* e
Z  5x10° —
|
L
-'/
1x10°

4 7 10 20 40 70100 200
Rayon de flexion [mm]

5000529C

Fig. 2-3 : Nombre de flexions en fonction du rayon de flexion
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Pose du cable optique SSCNET Il

Le céble optique SSCNET IIl est fabriqué a base de fibres de verre. Si le cable optique est
soumis a une trop forte pression, traction ou flexion, il se rompt ou la fibre optique intérieure se
casse empéchant ainsi la bonne transmission optique des signaux, Les cables FO MR-
J3BUSLIM et MR-J3BUSLIM-A sont fabriqués a base de résine synthétique et fondent lorsqu'ils
sont exposés a de fortes températures ou au feu. Evitez donc de poser les cables a proximité
de piéces chaudes comme l'ailette, les ouies du ventilateur de refroidissement, les résistances
de freinage, etc.

Rayon de flexion minimum

Posez le cable SSCNET Ill toujours en utilisant un rayon de flexion supérieur au rayon
minimum admissible. Assurez-vous que les cables ne se coincent ni ne se plient lors de la
fermeture des portes des armoires de distribution. Vous devez également tenir compte du
rétrécissement du cable SSCNET Ill d0 aux dispositifs de montage mobiles pour les
servoamplificateurs, etc. (pour le rayon de flexion minimum, voir aussi paragraphe 7.1.7).

Fixation du céble

Fixez toujours les cables a proximité des extrémités du cable FO a l'aide de serre-cables
adaptés afin que le poids du cable n'agisse pas sur les connecteurs CN1A et CN1B placés
a cet endroit. Le cable doit étre placé de maniére a former une boucle souple afin de pas
étre plus serré que le rayon minimum (voir aussi figure 2-4).

Connecteur pour
—"" CN1A, CN1B

1=

Extrémité du cable
- optique posé en
boucle souple

Céble

Matériel de

fixation recommandé : /
Borne NK, type SP

(NIX, INC.)

S5001290C

Fig. 2-4 : Regroupement et fixation du cdble SSCNET Il

Regroupement des cébles

Lors de la pose du cable optique, utilisez uniquement des supports rembourrés par ex. avec
un caoutchouc, et qui ne comportent pas de matiéres plastifiées. Pour regrouper les cables
optiques, n'utilisez jamais de ruban adhésif en vinyle car cette matiere s'infiltre dans la fibre
de verre et détériore les propriétés optiques jusqu'a provoquer la rupture du céble. Nous
vous recommandons d'utiliser le ruban adhésif ininflammable Acétate 570F (Teraoka
Seisakusho Co., Ltd) pour regrouper les cables. Lors de la pose commune avec d'autres
types de cébles, évitez impérativement le contact du céble FO avec les cébles en
polychlorure de vinyle (PVC), polyéthylene (PE), téflon (carbone fluoré) ou nylon car ils
comportent des matieres plastifiées.
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Traction

La traction d'un cable optique agit essentiellement sur les points de fixation du céble ou sur
les raccordements des connecteurs. Dans le pire des cas, cela peut provoquer la rupture
du cable ou le dommage du connecteur.

Sur la traction, voir aussi paragraphe 7.1.7.

Pression latérale

Lors de la présence d'une pression latérale sur le cable optique, le cable peut se strier ou
se tordre limitant ainsi la transmission du signal. Dans le pire des cas, cela peut causer la
rupture du cable. Pour cette raison, vous devez éviter d'utiliser un serre-céble en nylon pour
la fixation. Ne coincez pas le céble dans les portes ou toute autre piece motrice, et ne
marchez pas dessus.

Torsion
La torsion du cable optique agit comme une pression latérale (voir ci-dessus).

Mise au rebut

Lors de la combustion des cébles optiques SSCNET IIl, des gaz de fluorure d'hydrogéne
ou de chlorure d'hydrogéne s'évaporent, agissent comme une corrosion et sont nocifs pour
la santé. Vous devez de ce fait mettre ce cable au rebut uniquement en respectant les
réglementations locales sur les déchets.
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Montage du servomoteur

Consignes de sécurité

A

ATTENTION :

® Ne porter ni ne tenez le servomoteur par le cable, I'arbre ou le codeur. Cela peut
endommager le servomoteur.

® Fixez le servomoteur de maniére sire sur la machine. En cas de fixation
insuffisante, le servomoteur peut se détacher pendant le fonctionnement et blesser
les opérateurs de la machine.

® Lorsduraccordementde I'arbre du servomoteur, I'arbre ne doit étre exposé a aucun
coup dur (par ex. coup de marteau). Cela pourrait endommager le codeur.

® Protégez l'accés a l'arbre du moteur et aux piéces rotatives par des capots
appropriées.

® Chargez le servomoteur seulement jusqu'a la charge maximale admissible. L'arbre
pourrait sinon se rompre et provoquer des blessures.

Conseils pour la protection de I'arbre du servomoteur

@ Utilisez lors du montage d'un disque d'accouplement pour une liaison rigide avec une
rainure, le taraudage a l'extrémité de l'arbre du moteur (voir figure 2-5). Vissez un boulon
fileté dans I'arbre du moteur puis mettez le disque d'accouplement en place. Placez une
rondelle avant le disque d'accouplement puis vissez un écrou sur le boulon fileté. Serrez
I'écrou et poussez ainsi le disque d'accouplement sur 'arbre. N'utilisez en aucun cas un
marteau pour les travaux de montage sur I'arbre du servomoteur.

Servomoteur

1 .
i { Ecrou
bl
[

| — | .

[ e — | Boulon fileté

i \/

Disque d'accouplement pour liaison rigideJ Rondelle
S000522C

Fig. 2-5: Montage d'une poulie a courroie

® Pour les servomoteurs sans rainure dans l'arbre, vous devez réaliser une liaison entrainée
par friction ou semblable.

@ Lors du démontage du disque d'accouplement, utilisez un dispositif d'enlevement approprié
afin de ne pas endommager l'arbre ou le moteur.

@ L'alignement du codeur sur le servomoteur ne peut pas étre modifié.
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@ Serrezlesvis defixation lors du montage du servomoteur et utilisez des rondelles élastiques/
rondelles-ressort ou des sécurités semblables qui veillent a ce que les vis ne puissent pas

se dévisser lors des vibrations.

@ Lors de l'utilisation d'une poulie a courroie, d'un pignon a chaine ou d'une poulie a courroie
de synchronisation, choisissez un diametre qui ne dépasse pas la charge radiale admissible

(voir le tableau suivant).

@ N'utilisez aucune liaison rigide, non élastique qui provoquerait une flexion excessive sur

I'arbre et ainsi une rupture de l'arbre.

SRR TE R L [mm] Force radiale admissible Ft;rtt‘::‘ gt; i%?:[s':fe
053/13 25 88 59
HF-MP 23/43 30 245 98
73 40 392 147
053/13 25 88 59
HF-KP 23/43 30 245 98
73 40 392 147
52 a 152 55 980 490
HF-SP -
202 a 702 79 2058 980
103 a 203 45 686 196
HC-RP
353/503 63 980 392
11K2 85 2940 980
11K24 85 2450 980
15K2 110 2940 980
HA-LP
15K24 110 2940 980
22K2 140 3234 1470
22K24 110 2940 980

Tab. 2-4: Charge radiale et charge axiale admissibles sur le servomoteur

Force radiale

| -—

L : Distance entre la bride et le centre de la charge

Poussée

8000523C

Fig. 2-6 : Directions effectives des forces sur le servomoteur
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Montage

Tenue aux vibrations

J

Servomoteur

S001291C

Fig. 2-7 : Directions des vibrations sur le servomoteur

Tenue aux vibrations des servomoteurs HF-MP et HF-KP

Servomoteur Tenue aux vibrations
HF-MP
HF-KP X, Y :49 m/52 (5 g)

Tab. 2-5: Tenue aux vibrations des servomoteurs HF-MP et HF-KP (voir figure 2-7)

2 1000
S
2§
2>
]
Ko}
52
ac 100
g
(6]
gL
2
Sw
g
10

] | | ] ] | ]
0 10002000 30004000 50006000 7000

Vitesse [tr/min]

S001292aC

Fig. 2-8 : Représentation graphique de I'amplitude des vibrations des servomoteurs

HF-MP et HF-KP
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Tenue aux vibrations des servomoteurs HF-SP
Servomoteur Tenue aux vibrations
HF-SP52 a 152 X, Y :245m/s? (2,5 g)
HF-SP202 a 352 X:245m/s2(2,59),Y :49 m/s?(5g)
HF-SP502/702 X:245m/s2(2,50),Y :29,4m/s? (3 )
Tab. 2-6: Tenue aux vibrations des servomoteurs HF-SP (voir figure 2-7)
@ 1000 |
S
2§
=
o]
o]
=3, i
§ 5 100
28
20
o
IS
< 10 | \ !
0 10002000 3000
Vitesse [tr/min]
5001292bC
Fig. 2-9 : Représentation graphique de 'amplitude des vibrations des servomoteurs HF-SP
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Tenue aux vibrations des servomoteurs HC-RP

Servomoteur Tenue aux vibrations

HC-RP X, Y :24,5 m/s? (2,5 g)

Tab. 2-7: Tenue aux vibrations des servomoteurs HC-RP (voir figure 2-7)

o 1000 |
3
25
2 >
53
Ke)
2 5
ac 100 [
32

(&)
82
20
o
£

10

! | | | |
0 10002000 300040004500

Vitesse [tr/min]

S001292cC

Fig. 2-10 : Représentation graphique de I'amplitude des vibrations des servomoteurs HC-RP
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Tenue aux vibrations des servomoteurs HA-LP

Servomoteur Tenue aux vibrations

HA-LP X:11,7m/s2(1,2), Y : 29,4 m/s? (3 g)

Tab. 2-8: Tenue aux vibrations des servomoteurs HA-LP (voir figure 2-7)

2 1000 |
I
2§
2>
Rs
2
_§§ 100
g8
23
5 |
e |
<

1 | |

0 0 10002000
Vitesse [tr/min]
5001292dC

Fig. 2-11 : Représentation graphique de I'amplitude des vibrations des servomoteurs HA-LP
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Orientation de l'installation

Les servomoteurs des séries HF-SP, HF-MP, HF-SP et HC-RP se montent a I'horizontale et a
la verticale, les moteurs de la série HA-LP ne se montent qu'horizontalement. Lors d'une
installation horizontale du servomoteur, vous devez vous assurer que les raccordements des
cébles d'alimentation et le cable du codeur sont orientés vers le bas. Lors de montage vertical
du servomoteur, posez les cables avec une boucle de cable suffisante afin d'éviter des
sollicitations mécaniques sur le cables et le moteur.

o LU

: Boucle de cable
_“_'_' | \_D—/

Fig. 2-12 : Montage du servomoteur horizontal ou vertical avec boucle de cable

L

5

5001293C
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Conditions générales de fonctionnement

Protection contre I'eau et I'huile

Veillez a ce que les cébles allant vers le servomoteur ne soient pas dans de I'huile ou de I'eau.
De I'eau ou de I'huile pourrait avec I'effet capillaire pénétrer dans le moteur via les cébles.

Armoire

\ || Réservoirs d'huile/eau

=

Faux ! Effet capillaire au niveau de la boucle de cable.

5001294aC

Fig. 2-13 : Ne pas poser les cables vers le moteur, placés dans de I'huile ou de I'eau

Si vous voulez monter le servomoteur avec I'extrémité de I'arbre vers le haut, vous devez
prendre des mesures appropriées pour qu'aucune huile provenant du réducteur ou autre ne
puisse pénétrer dans le moteur.

Si le moteur entre en contact avec des réfrigérants ou autres huiles, les joints, le carter et les
cébles du servomoteur peuvent étre endommageés.

Un environnement de vapeurs d'huile, d'eau, de graisses, etc. peut rendre le servomoteur
standard inutilisable. Demandez a votre revendeur les alternatives possibles.

Réducteur

Lubrifiant

Servomoteur

5001294bC

Fig. 2-14 : Montage du moteur avec l'arbre vers le haut

En général, le montage du servomoteur peut se faire dans n'importe quelle position. Si un
servomoteur avec un frein d'arrét est monté avec I'arbre pointant vers le haut, des bruits peuvent
survenir sans pour autant indiquer un défaut.
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Raccordement du servoamplificateur

Raccordement

3

3.1

Raccordement

Raccordement du servoamplificateur

A

ATTENTION :

Seule la tension indiquée doit étre appliquée aux différentes bornes. Une tension
incorrecte peut endommager le servoamplificateur.

3.1.1

Disjoncteur, fusibles, contacteurs de puissance et cables

Les borniers pour le raccordement au secteur et le raccordement du moteur des modéles MR-
J3-500B ou supérieurs sont visibles aprés avoir retiré le cache avant. Le raccordement au
secteur est réalisé via les bornes L1, L2 et L3. Les modeles MR-J3-70B ou inférieurs acceptent
également un raccordement monophasé.

Le moteur est raccordé aux bornes U, V et W.

Vous trouverez la description des borniers pour tous les raccordements de puissance dans le
tableau 3-4 a la page 3-5.

Les accessoires indiqués dans cette section sont utilisables pour le fonctionnement du
servoamplificateur et du servomoteur.

Alimentation
Fusible NH (gG)
Servoamplificateurs Disjoncteur Caractéristique Courant Tension Contacteur
de nominal CA nominale
déclenchement [A] \'/
MR-J3-10B NF32-SW 3P 6A W 10 S-N10
MR-J3-20B NF32-SW 3P 6A W 10 S-N10
MR-J3-40B NF32-SW 3P 10A W 15 S-N10
MR-J3-60B NF32-SW 3P 16A W 20 S-N10
MR-J3-70B NF32-SW 3P 16A W 20 S-N10
MR-J3-100B NF32-SW 3P 16A W 20 S-N10
MR-J3-200B NF32-SW 3P 20A W 40 250 S-N18
MR-J3-350B NF32-SW 3P 32A W 70 S-N20
MR-J3-500B NF32-SW 3P 63A W 125 S-N35
MR-J3-700B NF125-SGW 3P RT 63-100A W 150 S-N50
MR-J3-11KB NF125-SGW 3P RT 63-100A W 200 S-N65
MR-J3-15KB NF250-SGW 3P RE 125-250A W T (temporisé) 250 S-N95
MR-J3-22KB NF250-SGW 3P RE 125-250A W 350 S-N125
MR-J3-60B4 NF32-SW 3P 6A W 10 S-N10
MR-J3-100B4 NF32-SW 3P 10A W 15 S-N10
MR-J3-200B4 NF32-SW 3P 16A W 25 S-N10
MR-J3-350B4 NF32-SW 3P 20A W 35 S-N10
MR-J3-500B4 NF32-SW 3P 32A W 50 600 S-N18
MR-J3-700B4 NF32-SW 3P 40A W 65 S-N20
MR-J3-11KB4 NF32-SW 3P 63A W 100 S-N25
MR-J3-15KB4 NF125-SGW 3P RT 63-100A W 150 S-N35
MR-J3-22KB4 NF250-SGW 3P RE 125-250A W 175 S-N65
Tab. 3-1: Accessoires nécessaires
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ATTENTION :

A Il faut vous assurer que la caractéristique de déclenchement en cas de court-circuit,
correspond bien au dimensionnement de I'armoire de distribution. Dans certain cas,
il peut étre nécessaire de choisir un disjoncteur dont la caractéristique de
déclenchement aux courts-circuits diverge.

NOTE Pour la sélection sous le tableau 3-1, on n'a pas utilisé d'inductance d'entrée. Si vous utilisez
une bobine a l'entrée, vous pouvez éventuellement choisir un disjoncteur de plus petite
taille.

Section des raccordements [mm?]

Servo- Mise 2 la terre s
amplificateur -1 9. 3 Mise a la terre g B1-B2 R )
p de L(1P|E-)2 L3 L11-L21 de U-V-W (PE) P-C Frein d'arrét BU-BV-BW OHS1-OHS2
MR-J3-10B
MR-J3-20B
1,25
MR-J3-40B (AWAI6)
MR-J3-60B 2 (AWG14) 195 y AWGIA
MR-J3-70B (AWG16) ( ) . -
MR-J3-100B
2 (AWG14)
MR-J3-200B
MR-J3-350B | 3,5 (AWG12) 3,5 (AWG12)
MR-J3-500B | 5,5(AWG10): 55(AWG10): | 5 (awG14): g
a 1,25 a
Ta AWG16) : h :
MR-J3-700B | g awas): b ( ) 8 (AWGS) : b | 3S(AWGT2): 2(AWG14) @ | Aw1('52156) ®
MR-J3-11KB | 14 (AWGS): ¢ 22 (AWG4):d | 5 5(AWG10):
MR-J3-15KB | 22 (AWG4): d 1,25 30 (AWG2) : e j 1,25 1,25
(AWG16) : g (AWG16) 2 (AWG14) (AWG16)
MR-J3-22KB | 50(AWG1/0): 60(AWG2/0): | 5,5(AWG10):
f f K
MR-J3-60B4 1 25
MR-J3-100B4 | 2 (AWG14) ( AWa 6 (AWG16) 2 (AWG14)
MR-J3-200B4 2 (AWG14) — —
MR-J3-350B4 | 2 (AWG14):g 2 (AWG14): g
MR-J3-500B4 1,25 ,
55(AWG10): | (AWG16):h | 55(AWG10): | 2(AWGT4):g
MR-J3-700B4 a a WG O s o
MR-J3-11KB4 | g (awGe) | 8 (AWGS) - | 3,5(AV}/G12):
MR-J3-15KB4 . 1,25 | 5,5(AWG10): 1,25
14(AWGE)1c | (awG18):g | 22(AWG4):d j 2 (AWG14) (AWa16)

MR-J3-22KB4 14 (AWGS) :
m

22 (AWG4) : n 5,5(AV¥G10):

® Pour les servomoteurs avec refroidissement par ventilateur
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Raccordement du servoamplificateur Raccordement

3.1.2 Répartiteurs pour I'alimentation et le circuit de régulation
Raccordement
Servoamplificateurs Tension d'alimentation /
Résistance de freinage / Unité de freinage Contacteur neutrs PE
CNPHf © o
E oo = CNP1 CNP2 CNP3
Jo o= bl
enez 05 D@ ’ L
el o= L2
MR-J3-10B . UE ﬁ 2 L
a onp3 il8 ofle s 1
MR-J3-100B oD @ N ®
o ofle] P4
j P2
Contacteur neLl]t—ré_‘PE
5001295C S001296C 5001297C
&)
CNP1 CNP1 CNP2 CNP3
CNP2
MR-J3-60B4
MR-J3-100B4 CNP3 D
-
Contacteur neutre PE
5001493C 001494C 5001300C
L
oNPi | vl CNP1 CNP3
] L1
1 L2
MR-J3-200B CNP3 Ls
MR-J3-350B N @
CNP2 | L
P4
i | P
iy —
P [
Contacti tre PE
o e 0012980 5001299C 5001300C
f CNP1 CNP2 CNP3
CNP1|H
CNP2
MR-J3-200B4 :
CNP3|'" &l
Contacteur neutre PE
5001495C 5001494C 5001300C

Tab. 3-2: Bornes de raccordement du servoamplificateur (1)
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Raccordement
Servoamplificateurs Tension d'alimentation /
Résistance de freinage / Unité de freinage | COntacteur neutre PE
MR-J3-350B4
MR-J3-500B
MR-J3-500B4
TE2
R TE! Vis de fixati le cabl
Ixation r
| L1 | L2 | Ls | P | c | U | \ | w | d<IesIae;ésii},taoncr&i.oiﬁteerznct:l °
de freinage lors de sa non
utilisation.
neutre & PE TE2
S001301C Los
C] )
29D O]
TE3 L~
] : [~ e ] ] ¢
MR-J3-700B
MR-J3-700B4
neutre & PE
S001304C 5001302C S001303C
ol ° o o
g
[ I
MR-J3-11KB
a L
MR-J3-22KB L1 L2 L3 |LuLzr| U Vv w
(o) Vfl— :_q
MR-J3-11KB4 PPPICINID|®]®
a
MR-J3-22KB4 ‘ l |
Contacteur neutre PE
TE |Conducteur
neutre PE
S001496C 5001492C

Tab. 3-3: Bornes de raccordement du servoamplificateur (2)
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Raccordement

Apercu des raccordements de puissance

Désignati
on

Signal

Description

L1

L3

Alimentation en
tension

La tension d'alimentation est fournie via L1. L2 et L3. Si une tension d'alimentation
monophasée de 200 a 230 V CA est utilisée, seules les bornes L1 et L2 sont
raccordées. La borne L3 reste ouverte.

MR-J3-
10B 4 70B

MR-J3-
100B a
22KB

Servoamplificateurs

Alimentation en courant

triph., 200-230 V, 50/60 Hz L1,L2,L3

monoph., 200-230 V, 50/60 Hz L1, L2

Servoamplificateurs MR-J3-60B4 &

. . 22KB4
Alimentation en courant

triph., 380-480 V, 50/60 Hz L1,L2,L3

P1
P2

Inducteur du circuit
intermédiaire CC

MR-J3-700B ou inférieur/ MR-J3-700B4 ou inférieur

Les bornes P1-P2 sont pontées a la sortie d'usine.

Si vous voulez utiliser la bobine facultative pour le circuit intermédiaire, vous devez
retirer le pontage. Raccordez la bobine (en option) du circuit intermédiaire aux
bornes P1-P2.

MR-J3-11KB a MR-J3-22KB/ MR-J3-11KB4 a MR-J3-22KB4

MR-J3-11KB a MR-J3-22KB/ MR-J3-11KB4 a MR-J3-22KB4 n'ont pas de borne
P2.

Les bornes P1-P sont pontées a la sortie d'usine. Si vous voulez utiliser la bobine
facultative pour le circuit intermédiaire, vous devez retirer le pontage. Raccordez la
bobine (en option) du circuit intermédiaire aux bornes P1-P.

O0OT

Résistance de
freinage facultative/
unité de freinage

MR-J3-350B ou inférieur/ MR-J3-200B4 ou inférieur

Les bornes P(+)-D sont pontées a la sortie d'usine.

Si vous voulez utiliser la résistance de freinage facultative, vous devez retirez le
pontage. Raccordez la résistance de freinage (en option) aux bornes P(+)-D.
MR-J3-350B4/ MR-J3-500B/ MR-J3-500B4/ MR-J3-700B/ MR-J3-700B4
MR-J3-350B4/ MR-J3-500B/ MR-J3-500B4/ MR-J3-700B/ MR-J3-700B4 n'ont pas
de borne D.

Avant de raccorder la résistance optionnelle de freinage ou l'unité de freinage, le
résistance de freinage interne doit étre débranchée des bornes P(+)-C.
Raccordez la résistance de freinage (en option) aux bornes P(+)-C.

MR-J3-11KB a MR-J3-22KB/ MR-J3-11KB4 a MR-J3-22KB4

MR-J3-11KB a MR-J3-22KB/ MR-J3-11KB4 a MR-J3-22KB4 n'ont pas de borne D.
Raccordez la résistance de freinage (en option) ou I'unité de freinage (en option)
aux bornes P-C.

L11
L21

Alimentation en
tension de
commande

La tension d'alimentation est fournie via L11 et L21.
L11 doit étre raccordé sur la méme phase que L1, et L21 sur la méme phase que L2.

Servoamplificateurs| MR-J3- MR-J3-
10B a 60B4 a

Alimentation en courant 22KB 22KB4

monoph., 200-230 V, 50/60 Hz L11, L21

L11, L21

monoph., 380-480 V, 50/60 Hz

sS<cC

Sortie du
servomoteur

Raccordez ici les bornes d'alimentation en tension U, V, W du servomoteur.

Unité de freinage
optionnelle

Raccordez I'unité de freinage (en option) aux bornes P et N.
Les servoamplificateurs MR-J3-350B ou inférieurs/ MR-J3-350B4 ou inférieurs ne
permettent pas de raccorder une unité de freinage.

PE

Conducteur neutre

Raccordez ici le conducteur neutre du servomoteur et la borne de mise a la terre
de l'armoire de distribution.

Tab. 3-4: Apercu des signaux
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3.13 Cables de signalisation

La vue de face représentée ici correspond a celle du servoamplificateur MR-J3-20B. Les
représentations et I'affectation des bornes des autres servoamplificateurs sont indiquées dans
le chapitre 12.

Port USB (CN5)
Voir paragraphe 7.1.8

CN3
VOPEN \
Iis oo 2
L‘OD\P‘ZJ 2 LG 12 LG
L2 O ] DI2 DI3
LI|IO O L 3 13
vjoolml, 4 Joocoul 4 |MBR
Py O ‘ 5 MO1 MO2
P2 Ol = ° =
— ||
N © 6 DICOM 16 ALM
; JD LA LAR
(@) s a
ol 01| 5k cable SSONET | | | ———+——1-~
E; S ollle servoamplificateur LB LBR
=] acé
[0l Bk précédent LZ 5 LR 79
v [0 0| |||k = Cable SSCNET I du | | o | 120 | -
wlo allle servoamplificateur ocon EMA
e suivant
CHARGE o
=) %
-
Z
o
— =
oNg / 5

Les cadres des connecteurs CN2 et CN3 sont
reliés en interne avec la borne du neutre (PE)
du servoamplificateur.

TS
AN

=
-H
[MR] — [mD]

Le connecteur du fabricant 3M est
représenté ici. Lors de I'utilisation
d'un autre connecteur, voir
paragraphe 7.1.3.

5001307C

Fig. 3-1 : Connecteur de signaux

NOTE La vue de l'affectation de broches dans la figure 3-1 représente la vue du c6té de la flamme
a brasser.
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Raccordement

Description des interfaces

Raccordement

Désignation

Description

CN1A

Raccordement du cable du bus de I'axe amont

Raccordement de la commande ou du
servoamplificateur amont

CN1B

Raccordement du cable du bus de I'axe aval

Raccordement du servoamplificateur aval ou du
cache

CN2

Raccordement du codeur

Raccordement du codeur du servomoteur

CN4

Raccordement de la batterie

Pour raccorder la batterie (MR-J3BAT) afin de
sauvegarder les données du codeur absolu.
Lorsque vous raccordez la batterie, assurez-
vous que la diode témoin CHARGE est bien
éteinte au bout d'au moins 15 minutes apres la
coupure de la tension d'alimentation du circuit
principal. Lorsque vous remplacez la batterie,
laissez la tension de commande raccordée et
ne coupez que l'alimentation du circuit de
charge. Dans le cas contraire, toutes les
données du positionnement par valeur absolue
seront perdues.

CN5

Raccordement pour la communication

Raccordement d'un ordinateur

Tab. 3-5: Description des interfaces CN1A, CN1B, CN2, CN4 et CN5

Signaux d'entrée

Signal Symbole b':;g:e Description E/S (I/O)
Déconnectez le signal EM1 afin d'arréter le
servomoteur lors d'un arrét d'urgence. Le moteur
est arrété et le freinage a résistance
PR est activé. Activez le signal EM1 lors d'un arrét
Q)ZQEZ D'URGENCE EM1 CN3-20 |d'urgence afin de réinitialiser 'ARRET DI-1
D'URGENCE.
Si le paramétre PA04 est réglé sur "L, il est
possible de régler en interne "ON automatique"
(toujours en marche).
— DI1 CN3-2 |Les parametres de commande DI1, DI2 et DI3 DI-1
— permettent d'affecter les opérandes. Le manuel de
Di2 CN3-12 commande décrit les opérandes qui peuvent étre DI
affectées. Les opérantes suivantes peuvent étre
affectées pour Q172HCPU, Q173HCPU et
_ QD75MH :
DI3 CN3-19 DI1 : interrupteur de fin de course supérieur (FLS) DI-1
DI2 : interrupteur de fin de course inférieur (RLS)
DI3 : Interrupteur de proximité (DOG)

Tab. 3-6: Signaux d'entrée
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Raccordement du servoamplificateur

Signaux de sortie

N° de

lond broche

Symbole

Description

E/S (I/O)

Alarme ALM CN3-15

ALM est désactivé lorsque l'alimentation est mise
hors tension ou lorsqu'une protection se
déclenche afin de couper le circuit de base. Si
aucune autre alarme ne survient, le signal ALM
s'active au bout de 2,5 secs aprés la remise en
tension de I'alimentation.

DO-1

Mise en marche
automatique du frein
d'arrét

MBR CN3-13

La temporisation du frein d'arrét
électromagnétique doit étre réglée dans le
parametre PC02 afin de pouvoir utiliser ce signal.
Le signal MBR est désactivé lorsque la SERVO
est arrétée ou lors de I'apparition d'une alarme.

DO-1

En position
(positionnement
terminé)

INP CN3-9

S'ily a une erreur de réglage par rapport a la zone
configurée pour "En position", le signal INP est
activé. Le paramétre PA10 permet de modifier la
valeur pour "En position". Si vous entrez une
valeur élevée pour le paramétre PA10, le signal
INP s'active dés une vitesse réduite.

INP passe sur ON, lorsque la servo est sur ON.
Vous ne pouvez pas utiliser ce signal en mode de
régulation de la vitesse.

DO-1

Prét RD —

Les paramétres PD07 a PD09 doivent étre réglés
afin de pouvoir utiliser ce signal.

Le signal RD passe sur ON, lorsque le
servoamplificateur est en marche et prét a
fonctionner.

DO-1

Blocage du pont de

résistance bB -

Les paramétres PD07 a PD09 doivent étre réglés
afin de pouvoir utiliser ce signal.

Le signal DD passe sur ON, lorsque le pont des
résistances fonctionne.

DO-1

Vitesse atteinte SA —

Les paramétres PD07 a PD09 doivent étre réglés
afin de pouvoir utiliser ce signal.

A I'état servo OFF, SA est également sur OFF.
Lorsque la vitesse du servomoteur s'approche de
celle configurée, SA passe sur ON. Si la vitesse
réglée est de 20 tr/min ou inférieure, SA reste
toujours activé.

Vous ne pouvez pas utiliser ce signal en mode de
régulation de la position.

DO-1

Limitation du couple TLC —

Les paramétres PD07 & PD09 doivent étre réglés
afin de pouvoir utiliser ce signal.

Lorsque que le couple configuré dans la .

commande est atteint, le signal TLC est activé. A
I'état servo OFF, TLC est également sur OFF.

DO-1

Tab. 3-7: Signaux de sortie (1)
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Raccordement du servoamplificateur Raccordement

Signal Symbole b':;:rfe Description E/S (1/0)

Les paramétres PD07 a PD09 doivent étre réglés
afin de pouvoir utiliser ce signal.

A |'état servo OFF, ZSP est également sur OFF.
Le signal ZSP passe sur ON, lorsque la vitesse du
moteur est de 50 tr/min ou inférieure.

La vitesse d'arrét peut étre modifiée a l'aide du
parameétre PCO7.

Exemple :

ZSP est de 50 tr/min

OFF pour
Rotation 70t/min Aot oo Hystérésis
avant ON pour " 20 tr/min
50 tr/min RS /\ Paramétre
[ PC07
Vitesse du ; v
servomoteur 0 17min T R
[ Parametre
. AprA ON pour . PCo7
Vitesse d'arrét ZSP — Rotation | 50 tr/min ' X . Hystérésis DO-1
arriere OFF pour - -+ ——-——-1-————— - — - ¥20 tr/min
-70tr/min | | . (4]
[ |

ON
OFF

ZPS est activé @), lorsque le servomoteur a ralenti

a 50 tr/min, puis est de nouveau désactivé, @,

lorsque le moteur accélére de nouveau a 70 tr/

min.

ZPS est activé @, lorsque le servomoteur a de

nouveau ralenti & 50 tr/min, puis est désactivé @,

lorsque le moteur a atteint 70 tr/min.

La plage entre le niveau d'activation et celui de

désactivation du signal ZPS est appelée

hystérésis.

La plage de I'hystérésis des servoamplificateurs

de la série MR-J3-B est de 20 tr/min.

Les paramétres PD07 a PD09 doivent étre réglés
afin de pouvoir utiliser ce signal.

. Lorsqu'un avertissement survient, le signal WING
Avertissement WNG - est activé. S'il n'y a pas d'avertissement, le signal DO-1
WING est désactivé au bout d'1,5 secs apres la

remise en tension de l'alimentation.

Les paramétres PD07 a PD09 doivent étre réglés
afin de pouvoir utiliser ce signal.

Le signal BWNG passe sur ON, lors d'un
avertissement concernant la rupture du céble de
BWNG — la batterie (92) ou lors d'un avertissement DO-1
concernant la batterie (9F).

S'il n'y a pas d'avertissement, le signal BWING est
désactivé au bout d'1,5 secs apres la remise en
tension de I'alimentation.

Les paramétres PD07 & PD09 doivent étre réglés
I ) afin de pouvoir utiliser ce signal.
Amplification variable CDPS - Le signal CDPS est activé dans le cas d'une DO-1

amplification variable.

Les paramétres PD07 a PD09 doivent étre réglés
afin de pouvoir utiliser ce signal.

Le signal ABSV passe sur ON, lorsque les

ABSV — données du positionnement par valeur absolue DO-1
sont supprimées.

Vous ne pouvez pas utiliser ce signal en mode de
régulation de la position.

Avertissement de la
batterie

Suppression de la
position absolue

Tab. 3-7: Signaux de sortie (2)
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Raccordement du servoamplificateur

N° de

Signal Symbole | g % |Description
Codeur impulsion A LA CN3-6 Le nombre des impulsions de sorties par rotation du
(sorties différentielles) servomoteur est défini par le paramétre PA15. Lors de la
LAR CN3-16  |rotation avant du servomoteur, l'impulsion phase B suit
l'impulsion phase A de 77/2. La relation entre le sens de rotation
. . LB CN3-7 et la différence des impulsions A et B peut étre modifiée a I'aide
Codtgur m?ylsm;p IIIB du parametre PC03. La définition des impulsions de sortie ainsi
(sorties différentielles) LBR CN3-17 |que le rapport Teiler sont réglables.
(voir aussi tableau 4-14, PA15)
Le signal du point initial du codeur est transmis. Une impulsion
par rotation du servomoteur est transmise. Le signal est activé
Codeur impulsion Z Lz CN3-8 lorsque la position initiale a été atteinte.
(sorties différentielles) La durée minimale de I'impulsion est de 400 ps.
LZR CN3-18
Utilisez cette impulsion afin de retourner a la position de
référence puis réglez la vitesse lente a 100 tr/min ou inférieure.
. . Les données saisies dans le parameétre PC09 pour le signal
i%r:i?ei??bgque du MO CN3-4 CH1 sont transmises analogiquement via MO1-LG.
(résolution 10 bits)
Sortie analogique du Les données saisies dans le parametre PC10 pour le signal
moniteur 2 99 MO2 CN3-14 |CH2 sont transmises analogiquement via MO1-LG.
(résolution 10 bits)
Tab. 3-7: Signaux de sortie (3)
Tension d'alimentation
Signal Symbole b':;g:e Description
Entrée 24 V CC (150 mA) de l'interface d'entrée.
La consommation dépend du nombre d'E/S
Alimentation en courant DICOM CN3-5 |utilisées.
des entrées numériques CN3-10 |Raccordez le pdle Plus du bloc secteur de 24 V CC
+24V CC +£10 %
Les broches sont pontées en interne.
. ex Raccordez le p6le Moins du bloc secteur de 24 V CC.
Zr?;pé:se référence des DOCOM CN3-5 Point de référence commun pour les entrées numériques
nUM&raues comme par ex. EM1. Les broches sont pontées en interne et
q séparées galvaniquement de la borne LG.
Sgllﬂ'tlgz :ieé(re];eur;ce LG CN3-1 |Point de référence pour les sorties analogiques MO1 et M02
numériques du moniteur CN3-11 |Les broches sont pontées en interne.
Blindage SD ?;r Raccordez ici le blindage des cébles de signalisation.

Tab. 3-8: Tension d'alimentation
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3.2 Interfaces

Vous trouverez ci-dessous la description du raccordement des périphériques externes aux
interfaces décrites sous paragraphe 3.1.3.

3.2.1 Cablage interne
Arrét
d'urgence CN3 CN3
env. 5,6 kQ
—O~0— EM1 | 20 —1 |[=:J| 10 |picom
I
0 o |2 A 13 MBR—l—‘m—-
| | ! ®
® ®<+ | b2} A I T PN N
< | env. 5,6 kQ
50— DI3 | 19 —D—@— Vi 15 [ALM
24V CC
¢—— —bicom | 5
pocoM| 3
v
I Séparation R
galvanique
CN3
6 | LA —
JC 16 | LAR ——
Pilotes de sortie
>4 7| LB différentiels
{ 17 | LBR —— (=35 mA)
8 | Lz —
| B TR —
CN3 Moniteur analogique
ool - Ii1OVCC
o 1 e |—
ool . Ii1OVCC
1| L6 ——
Servomoteur
CN2 7 "Codeur 1
7 [mD ¢ !
8 [MDR} !
3 [ MR !
4 |[MRR}— !
2 | L6 br—— !
V @-) E
S 9

5001323C

Fig. 3-2 : Céblage interne

D Le réglage de la commande héte permet d'affecter les signaux a ces broches. Reportez-
vous au manuel de la commande héte.

@ Vous ne pouvez pas utiliser ce signal en mode de régulation de la vitesse.

@ Utilisation de linterface d'E/S en logique négative. Lors de l'utilisation de la logique
positive, voir paragraphe 3.2.3.
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3.2.2 Description des interfaces

Interface d'entrée numérique DI-1

Le signal est transmis via un relais ou un transistor Open Collector.
Voir aussi paragraphe 3.2.3.

Servoamplificateurs

Pour le transistor
<« EMA1
env. 5 mA «— etc. 2:6Kk0
G |
! -
TR Interrupteur Gaxx
" DICOM
di
Veegs =10V 24V CC,=10%
ICEO =100 pA 150 mA

5001308C

Fig. 3-3 : Interface d'entrée numérique DI-1

Interface de sortie numérique DO-1

Cette interface permet par ex. de commander une diode de contrble, un relais ou un
optocoupleur. Prévoyez une charge inductive pour une diode (D) et une résistance a courant
transitoire (R) pour une lampe (courant admissible : 40 mA, créte du courant transitoire :
100 mA, tension dissipée via la sortie du servoamplificateur par rapport a DOCOM : 2,6 V).
Voir aussi paragraphe 3.2.3.

Si la diode est mal
polarisée, le
servoamplificateur peut
étre endommage !

Servoamplificateurs

L ALM
" l'i A ) «— O
]ﬂ A Charge
>—DOCOM |

H
24V CC,£10 %
150 mA

S5001309C

Fig. 3-4 : Interface de sortie numérique DO-1

ATTENTION :
Lors du raccordement de la charge inductive, assurez-vous de la bonne polarité du
self D. Une polarité incorrecte de la diode peut détruire le servoamplificateur.
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Raccordement

Sortie émulée du codeur

@® Sorties différentielles
Courant de sortie maxi : 35 mA

Servoamplificateurs Servoamplificateurs
AMZGIBISSbZI ou LA Optocoupleur
S semblable (LB, LZ) ----- 100 Q  plus rapide

| S

A

D

D 1500[1]

LAR | LAR -
(LBR, LZR } (LBR, LZR)
I T - I
SD SD
5001431C
Fig. 3-5 : Interface
Sens anti-horaire
du servomoteur
LA
LAR La séquence T est définie a 'aide des
parameétres PA15 et PC13.
LB |
LR _ [ LI LI L
ZE
Lz
LZR
=400 psecs
5001310C

Fig. 3-6 : Evolution dans le temps des signaux de sortie

Sortie analogique

Servoamplificateurs

—

MO1
(MO2)
Tension de sortie +10 V
1 mA maxi
LG Résolution maxi du courant de sortie : 10 bits

S001311C

Fig. 3-7 : Sortie analogique
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Interfaces

3.2.3

Interfaces E/S a logique positive

Ces servoamplificateurs permettent d'utiliser toutes les interfaces d'E/S en tant que source de

courant/tension.

Interface d'entrée numérique DI-1

Servoamplificateurs

env.5,6 kQ

\rl nterrupteur
|1
T

b,

DICOM

(

||
%

| C
env. 5 mA 24V CC,=10 %

Vegs = 1,0V 150 mA

Iceo < 100 pA

5001312C

Fig. 3-8 : Interface d'entrée numérique DI-1

Interface de sortie numérique DO-1

Chute de tension via la sortie du servoamplificateur par rapport a DOCOM : 2,6 V

Servoamplificateurs

ALM
etc. ) —> N\

C

Charge
DOCOM | I

b, L

150 mA

24V CC,x10 %

Si la diode est mal
polarisée, le
servoamplificateur peut
étre endommagé !

S8001313C

Fig. 3-9 :

Interface de sortie numérique DO-1

ATTENTION :

Lors du raccordement de la charge inductive, assurez-vous de la bonne polarité du
self D. Une polarité incorrecte de la diode peut détruire le servoamplificateur.
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3.2.4 Cable de l'interface SSCNET Il

ATTENTION :

Ne regardez jamais en direction de la lumiére provenant des raccordements CN1A et
CN1B ni dans Il'extrémité ouverte du cable SSCNET-lll. La lumiére émise se
conforme a la norme CEI 60825-1 de la classe laser 1 (class 1) et peut entrainer
des lésions aux yeux si vous regardez directement en sa direction.

Le cable SSCNET lll est branché au connecteur CN1A soit depuis la commande hdte ou depuis
le servoamplificateur amont.Le cable SSCNET IIl branché au connecteur CN1B part vers le
servoamplificateur aval. Le raccordement CN1B du dernier servoamplificateur est recouvert par

un cache.
Servoamplificateur Servoamplificateur Servoamplificateur
de l'axe 1 de l'axe 2 du dernier axe
8D
Commande 2 . 2 ) o
Cable SSCNET Il Cable SSCNET Il | | Cable SSCNET Il | |3z
) s p =2l
HOTE 5 Al RAR
] Prm— 50 CN1A Bl enta H_;ﬂD CN1A
J > of )| 1 S@ — (0}
=) | CN1B =] CN1B °[5]| CN1B
- -
3 [3 £
BI®)] ML CIC
® Cache
5001314C
Fig. 3-10 : Cablage du bus optique SSCNET Il
NOTE Les raccordements CN1A et CN1B sont protégés par un cache de la poussiére et des

influences mécaniques. Pour cette raison, vous ne devez retirer le cache que lorsque que
vous avez raccordé le cable SSCNET Ill. Une fois le cdble SSCNET lII retiré, vous devez
immédiatement replacer le cache.

Conservez toujours les caches des raccordements CN1A et CN1B, ainsi que les manchons
fourrure des extrémités du cable SSCNET lll a I'abri de la poussiére et dans un sachet en
plastique fermé.

Lors du remplacement du servoamplificateur défectueux, protégez les raccordements CN1A
et CN1B par des caches afin d'éviter d'endommager linterface optique lors de la
manipulation du servoamplificateur.

Les extrémités du cable SSCNET ouvertes (par ex. aprés le démontage d'un
servoamplificateur défectueux) doivent étre protégées par des manchons fourrure.

MELSERVO J3-B 3-15



Raccordement Interfaces

Branchement du cable SSCNET Il
— Retirez les manchons fourrure placés aux extrémités du cable SSCNET.
— Retirez les caches des raccordements CN1A et CN1B du servoamplificateur.

— Prenez la poignée du connecteur a l'extrémité du cable SSCNET Il puis enfoncez-la dans
le raccordement CN1A ou CN1B du servomoteur jusqu'a ce qu'elle s'enclenche.

Si le conducteur optique du connecteur SSCNET III est sale, nettoyez-le avec un chiffon
humide non filandreux. Des saletés sur le connecteur SSCNET Il entrainent une mauvaise
transmission optique provoquant un fonctionnement incorrect. Pour le nettoyage du céble
SSCNET lll, n'utilisez jamais de dissolvants.

Poignée du connecteur
du cable SSCNET Il

8001315C

Fig. 3-11 : Branchement et débranchement du cable SSCNET III

Débranchement du cable SSCNET il

— Retirez le connecteur du raccordement CN1A ou CN1B du servoamplificateur en
attrapant la poignée afin de retirer le connecteur.

— Replacez le cache du raccordement CN1A ou CN1B du servoamplificateur.

— Enfoncez le manchon fourrure sur I'extrémité ouverte du cable SSCNET III.
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3.3 Servomoteur

3.3.1 Raccordement du servomoteur

ATTENTION :

@ Assurez-vous de la bonne mise a la terre du servomoteur et du servoamplificateur.
Afin d'éviter toute électrocution, vous devez toujours relier la borne de mise a la
terre (PE) du servoamplificateur (signalée par - ) a la borne de mise a la terre du
coffret de commande.

® Raccordez le cable du servoamplificateur et du servomoteur dans la borne
correspondante avec la phase correspondante (U, V, W). Sinon le servomoteur ne
fonctionnera pas correctement.

® Ne raccordez pas le servomoteur directement a une source de courant alternatif.
Dans le cas contraire, cela peut causer un mauvais fonctionnement et des
dommages.

(@ Raccordez les servomoteurs via le connecteur d'énergie correspondant.

(@ Pour la mise a la terre, raccordez le cable de mise a la terre du servomoteur a la borne
neutre du servoamplificateur. Vous devez mettre en méme temps le servoamplificateur a la
terre via la prise de terre de I'armoire de distribution. Voir figure 3-12.

® Lors de I'utilisation d'un servomoteur avec un frein d'arrét, vous devez raccorder une source
de tension externe de 24 V CC.

Armoire de distribution

Servo-
amplificateurs Servomoteur
]
(e]e)o)
Bornes PE

S000557C

Fig. 3-12 : Raccordement du conducteur neutre
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Raccordement Servomoteur

3.3.2 Raccordement du moteur

Servomoteurs HF-MP et HF-KP

] | h
g

1[d

— | U
oI ‘?—U—’

Raccordement du Raccordement du Raccordement de la
codeur frein puissance
5001316mC

Fig. 3-13 : Servomoteurs des séries HF-MP et HF-KP

| 1 LI ]
e
[7IMOR| [8]MD|
6]P5G ] I
[4]MRR
u BAT
Raccordement du codeur Raccordement du frein © Raccordement de la
Broche | Signal | Broche | Signal Couleur puissance
i i . uleu
Broche | Signal du cable . Couleur
1 — 6 P5G Broche Signal =
1 B1 — du cable
2 BAT 7 MDR ;| Conducteur | Very
3 P5 8 MD 2 B2 —_ neutre jaune
4 MRR 9 SHD 2 u Rouge
5 MR — — 3 \ Blanc
w noir
Vues sur les broches de raccordement
5001382C, S001317¢C, S001317aC

Fig. 3-14 : Raccordements de la tension d'alimentation, du codeur et du frein d'arrét
Servomoteurs des séries HF-MP et HF-KP

® Les moteurs avec frein électromagnétique nécessitent de raccorder une tension
d'alimentation de 24 V CC. La polarité ne joue aucun rdle.
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Servomoteurs de la série HF-SP

I
1
I

2! a
ul
=t J
Raccordement du Raccordement du Raccordement de la
codeur frein puissance

5001318mC

Fig. 3-15 : Servomoteurs de la série HF-SP

Servomoteurs de la série HC-RP

=

Raccordement du Raccordement de la
codeur puissance @

5001320mC

Fig. 3-16 : Servomoteurs de la série HC-RP

() Raccordement du frein avec le raccordement de la puissance

Servomoteurs de la série HA-LP

Raccordement du Bornier Raccordement du frein

codeur l \

K= 9 A
i — ;
T
! 1 =

5001451mC

Fig. 3-17 : Servomoteurs de la série HA-LP

MELSERVO J3-B 3-19



Raccordement

Servomoteur

HA-LP11K(4)(B)

HA-LP15K(4)(B)

Dans le bornier

MS3102A10SL-4P

Raccordements
Servomoteur Racc;:lti:l:snaizr;;de = Codeur Frein d'arrét
HF-SP52(4)(B)
HF-SP102(4)(B) MS3102A18-10P
HF-SP152(4)(B)
HF-SP202(4)(B) cngg}gzp
HF-SP352(4)(B) MS3102A22-22P
HF-SP502(4)(B)
HF-SP702(4)(B) CE05-2A32-17PD-B
HC-RP103 (B) CM(BOE')?(;OP
HC-RP153 (B) CE05-2A32-23PD-B
HC-RP203 (B) cfnnnS:cTebtl? S'ZEZrlgie
HC-RP353 (B)
CE05-2A24-10PD-B
HC-RP503 (B)
)
)
)

HA-LP22K(4)(B)

Tab. 3-9: Interfaces de la tension d'alimentation, du codeur et du frein d'arrét
NOTE Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un
frein d'arrét électromagnétique. Les moteurs sans frein d'arrét électromagnétique ne sont
pas dotés du raccordement de "Frein d'arrét".
ool 0° e (®®
Codeur Raccordement Raccordement Raccordement
CM10-R10P de l'alimentation de I'alimentation de I'alimentation
- MS3102A18-10P CE05-2A22-23PD-B CE05-2A24-10PD-B
Br. | Signal MS3102A22-22P - -
1 MR CE05-2A32-17PD-B Br. Signal Br. Signal
2 MRR Br. Signal A U A U
3 — A U B % B %
4 | BAT B v c w C w
Conducteur Conducteur
5 LG ¢ w D neutre D neutre
6 — Conducteur
D neutre E — E B1®
7 - F — F B2®
8 P5 G B1O G —
9 - H B2®
10 | SHD
Vues sur les broches de raccordement
5001319C
Fig. 3-18 : Raccordements de la tension d'alimentation, du codeur et du frein d'arrét
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Servomoteur

Raccordement
® o [ ® @]
Frein d'arrét Frein d'arrét
CM10-R2P MS3102A10SL-4P
Br. | Signal Br. Signal
1 B1® A B1Q®
Vues sur les broches de 0} o)
raccordement 2 B2 B B2
S001497C
Fig. 3-19 : Raccordements du frein d'arrét

® Les moteurs avec frein électromagnétique nécessitent de raccorder une tension
d'alimentation de 24 V CC afin de désenclencher le frein. La polarité ne joue aucun role.

¢ & Bornier
Bornier d de la sonde de
Sorer o2 A (OHS1, OHS2)
I'alimentation en &
tension &
U, V, W)
= ll'\ Bornier du ventilateur
Borne de mise e @@@ P & de refroidissement
3 la terre ! (BU, BV)
- — N 7 <
\(l/
Oy @
@ Raccordement
A @ @L @ du codeur
797;,,;,,,,,,,,:® (CM10-R10P)
5001452mC
Fig. 3-20 : Bornier des moteurs HA-LP11K2(4)(B)
& 4
alelelcls
) v i OHST OHS2)
R e ,
Bornier du ventilateur Bornier c{e la sonde
de refroidissement de température
(BU, BV) (OHS1, OHS2)
Bornier de
I'alimentation en
tension
Raccordement
(L. V. W) du codeur
(CM10-R10P)
Bornes de mise a la terre
5001453mC

Fig. 3-21 : Bornier des moteurs HA-LP15K2(4)(B) et HA-LP22K2(4)(B)
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Raccordement Mise a la terre

3.4 Mise a la terre

DANGER :
@ Assurez-vous de la bonne mise a la terre du servomoteur et du servoamplificateur.

@ Afin d'éviter toute électrocution, vous devez toujours relier la borne de mise a la
terre (PE) du servoamplificateur (signalée par - ) a la borne de mise a la terre du
coffret de commande.

Armoire de distribution

Servoamplificateurs Servomoteur

(@

\

Mettez
a la terre

NFB
Alimentation 5 | o—|
en
tension —o | o—
200-230 V
50 Hz —0 0

Filtre réseau
/7
o

Commande
du
servosystéme

Contacteur neutre
PE

8001324C

Fig. 3-22 : Mise a la terre
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3.5 Alimentation en courant

DANGER :

Si le servoamplificateur est défectueux, la tension d'alimentation du
servoamplificateur est immédiatement coupée.
Utilisez le signal ALARM (ALM), afin de couper la tension d’'alimentation dans le circuit
de charge (L1, L2, (L3)).

NOTE Ne coupez pas la tension d'alimentation du circuit de commande (L11, L12) méme lors de
l'apparition d'une alarme. Lorsque le circuit de commande est coupé, la transmission de
données via le bus optique SSCNET Il ne fonctionne plus. Le servoamplificateur du poste

suivant affiche "AA" puis coupe le circuit principal. Le freinage dynamique du moteur est
ainsi stoppé.

Vous devez cabler comme indiqué ci-dessous. Dés qu'une alarme survient, la tension de
service et le signal "Servo ON" doivent étre désactivés.
La fonction d'arrét d'urgence doit fonctionner pour le servoamplificateur et pour la commande.

Prévoyez toujours un disjoncteur (NBF) pour I'alimentation du servoamplificateur.
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Alimentation en courant

3.5.1 Exemple de raccordement
Raccordement du servoamplificateur
Les exemples de raccordements de I'alimentation mono et triphasée sont représentés ci-
dessous. Les circuits de commande numérique nécessitent une logique négative pour la
signalisation (NPN).
ARRET
D'URGENGE  ARRET
Alarme ® commande D'URGENCE OFF ON
RA1 RA2 L
6 6o o—alo—alo +—+—(MC)
NFB ’ Servomoteur
Alimentation
en tension <i0
200 2230 V P U | 2 kMoteur
monophasée
\' 3
W | 4
o1
Cable du codeur ® Codeur
. CN3
ARRET — -
. D'URGENCE —
L Alarme @~ @
/
5001325C
Fig. 3-23 : Raccordement monophasé du servoamplificateur MR-J3-10B a MR-J3-70B
® Connectez toujours les bornes P1 et P2 (par défaut). Les bornes permettent de raccorder
une bobine du circuit intermédiaire.
@ Connectez toujours les bornes P et D (par défaut). Voir paragraphe 7.1.1, si vous utilisez
un systéeme de freinage optionnel.
® Utilisez le cable recommandé pour le codeur. Pour la sélection du céble, reportez-vous au
paragraphe 7.1.2.
® sj vous désactivez la sortie d'alarme (ALM) en modifiant les parameétres, vous devez
compléter le circuit d'alimentation de maniére a ce que le contacteur de puissance (MC)
soit désactivé avec la commande lors de I'apparition d'une alarme.
® ytilisation de linterface d'E/S en logique négative. Lors de l'utilisation de la logique
positive, voir paragraphe 3.2.3.
® voir paragraphe 3.3.
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ARRET X
D'URGENCE ~ ARRET
Alarme @ commande D'URGENCE OFF ON
RA1 RA2
RAALS phaed I
S olo alo e (10—
o—oO I—: CO U
Servoamplificateurs Servomoteur
NFB MC CNP1
Alimentation 1) : o e PR
en tension [l D CNP3|  ®
2004230V ol Lf[ 0 —o L2 | I U o U | 2 RMoteur
triphasée 8 o O Ls | i VE v]s
! ! W QT w | 4
‘ | ol @1
_PE|
ooy
cN2|Cable du codeur® Codeur

ARRET EMA1
®~ D'URGENCE
[DOCOM|

Alarme (j> ®

S5001326C

Fig. 3-24 : Raccordement triphasé du servoamplificateur MR-J3-10B a MR-J3-70B

® Connectez toujours les bornes P1 et P2 (par défaut). Les bornes permettent de raccorder
une bobine du circuit intermédiaire.

@ Connectez toujours les bornes P et D (par défaut). Voir paragraphe 7.1.1, si vous utilisez
un systéeme de freinage optionnel.

® Utilisez le cable recommandé pour le codeur. Pour la sélection du cable, reportez-vous au
paragraphe 7.1.2.

@ sj vous désactivez la sortie d'alarme (ALM) en modifiant les paramétres, vous devez
compléter le circuit d'alimentation de maniére a ce que le contacteur de puissance (MC)
soit désactivé avec la commande lors de I'apparition d'une alarme.

® Utilisation de linterface d'E/S en logique négative. Lors de l'utilisation de la logique
positive, voir paragraphe 3.2.3.

® voir paragraphe 3.3.
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Alimentation
en tension
200a230V
triphasée

~
I

J
"

.

ARRET i
D'URGENCE ~ ARRET
Alarme @ commande D'URGENCE OFF ON
RA1 RA2
LS e N
o0 o—oloalo o o o (MC)—
LOMCOJ N
Servoamplificateurs Servomoteur
NFB MC
o) [L o —oL -
} Résistance ‘ ®
5|0 f[ o 0 L de freinage U 9~ U | 2 KMoteur
5 O ; interne V O— v | 3
w w | 4
| @) 1
PE |
e
CN2| Cable du codeur® Codeur
P2 [] [] :

CN3 CN3

24V CC

ARRET

LY. .

DOCOI

EMG

]

D'URGENCE

DOCOM DICOM

ALM

Alarme®- ®

5001327C

Fig. 3-25 : Raccordement triphasé des servoamplificateurs MR-J3-500B et MR-J3-700B

® Connectez toujours les bornes P1 et P2 (par défaut). Les bornes permettent de raccorder
une bobine du circuit intermédiaire.

@ voir paragraphe 7.1.1, si vous utilisez un systeme de freinage optionnel.

® Utilisez le cable recommandé pour le codeur. Pour la sélection du céble, reportez-vous au
paragraphe 7.1.2.

® sj vous désactivez la sortie d'alarme (ALM) en modifiant les parameétres, vous devez
compléter le circuit d'alimentation de maniére a ce que le contacteur de puissance (MC)
soit désactivé avec la commande lors de l'apparition d'une alarme.

® ytilisation de linterface d'E/S en logique négative. Lors de l'utilisation de la logique
positive, voir paragraphe 3.2.3.

® voir paragraphe 3.3.
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ARRET .
Commutateur thermique D'URGENCE ARRET
servomoteur Alarme @ commande D'URGENCE OFF ON
RA3 RA1 RA2
o 0 © o O 0 @
e [ ]
0
‘ ‘ Servoamplificateurs Frein Servomoteur

NFB dynamique
Alimentation o) : STo—— 51, du moteur
en tension
2004230V ©
triphasée e o)

Résistance
de freinage

CN2|Cable du codeur® Codeur

[ e | =,

Ventilateur de @ )
refroidissement
Commutateur
thermique
Source de g1 OHS2
tension
24V CC

Bmcs

( A CN3 CN3| 24VCC
E it e I —
LDIURGENCE DOCOM DICOM \
ALM AIarme@J(@

Fig. 3-26 : Raccordement triphasé des servoamplificateurs MR-J3-11KB a MR-J3-22KB

5001498C

® Connectez toujours les bornes P1 et P (par défaut). Les bornes permettent de raccorder
une bobine du circuit intermédiaire.

@ voir paragraphe 7.1.1, si vous utilisez un systéme de freinage optionnel.

® Utilisez le cable recommandé pour le codeur. Pour la sélection du cable, reportez-vous au
paragraphe 7.1.2.
® sj vous désactivez la sortie d'alarme (ALM) en modifiant les parameétres, vous devez

compléter le circuit d'alimentation de maniére a ce que le contacteur de puissance (MC)
soit désactivé avec la commande lors de I'apparition d'une alarme.

® Utilisation de linterface d'E/S en logique négative. Lors de l'utilisation de la logique
positive, voir paragraphe 3.2.3.
® voir paragraphe 3.3.

@ La tension de service pour le ventilateur de refroidissement du HA-LP11K2 est
monophasée. Dans ce cas, n'utilisez pas l'alimentation du servoamplificateur pour le
ventilateur de refroidissement, mais une alimentation électrique séparée.
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ARRET N
Commutateur thermique D'URGENGE ~ ARRET
Servomoteur Alarme ® commande D'URGENCE OFF ON Alimentation en
RA3 RA1 RA1 L tension Ventilateur de
e’ 0 O O O QIO—Q-I-C O O @ refroidissement ©®
LOMCOJ
Transformateur ® @
Servoamplificateurs Frein Servomoteur
NFB [mq\ dynamique
Alimentation 51> STo— &, ~ """ -~ | du moteur
en tension (L
380 2480 V °|° 17 °
triphasé 5 > o
Résistance |
de freinage| ¢ P1 @ _,
| ® PE|.
! 1 @
=L o
! | 1 D |
Sl | QE 1
CN2|Cable du codeur® Codeur
] BU
Ventilateur de @. @)
refroidissement
Commutateur
thermique
Source de  opg OHS2
tension
24V CC
e
- ) CN3 CN3 24V CC
<LD'URGENCE DOCOM DICOM 1
ALM Alarme@J ®
5001499C

Raccordement triphasé des servoamplificateurs MR-J3-11KB4 a MR-J3-22KB4

® Connectez toujours les bornes P1 et P (par défaut). Les bornes permettent de raccorder
une bobine du circuit intermédiaire.

@ voir paragraphe 7.1.1, si vous utilisez un systeme de freinage optionnel.

® Utilisez le cable recommandé pour le codeur. Pour la sélection du cable, reportez-vous au
paragraphe 7.1.2.

@ si vous désactivez la sortie d'alarme (ALM) en modifiant les paramétres, vous devez
compléter le circuit d'alimentation de maniére a ce que le contacteur de puissance (MC)
soit désactivé avec la commande lors de I'apparition d'une alarme.

® ytilisation de linterface d'E/S en logique négative. Lors de l'utilisation de la logique
positive, voir paragraphe 3.2.3.

® voir paragraphe 3.3.

@ n'y a pas de raccordement BW pour les servomoteurs qui fournissent une tension de
service monophasée pour le ventilateur de refroidissement.

Pour le raccordement de la tension d'alimentation du ventilateur de refroidissement, voir
page 3-21.

® Prévoyez un transformateur pour une alimentation de 400 V, lorsque les contacts de commande
du contacteur de puissance (MC) sont dimensionnés pour une tension de commande de 230 V.
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3.5.2

Séquence de mise en marche

Appliguez la tension d'alimentation en utilisant les contacteurs des bornes L1, L2 et L3 ou bien
L1 et L2 pour les raccordements monophasés, comme indiqué ci-dessus. Le branchement doit
impérativement permettre de désactiver le contacteur de puissance (MC) dés qu'une alarme
survient.

L'alimentation du circuit de commande aux bornes L11 et L21 doit s'effectuer avant ou en méme
temps que la mise en tension de l'alimentation principale. Si I'alimentation principale n'est pas
encore mise en tension aux bornes L1, L2 et L3, un message d'erreur correspondant apparait
dans la zone d'affichage. Dés que l'alimentation principale est mise en tension aux bornes L1,
L2 et L3, le message d'erreur disparait et le servoamplificateur fonctionne normalement.

Le signal "Servo ON" peut étre activé au bout de 3 secondes apres la mise en tension de
I'alimentation triphasée.

Diagramme séquentiel

Instruction "Servo ON" acceptée

!

Circuit de charge ON |
et de commande OFF

ON

Circuit principal OFF ‘
Servo ON  ON ‘ ' 95ms 10ms ' ! ‘ ' 95ms
(avant la commande) OFF 4T l—T—

5001328C

Fig. 3-27 : Diagramme séquentiel pour la mise en tension de l'alimentation
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3.5.3 ARRET D'URGENCE

Pour des raisons de sécurité, vous devez toujours installer un interrupteur d'arrét d'urgence qui
coupe le circuit de charge en cas d'arrét d'urgence. Lorsque le contact EM1 est interrompu, le
servomoteur est raccorder a un pont de résistances (frein dynamique du moteur) afin d'étre
arrété le plus vite possible. Le message d'arrét d'urgence (E6) apparait au méme moment dans
la zone d'affichage.

Le circuit d'arrét d'urgence ne doit pas servir en mode normal & mettre en marche ou a arréter
le servomoteur (réduction de la longévité du servoamplificateur).

Servoamplificateurs

( 24V CC
H DICOM
® DOCOM
ARRET
D'URGENCE o EM1

8001329C

Fig. 3-28 : Circuit d'ARRET D'URGENCE

@ Utilisation de linterface d'E/S en logique négative. Lors de I'utilisation de la logique
positive, voir paragraphe 3.2.3.
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Raccordement

3.6

Séquence lors d'un message d'alarme

ATTENTION :

Lors de l'apparition d'une alarme, vous devez d'abord supprimer la cause de I'erreur.
Avant de réinitialiser I'alarme, vous devez vous assurer qu'aucun signal de démarrage

n'est actif afin de garantir une remise en marche sire du servomoteur.

Circuit de charge et ON | Tension OFF f  Tension ON
circuit de commande OFF — 5
ON
Commande IGBT OFF : ,[ A : !
Freinage Actif \ / i
par résistance | actif ! ] [0) - ®
Servo ON ON i QQYL\ ( {i (
(avant la commande) OFF _. \ [ ‘\ h\) l
Alarme ——__Non / Oui \ Non X Oui Non |
Commande RESET ON EREAE x : i
(avant la commande) OFF —
} J ‘250ms J ‘260ms
ALARME Suppression de la cause d'erreur
5000975C
Fig. 3-29 : Séquence lors d'un message d'alarme
® Mode de freinage
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Servomoteur avec frein d'arrét électromagnétique

3.7

Servomoteur avec frein d'arrét électromagnétique

ATTENTION :

Réalisez le circuit du frein d'arrét électromagnétique de maniére a ce que le frein d'arrét
soit activé non pas uniquement par le signal du servoamplificateur mais également
par l'interrupteur d'arrét d'urgence externe.

EM1 RA Servomoteur

Signal d'ARRET D'URGENCE 4T 1

Ce contact est ouvert lorsque le signal

Servo ON est actif, lors d'une alarme O
ou lorsque le signal de freinage est
activé.

\
Frein
d'arrét
électromagnétique

Diagramme de raccordement

Tenez compte des conseils suivants lors de la mise en ceuvre d'un servomoteur avec un frein
d'arrét électromagnétique.

ATTENTION :

Le frein d'arrét électromagnétique est concu uniquement pour la retenue d'une charge
statique, par ex. d'axes de levage verticaux. Le freinage avec le frein d'arrét
électromagnétique et la commutation fréquente de la fonction d'arrét d'urgence méme
juste pendant quelques cycles entraine la destruction du frein d'arrét.

Vérifiez la fonction du frein d'arrét avant de mettre l'installation en service.

@ Alimentez le frein d'arrét électromagnétique via une source externe de tension de 24 V CC.
Utilisez une alimentation électrique externe qui soit adaptée au frein d'arrét
électromagnétique.

(@ Le frein électromagnétique est activé lors de la mise hors tension (24 V CC).
® Activez le signal Servo ON une fois que le servomoteur s'est arrété.
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Servomoteur avec frein d'arrét électromagnétique Raccordement

Frein d'arrét

Servoamplificateurs glectro-  Alarme  ARRET Servomoteur
magnétique servo © D'URGENCE
24V CC R e— B1
- L+ IO o0
DOCOM 1 |
+
DICOM
24V CC|-
MBR RA1
\J
' B2

S5001330C

Fig. 3-30 : Diagramme de raccordement

® Branchez le circuit d'alimentation électrique de maniere a ce que le frein d'arrét
électromagnétique réagisse lors de I'apparition d'une alarme.
Procédure de réglage

Réglez une temporisation (Tb) pour le parametre PC02 qui agit entre la mise en marche du frein
de maintien électromagnétique et la mise en tension du circuit de charge comme illustré dans
la figure 3-31.

Diagramme séquentiel

Marche a vide
Vitesse du (( S -
servomoteur : L
0 tr/min :\Y
L
1
Tb' 1 !}
95 ms | 1

Temporisation du frein d'arrét

, o ®
électromagnétique ~ ON électromagnétique

< >>
Commande IGBT ON :
OFF ;
95 ms

Frein d'arrét | i (

1
1
(MBR) o ® ———
1 I
Servo ON ON I |
(avant la commande) OFF ))

S01331E

Fig. 3-31 : Signal Servo ON (depuis la commande) ON/OFF

O |nactif : A I'état ON, le frein d'arrét est déclenché.
@ Actif : A I'état OFF, le frein d'arrét fonctionne.
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Servomoteur avec frein d'arrét électromagnétique

Frein dynamique du moteur
l Frein dynamique du moteur, frein d'arrét électromagnétique

Vitesse du | Frein d'arrét électromagnétique
servomoteur ! : r Déclencher le frein d'arrét
: | ¥ électromagnétique

10 ms_, [ | ! 210 ms
ON b |
Commande IGBT I I
OFF ! L

| | 210 ms

. | Temporisation du 1

Frein darret  nactif (ON) | frein darret :
électromagnétique (MBR)  Actif (OFF) Glectromagnétique !
|
Signal d'ARRET D'URGENCE ON | '
(avant la commande) ou OFF |

signal externe d'ARRET
D'URGENCE (EM1)

5001332C

Fig. 3-32 : Signal d'arrét d'urgence de la commande ou signal externe d'arrét d'urgence (EM1)
ON/OFF

1— Frein dynamique du moteur
rein dynamique du moteur, frein d'arrét électromagnétique

. F
Vitesse du . Ay 2 o
servomoteur 1 rFreln d'arrét électromagnétique
PR

(10ms)

z--

Commande IGBT

1 Temporisation du

Frein d'arrét  |n5ctif (ON
(ON) I frein d'arrét électromagnétique

électromagnétique
MBR)  Actif (OFF) — — —

non (ON)
Alarme
oui (OFF) _ _ _ __
5000803C
Fig. 3-33 : Apparition d'une alarme
Frein dynamique du moteur
Frein du moteur dynamique,
frein d'arrét électromagnétique
Vitesse du Frein d'arrét électromagnétique
servomoteur ! l_
152 1@
ON 1100 ms :
Commande IGBT I I
OFF | . :
10ms ! !
Frein d'arrét |t (ON) ? - \
électromagnétique ] I | I I
(MBR)  Actif (OFF) i ! ! Temporisation du
ON I I i frein d'arrét électromagnétique @
Alarme I
OFF !
ON |
Circuit de charge —I
et de commande OFF
5000804C

Fig. 3-34 : Circuit de charge et de commande OFF

@ voir la note de pied de page a la page suivante.
@ Voir la note de pied de page a la page suivante.
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Frein dynamique du moteur
I Frein du moteur dynamique,

1_frein d'arrét électromagnétique

Vitesse du (0ms) 5\,
servomoteur ‘ L i Frein d'arrét électromagnétique
| |

Commande IGBT

Frein d'arrét Inactif (ON) ——+ |
électromagnétique 1
(MBR) Actif (OFF) !

|

Temporisation du

ON —— i frein d'arrét électromagnétique®
Alarme |
OFF !
|
Circuit de charge ON
et de commande OFF

S5000899C

Fig. 3-35 : Circuit de charge OFF (tension d'alimentation du circuit de commande est
maintenue)

@ Lorsque le circuit de charge est mis hors tension dés que le servomoteur est arrété et que
le circuit de commande est encore sous tension, l'avertissement E9 apparait. Le signal
ALM n'est pas désactivé.

@ Cette durée dépend de I'état de fonctionnement du servoamplificateur.
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Exemple d'un circuit standard

3.8

NOTE

Exemple d'un circuit standard

L'exemple suivant vous montre le branchement de plusieurs servoamplificateurs.

Respectez toutes les consignes mentionnées jusqu'ici dans ce chapitre.

Servoamplificateurs

24V CC O

Alimentation

(2] o
CN3 CN3

—

en

DICOM

S 13 |MBR

tension
DOCOM|

Frein d'arrét
électromagnétique

3

O, 0 ARRET EM1

20 9 |INP

D'URGENCE
DI1

2 15 [ALM

® DI2

12

Signal "En Position”

®.0
Alarme @

{4

DI3

10 |pbicom

19

(5]
MR Configurator
(logiciel de
configuration)

Ordinateur

Céble USB
MR-J3USBCBL3M

Commandedu
systéme servo

[

(¢)
Céable SSCNET Il
(option)

Liaison entre les deux amplificateurs

(option) 7
H] CN5 17

6 | LA
16 |LAR
LB
LBR
8 | LZ
18 |LZR
11 | LG
4 |MO1
1 | LG

Codeur impulsion
phases A

Codeur impulsion
phases B

Codeur impulsion

phases Z

Point de référence des signaux de
commande

Sortie du moniteur 1
+1mA maxi

14 |MO2
SD

CN1A
SwWi1

O
SW2
:| CN1B

12
N° de poste 1

(2]

MR-J3-B
N° de poste 2

N1A W1
0

N1B

He

1

N

Cable SSCNET IlI

MR-J3-B
N° de poste 3

;
F
b5
;

Sw2

12

O
N1B

(option) \

MR-J3-B
N° de poste n
]CN1A SW1

Nig  SW2

12

© 2,0mmaxi

Sortie du moniteur 2
+1mA maxi

8001333C

Fig. 3-36 : Raccordement standard de I'amplificateur
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Exemple d'un circuit standard Raccordement

DANGER :
@ Assurez-vous de la bonne mise a la terre du servomoteur et du servoamplificateur.
Afin d'éviter toute électrocution, vous devez toujours relier la borne de mise a la terre

(PE) du servoamplificateur (signalée par -L-) a la borne de mise a la terre du coffret de
commande.

ATTENTION :

@ Assurez-vous de la bonne direction de la diode lors de son raccordement. Si vous
la raccordez a I'envers, le servoamplificateur ne fonctionnera pas correctement et
ne pourra pas transmettre les signaux qui commandent les dispositifs de protection
essentiels comme I'arrét d'urgence.

©® Sila commande est équipée d'une fonction d'arrét d'urgence, vous devez placer un
interrupteur d'arrét d'urgence externe

Remarques relatives a la figure 3-36 :

@ Activez toujours l'entrée d'arrét d'urgence (EM1) (état normal de l'interrupteur d'arrét d'urgence ;
contacts fermés) avant toute mise en service. En réglant le paramétre DRU PAO4 de l'unité de
commande sur "100", I'entrée d'arrét d'urgence (EM1) peut étre désactivée.

@ Uiilisez le logiciel MRZJW3-SETUP 221E.

O Les longueurs de cable SSCNET Il pour les distances entre les différents servoamplificateurs sont
indiquées dans le tableau suivant.

Distance entre les

Cable Désignation du cable Longueur du céable servoamplificateurs

Cable standard dans N
I'armoire de distribution MR-J3BUS 1M 0.15ma30om

20m

Cable standard hors de >
I'armoire de distribution MR-J3BUS L] M-A 50ma20,0m

Tab. 3-10: Cable SSCNET Il

@ Le cablage entre le deuxiéme poste et les autres postes n'a pas été décrit.

@ Jusqu'a huit postes (n = 1 & 8) peuvent étre raccordés. Voir aussi paragraphe 3.9.
© Enfoncez toujours des caches sur des raccordements CN1A ou CN1B non utilisés.

@ Tension d'alimentation de 24 V CC + 10 %, 150 mA pour les signaux d'interface externes. Un courant
de 150 mA est nécessaire lorsque tous les raccordements E/S sont utilisés. La réduction du nombre
de raccordements E/S utilisés permet de réduire la consommation électrique. Voir aussi paragraphe
3.2.2.

@ Lors d'unfonctionnement normal, la sortie d'alarme (ALM) est activée. Si une alarme survient, la sortie
est désactivée et la transmission de signaux par la commande programmable est arrétée par le
programme séquentiel.

@ Les bornes pour lesquelles les noms de signaux sont identiques sont raccordées en interne.
@® Les signaux peuvent étre modifiés grace aux parameétres PD07, PD08, PD09.

@ Utilisation de linterface d'E/S en logique négative. Lors de I'utilisation de la logique positive, voir
paragraphe 3.2.3.

® En configurant la commande, vous pouvez affectez des opérandes (connecteurs ou capteurs) aux
entrées DI1, DI2 et DI3. Pour plus d'informations, veuillez consulter le manuel de la commande. Les
opérantes suivantes peuvent étre affectées pour Q172HCPU, Q173HCPU et QD75MH :
DI1 : interrupteur de fin de course supérieur (FLS)
DI2 : interrupteur de fin de course inférieur (RLS)
DI3 : Interrupteur de proximité (DOG)
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Réglage du numéro de poste

3.9

NOTE

Réglage du numéro de poste

Le numéro de poste du servoamplificateur est réglé a I'aide de l'interrupteur de codage SW1.
Notez qu'une fois le numéro de poste affecté, il ne peut étre affecté a un autre
servoamplificateur. Dans le cas contraire, le bon fonctionnement ne peut étre garanti. Le
réglage du numéro de poste est indépendant de I'ordre lors du cablage SSCNET Il du
servoamplificateur.

Le numéro de poste réglé a l'aide de l'interrupteur de codage SW1 doit correspondre au
numéro de poste défini dans la commande.

Fig. 3-37 :

SW1 Interrupteur de codage SW1 pour régler le n°

189 4 de poste

9 <
&)

(54
‘“e@@
5000972C

Réserve SW2-2

sw2 @ Assurez-vous que
l'interrupteur est toujours en
! en haut position basse.
! en bas
1

2

Sélection du mode test SW2-1 .
Assurez-vous que le mode test SW2-1 est en position haute. A l'aide du
MR-Configurator, vous pouvez exécuter le mode test (configuration de la servo).

S01277C

Fig. 3-38 : Interrupteur SW2 pour sélectionner le mode test

O Le tableau fonctionnel tableau 3-11 s'applique uniquement lorsque l'interrupteur SW2-2
(réserve) se trouve en position basse (par défaut).
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Réglage du numéro de poste Raccordement

Réglage
Interrupteur deréserve | Interrupteur de codage Disposition Affichage
Swa- SWi1
0 N° de poste 1 01
1 N° de poste 2 02
2 N° de poste 3 03
3 N° de poste 4 04
4 N° de poste 5 05
5 N° de poste 6 06
Bas 6 N° de poste 7 07
7 N° de poste 8 08
(assurez-vous que
l'interrupteur est toujours 8 N° de poste 9 09
en position basse) 9 N° de poste 10 10
A N° de poste 11 11
B N° de poste 12 12
C N° de poste 13 13
D N° de poste 14 14
E N° de poste 15 15
F N° de poste 16 16

Tab. 3-11: Réglage du numéro de poste
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Points de contréle avant la mise en service Fonctionnement

4

4.1

Fonctionnement

Points de controle avant la mise en service

Raccordement
Contrélez les points suivants avant la premiére mise en service :

@ L'alimentation est correctement raccordée aux bornes d'énergie (triphasé : L1, L2, L3, L11,
L21/monophasé : L1, L2, L11, L21) du servoamplificateur.

@ L 'affectation des bornes (U, V, W) de la sortie d'énergie du servoamplificateur est en phase
avec l'affectation des bornes (U, V, W) de l'entrée d'énergie du servomoteur.

Servoamplificateurs Servomoteur

S5001336C

Fig. 4-1 : Raccordement du servoamplificateur avec le servomoteur

® Raccordement correct de la tension d'alimentation

ATTENTION :

Ne raccordez jamais directement la tension d'alimentation aux bornes (U, V, W) du
servomoteur et ne raccordez jamais les bornes d'énergie du servoamplificateur (L1,
L2, L3) directement avec les bornes d'énergie (U, V, W) du servomoteur.

Servoamplificateurs Servomoteur

5001337C

Dans le cas contraire, I'appareil peut étre endommageé !
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@ Le servoamplificateur et le servomoteur sont correctement mis a la terre.

Servoamplificateurs Servomoteur
5001338C

Fig. 4-2: Mise a la terre

® Pourlamise en ceuvre d'une résistance de freinage optionnelle pour les appareils de 3,5 kW
ou inférieurs,

— lajonction des cables entre les bornes D-P doit étre enlevée de CNP2.
— l'unité de freinage doit étre raccordée aux bornes P et C.
— vous devez utiliser un cable torsadé adapté (voir paragraphe 7.1.1).

@ Pour la mise en ceuvre d'une résistance de freinage optionnelle pour les appareils de 5 kW
OU supérieurs,

— la résistance de freinage interne doit étre déconnectée des bornes P-D de TE1.
— l'unité de freinage doit étre raccordée aux bornes P et C.

— vous devez utiliser un cable torsadé adapté (voir paragraphe 7.1.1) pour une longueur
entre 5 et 10 m.

@ Pour l'utilisation de I'unité de freinage supérieure a 5 kW,
— la résistance de freinage interne doit étre déconnectée des bornes P-D de TE1.

— l'unité de freinage doit étre raccordée aux bornes P et N.
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® Cablage des interface E/S
— Les signaux d'E/S doivent étre correctement raccordés.

— Utilisez les signaux de sortie forcés afin de commuter les contacts ON/OFF du
connecteur CN3. Cette fonction permet de tester le cablage. Il vous suffit de mettre le
circuit de commande (L11, L12) sous tension.

— Aucune tension de 24 V CC ne doit étre appliquée au connecteur CN3.

— Les contacts SD et DOCOM ne doivent pas étre court-circuités sur le connecteur CN3.

Servoamplificateurs

CN3

DOCOM :|
SD

Fig. 4-3 : Court-circuit de SD et DOCOM

S5001340C

Pose des cables

@ Les cables de raccordement ne sont soumis a aucune sollicitation mécanique (traction ou
flexion excessive, etc.).

@ Le cable du codeur ne doit en aucun cas étre utilisé lorsque le nombre de flexions maxi a
été dépassé.

@ La zone des connecteurs du servomoteur ne doit pas étre sollicitée mécaniquement.

Numéro de poste

Le numéro de poste doit correspondre a celui configuré dans la commande (voir paragraphe 3.9).

Parameétres

Vérifiez le réglage des paramétres a l'aide de I'affichage de la commande ou du logiciel de
configuration.

Environnement

Contrélez les points suivants avant la premiére mise en service :

@ Les lignes de signalisation et d'alimentation ne sont pas court-circuitées par des restes de
cable, des copaux métalliques ou autres.
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4.2

Mise en service

DANGER :

® N'actionnez jamais l'interrupteur avec des mains mouillées sous peine de vous
électrocuter.

® Les servoamplificateurs ne doivent pas étre utilisés lorsque le cache avant est
démonté sous peine de vous électrocuter avec les piéces conductrices.

® N'ouvrez jamais le cache avant lorsque l'appareil est sous tension ou pendant qu'il
fonctionne sous peine de vous électrocuter.

@ Avant la mise en service, vérifiez le réglage des paramétres. Un réglage incorrecte
des paramétres peut provoquer des mouvements inattendus sur certaines
machines.

® Ne touchez par les ailettes de refroidissement du servoamplificateur, la résistance
de freinage, les servomoteurs ou d'autres composants lorsque I'alimentation est
sous tension ou peu de temps aprés la mise hors tension de I'alimentation. Ils
peuvent étre trés chauds et provoquer des brilures.

4.2.1

Procédure pour la mise en service

Mettre I'alimentation sous tension

Aprés avoir mis le circuit de charge et celui de commande sous tension, "b01" apparait sur
I'affichage du servoamplificateur (par défaut avec l'adresse 1 pour le poste).

La premiere mise en tension du systéme de détection du positionnement par valeur absolue
provoque l'apparition du message d'erreur 25 ("Perte de la position absolue"). Le systéme servo
ne peut pas étre mis en marche. Cette réaction intervient car la capacité du codeur n'est pas
chargée et n'est pas ici une erreur. Le message d'erreur disparait lorsque la tension
d'alimentation reste maintenue pour quelques minutes pendant I'état d'alarme, puis est coupée
et ensuite rétablie.

De plus des écarts de position sont possibles dans le systéme de détection du positionnement
de valeur absolue, lors de la mise sous tension et pour une vitesse a partir de 500 tr/min sous
I'influence de forces externes. C'est pourquoi la tension d'alimentation doit restée maintenue
lors d'un arrét du moteur.

Configuration des paramétres

Configurez les parametres en fonction de I'application et des caractéristiques techniques de la
machine (définitions de parametres sous paragraphe 4.5).

N° pr. [Signification Réglage Description
. Rotation avant en direction des
PA14 |Sens de rotation du servomoteur 0 adresses croissantes
PA0O8 |Autotuning 0o Activé
PA09 |Réponse Autotuning 12 Réponse lente (par défaut)

Tab. 4-1: \Valeur de réglage et fonction de régulation

Couplez la tension d'alimentation aprés le réglage des paramétres puis rétablissez-la afin
d'activer les nouvelles valeurs.
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Mise en service

Fonctionnement

Mettre la servo en marche

Pour mettre le servoamplificateur en marche, procédez comme suit :

(@ Mettez le circuit de charge et celui de commande sous tension.

(@ La commande envoie l'instruction "Servo ON".

A I'état "Servo ON", le servoamplificateur est prét a fonctionner. Le servomoteur se régle.

Réglage du point de référence

Avant d'exécuter un positionnement, réglez le point de référence.

Stop

Dans les cas suivants. le fonctionnement du servoamplificateur et du servomoteur est
interrompu. Si le servomoteur est équipé d'un frein d'arrét électromagnétique, reportez-vous au

paragraphe 3.7.

Condition

Comportement en cas d'arrét

Commande

Instruction "Servo ON"

Le circuit de charge est hors tension et
le servomoteur s'arréte.

Instruction "ARRET D'URGENCE"

Le circuit de charge est hors tension et

le moteur est arrété par un frein dynamique
(pont de résistances). Le message d'erreur
de la commande E7 apparait.

Servoamplificateurs

Apparition d'une erreur

Le circuit de charge est hors tension et
le moteur est arrété par un frein dynamique
(pont de résistances).

Le signal externe d'/ARRET
D'URGENCE (EM1) est validé.

Le circuit de charge est hors tension et

le moteur est arrété par un frein dynamique
(pont de résistances). Le message d'erreur
"Servo ARRET D'URGENCE" E6 apparait.

Tab. 4-2: Comportement en cas d'arrét
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Fonctionnement

Affichage et fonctionnement

4.3 Affichage et fonctionnement

4.3.1

Organigramme d'affichage

Le réglage des parametres ainsi que I'affichage du diagnostic et de I'état de fonctionnement
sont réalisés par le biais de la zone d'affichage se trouvant en face avant du servoamplificateur
(zone d'affichage constituée de 3 afficheurs a 7 segments).

Alimentation du servoamplificateur ON

Etatd'attente jusqu'a la mise en
tension de I'alimentation
de la commande du systeme

(communication SSCNET IlI)

Alimentation du servoamplificateur ON (la communication SSCNET Il démarre)

Lors de I'apparition

message apparait.

d'une alarme, un <

Mise en service OFF
Servo OFF

Mise en service ON

Mise en service ON
® Servo OFF

Servo ON
® 1171 1| Mise en service ON/
“afi | 1| ServoON
Mode normal

) I

Alimentation de la commande OFF

Alimentation de la commande ON

Notes @, @, ® cf. |a page suivante

j
-
il |
e
L
-1 . .
i Echange de données avec la
F=1=-1—1 > commande servo du systeme
1__ jusqu'a l'initialisation
I
11—
L
_1i
L
) o |

Affichagedun°®d'alarme
ou de l'avertissement

Surcharge

Affichage clignote

Avertissement de surcharge @

| I
| I
| I
| I
| I
| I
| I
| I
| I
: Affichage clignote :
| I
: ARRET D'URGENCE :
| I
| I
| I
| I
| I
| I
| I
| I
| I
| I
| I

de la commande

ARRET D'URGENCE

Affichage clignote

.EB Affichage clignote

Réinitialisation de I'alarme
ou de l'avertissement

I

5001433C

Fig. 4-4 : Organigramme d'affichage
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® Seul le numéro d'alarme et d'avertissement est affiché et non le n°du poste.

@ Sij un avertissement autre que E6 ou E7 apparait, le point des décimales clignote sur le
deuxieme afficheur pour signaler I'état "Servo ON".

® Les deux segments de droite de l'affichage (b01, c02 et d16) indiquent le numéro du
poste :

Poste 1 Poste 2 Pose 12 S001435C
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Affichage et fonctionnement

4.3.2 Affichage de I'état
Affichage Etat Description
® | e servoamplificateur a été allumé alors que la
commande était éteinte.
® | e n° de poste défini dans la commande ne correspond
pas avec celui réglé a l'aide de l'interrupteur de codage
u. Initialisation SW du servoamplificateur.
® Une erreur est survenue au niveau du
servoamplificateur ou de la communication avec la
commande. Dans ce cas, l'affichage change :
TAD" — "AG" — "Ad" —s "Ab"
® | a commande ne fonctionne pas correctement.
u. Initialisation Préparation de la configuration de la communication
Préparatifs pour la configuration de la communication
. Initialisation terminés. Début de la synchronisation entre la commande
et le servoamplificateur.
n. Initialisation Communlcgtlon avec la commande pour la configuration
des paramétres.
e Echange des données du moteur et du codeur avec la
. Initialisation commande
. Initialisation Echange des données de signalisation avec la commande
e s Fin de I'échange de données avec la commande pour
. Initialisation terminée linitialisation
e . . La commande a été éteinte alors que le servoamplificateur
. Initialisation de la mise en service |- o >
® u Ready OFF Réception du signal "Ready OFF" émis par la commande
® ﬂ Servo ON Réception du signal "Ready OFF" émis par la commande
® Servo OFF Réception du signal "Ready OFF" émis par la commande
@ . Affichage du numéro de I'alarme / de I'avertissement
Alarmes et avertissements (paragraphe 9.1)
Erreur sur la CPU Erreur détectée par la surveillance de la CPU
® Mode Tipp, mode de positionnement, mode de
Eﬂﬂ programmation, signal de sortie forcé sur DO
O)
#|#.
bl#]e. Mode test®
u Fonctionnement sans servomoteur
Tab. 4-3: Affichage de I'état
O Les signes "##" tiennent lieu de troncatures pour les chiffres 00 a 16. Vous trouverez la
signification des chiffres sous tableau 4-4.
D Les lettres "s:" tiennent lieu de troncatures pour le numéro de l'alarme / I'avertissement.
® pour exécuter la fonction, le programme de configuration "MR-Configurator" est
nécessaire.
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# Description
0 Mode de test
1 Poste 1

2 Poste 2

3 Poste 3

4 Poste 4

5 Poste 5

6 Poste 6

7 Poste 7

8 Poste 8

9 Poste 9
10 Poste 10
11 Poste 11
12 Poste 12
13 Poste 13
14 Poste 14
15 Poste 15
16 Pose 12

Tab. 4-4:
Signification du signe "#"
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4.4

Mode de test

Exécutez un test avant de passer en mode normal. Cela permet de s'assurer du bon
fonctionnement de la machine. Tenez également compte des informations sous paragraphe 4.2
concernant les méthodes de mise en service du servoamplificateur.

NOTE Vérifiez et contrdlez le cas échéant le programme de commande en mode "Fonctionnement
sans servomoteur".
On vérifie ici que le servoamplificateur et le servomoteur fonctionnent
] correctement.
Mode test uniquement du Le servomoteur est découplé mécaniquement de la machine. On
servomoteur. vérifie dans ce test si le servomoteur tourne correctement.
Mode test : mode Tipp
On vérifie ici si le servomoteur réagit correctement aux instructions de
la commande et tourne correctement.
Mode test du Vérifiez que le servomoteur tourne conformément & la procédure
servomoteur que par des suivante :
instructions ® Entrez d'abord une instruction pour la vitesse lente puis vérifiez si le
servomoteur tourne dans la bonne direction.
® Vérifiez le signal d'entrée si le moteur ne tourne pas dans la bonne
direction.
' Accouplez ici de nouveau le servomoteur mécaniquement a la
machine. Vérifiez si la machine fonctionne normalement et suit les
Mode test du instructions données.
servomoteur avec Vérifiez que le servomoteur tourne conformément & la procédure
la machine accouplée suivante :
® Entrez d'abord une instruction pour la vitesse lente puis vérifiez si le
servomoteur tourne dans la bonne direction.
® En cas de problémes avec la vitesse du servomoteur, vérifiez la
fréquence d'impulsion de l'instruction, le rapport de charge, etc en
vous reportant aux informations fournies sur I'affichage.
® A |'aide du programme de la commande, vérifiez le mode
automatique.
Fig. 4-5 : Mode test du servomoteur
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Fonctionnement

ATTENTION :

® Le mode test permet de tester le servomoteur et non de tester la machine. En mode
test, vous devez uniquement utilisez le servomoteur sans la machine.

® Si des anomalies survient pendant le fonctionnement, arrétez le fonctionnement
en actionnant le signal d'ARRET D'URGENCE (EM1).

NOTE

En utilisant un ordinateur et le logiciel de configuration (MR-Configurator), vous pouvez
exécuter des fonctions comme le mode Tipp, le positionnement, le mode sans servomoteur et
le signal de sortie forcé sans devoir raccorder la commande.

Le systéme doit étre réalisé comme indiqué dans le figure 3-36.

Vous trouverez une description détaillée des fonctions dans le manuel du logiciel de
configuration.

® JOG (mode Tipp)

En mode Tipp, le servomoteur peut se déplacer sans la commande.Le mode Tipp est
indépendant de I'état de service du servoamplificateur et fonctionne également sans
commande raccordée. Utilisez le mode Tipp afin de réinitialiser le moteur aprés un arrét
d'urgence. Le mode Tipp est indépendant de I'état de service du servoamplificateur et
fonctionne également sans commande raccordée.

La commande du mode Tipp est faite via le menu du logiciel de configuration.

Désignation Configuration de base Plage de réglage
Vitesse [tr/min] 200 0 & la vitesse maximale
Temps d'accélération / de freinage [ms] 1000 0 a 50000

Tab. 4-5: Configuration du mode Tipp

Fonction Bouton
Démarrer marche avant "Forward"
Démarrer marche arriére "Reverse"
Stop "Stop"

Tab. 4-6: Commande du mode Tipp
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@® Positionnement

Les positionnements peuvent également étre exécutés sans commande. Utilisez le mode Tipp
afin de réinitialiser la position aprés un arrét d'urgence. Le positionnement est indépendant de
I'état de service du servoamplificateur et fonctionne également sans commande raccordée.

La commande du positionnement est faite via le menu du logiciel de configuration.

Désignation Valeurs par défaut Plage de réglage
Trajet [impulsions] 4000 0 a2 99999999

Vitesse [tr/min] 200 0 a la vitesse maximale
Temps d'accélération / de freinage [ms] 1000 0 a 50000

Tab. 4-7: Configuration pour le positionnement

Fonction Bouton
Démarrer marche avant "Forward"
Démarrer marche arriére "Reverse"
Pause "Pause"

Tab. 4-8: Commande du positionnement

® Mode de programmation

Le mode de programmation permet d'exécuter plusieurs parties du programme sans
commande. Le mode de programmation est indépendant de I'état de service du
servoamplificateur et fonctionne également sans commande raccordée.

La commande du mode de programmation est faite via le menu du logiciel de configuration.

Fonction Bouton
Démarrage "Start"
Stop "Reset"

Tab. 4-9: Commande du mode de programmation

@ Signal de sortie forcé (DO) (Forced output)

Le signal de sortie (DO) peut étre activé et désactivé indépendamment de I'état du servomoteur.
Cette fonction est utilisée par ex. pour vérifier les lignes de signalisation.

Utilisez le logiciel de configuration pour exécuter la fonction.
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441 Procédure pour le mode test

Mode Tipp, positionnement, mode de programmation, signal de sortie forcé
() Mettez I'alimentation hors tension.
(@ Mettez l'interrupteur SW2-1 en position haute.

Sw2

Mettez l'interrupteur SW2-

1 sur la position "haut". 1 i ! en haut
en bas
1 2

Si l'interrupteur SW2-1 est en position haute, le numéro de poste est réglé par l'interrupteur
de codage SW1 et le fonctionnement est exécuté depuis la commande ; le menu du mode
test apparait a I'écran de I'ordinateur mais aucune fonction n'est exécutée.

S5001357C

(® Mettez l'alimentation sous tension. Une fois linitialisation terminée, I'affichage suivant
apparait :

T\ Le point des 7T

décimales clignote. S001358C

@ Exécuter le fonctionnement depuis I'ordinateur.
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Fonctionnement sans servomoteur

Si le servomoteur n'est pas raccordé, le servoamplificateur peut transmettre des signaux et
afficher des valeurs - en fonction des signaux transmis par la commande - afin de simuler le
fonctionnement du servomoteur. Cette fonction permet par exemple de vérifier le programme
du module de positionnement raccordé. Elle peut également étre utilisée pour la réinitialisation
apres un arrét d'urgence. En fonctionnement sans moteur, il suffit d'appliquer une tension de
commande aux bornes L11 et L21 du servoamplificateur.

Pour arréter cette fonction, mettez le sélecteur "Fonctionnement sans servomoteur" sur
"désactivé" dans les parametres servo de la commande.

NOTE Le fonctionnement sans servomoteur peut étre exécuté via le logiciel de configuration.
Réglez le paramétre pour le fonctionnement sans servomoteur via la commande.
La commande du fonctionnement sans servomoteur est faite via le menu du logiciel de
configuration.
Charge Réglage
Moment de charge 0
Inertie de la charge Identique a l'inertie du servomoteur
Tab. 4-10: Configuration pour la charge
Les messages d'erreur et les avertissements suivants ne peuvent pas apparaitre sans
servomoteur.
— Erreur du codeur 1 (16)
— Erreur du codeur 2 (20)
— Perte de la position absolue (25)
— Contact avec la batterie interrompu (92)
Tous les autres messages d'erreur correspondent a ceux avec un servomoteur raccordé.
() Mettez I'alimentation hors tension.
Sw2
en haut
Mettez l'interrupteur SW2-
1 sur la position "bas". ———p en bas
1 2 5001359C
(@ Exécuter le fonctionnement sans servomoteur depuis I'ordinateur. L'affichage suivant
apparait sur le servoamplificateur :
*
Le point des décimales
clignote. 5001359aC
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4.5

NOTE

Parametres

Sile servoamplificateur est raccordé a la commande, les parameétres sont réglés sur les valeurs
de la commande. En mettant hors tension puis sous tension, vous désactivez les valeurs des
parametres saisies a l'aide du logiciel de configuration, puis activez les paramétres de
commande.

Les parametres spécifiques au fabricant doivent uniquement remplacés les valeurs par
défaut.

En fonction de la commande, il n'est pas possible de régler certains paramétres. De plus, la
plage de réglage de certains parametres peut diverger en fonction de la commande utilisée.
Pour plus d'information, veuillez consulter le manuel de la commande.

Les paramétres du servoamplificateur MR-J3-B sont répartis entre les groupes suivants
conformément a leur fonction.

Groupe de parameétres Description

Paramétre de base @ Permet de procéder aux réglages de base pour la régulation et le fonctionnement
(n° PAOIDO) du servoamplificateur.

Paramétre de calibrage Permet de régler manuellement les paramétres de régulation.

(n° PBODO)

Parameétres complémentaires | Permet de régler la sortie analogique du moniteur, les signaux du codeur et

(n° PCOO) I'utilisation du frein d'arrét électromagnétique.

Paramétres E/S Permet de régler les signaux E/S du servoamplificateur.

(n° PDOO)

Tab. 4-11: Groupes de paramétres

Dsile servoamplificateur est en mode Commande, il est possible de rétablir les parameétres
de base PACIO par défaut (réglage sortie d'usine).
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Fonctionnement Parameétres

4.5.1 Réglage des parameétres de base (PACI])

N° Symbole | Description Par défaut | Unité r:\?lgi\ll?cglt?el
PAO1 — Réglage du fabricant 0000y —

PAO2 REG @ Sélection de la résistance de freinage facultative | 0000y —

PAO3  |ABSO® Sélection du systéme & valeur absolue 0000y, —

PAO4 AOP1 @ Sélection de la fonction A-1 0000y —

PAO5 |— 0 _

PAO6 — Réglage du fabricant 1 —

PAO7 — 1 —

PAO8 |ATU Autotuning 0001y —

PAQ9 RSP Réponse de I'Autotuning 12 —

PA10 INP Seuil de commutation "En Position" 100 Impulsions
PA11  |— 1000,0 |%

PA12 — Réglage du fabricant 1000,0 %

PA13 — 0000y —

PA14 poL @ Sens de rotation 0 —

PA15 ENR @ Nombre d'impulsions du codeur 4000 Lr‘npulsions/
PA16 | — 0 —

PA17 — Réglage du fabricant 0000y —

PA18 — 0000y —

PA19 BLK @ 'I;’;?;eg?ggﬂszggi)ture du parameétre (voir 000By, .

Tab. 4-12: Liste des parametres pour les paramétres de base
O Pour activer la configuration, ces parametres nécessitent de mettre hors puis sous tension
I'alimentation ou de réinitialiser la commande.

@ pour activer la configuration, ces paramétres nécessitent de mettre hors puis sous tension
I'alimentation.

4-16 S MITSUBISHI ELECTRIC



Parameétres

Fonctionnement

4.5.2

Protection en écriture du paramétre

A la livraison du servoamplificateur, la configuration des parametres de base, des paramétres
de calibrage et des paramétres complémentaires n'est pas protégée.
Vous pouvez empécher la modification illicite des parameétres en utilisant le paramétre PA19
(protection en écriture des parametres).

Si vous modifiez le paramétre PA19, vous devez ensuite mettre I'alimentation hors tension puis
de nouveau sous tension ou réinitialiser la commande afin d'activer la configuration.

Le tableau suivant présente un apercu de la configuration du parametre PA19. La protection en
écriture s'applique aux parametres signalés par (v).

Valeur du Parameétres Paramétres Paramétres Paramétres E/S
parameétre Fonction de base de calibrage complémentaires
i) N° PACIC N° PBOC N° PCOO N° PDOC
00004 L,ec.ture v — — —
Ecriture v — — —
000By Lecture v v v —
(valeur initiale) | Ecriture v v v —
000Gy, L,ec.ture v v v v
Ecriture v v v v
1008y, L,ec.ture . v — — —
Ecriture uniquement PA19 — — —
100G, L,ec.ture . v (4 (4 (4
Ecriture uniquement PA19 — — —

Tab. 4-13: Accés aux parametres
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45.3 Description des parameétres de base :

5 Valeur e 2
Numéro Symbole par défaut Unité Plage de réglage
PA02 REG @ 0000y Voir la description
Sélection de la résistance de freinage facultative :

Servoamplificateurs
Sélection de la résistance de freinage facultative
00 : aucune
- Pour le servoamplificateur MR-J3-10B, aucune résistance de freinage
n'est utilisée.
- Pour les servoamplificateurs MR-J3-20B a MR-J3-700B, une résistance est intégrée.
Résistance de freinage utilisée.
01 :FR-BU(-H), FR-RC(-H), FR-CV(-H)
02 :MR-RFH75-40
03 :MR-RFH75-40
04 :MR-RFH220-40
05 :MR-RFH400-13
06 :MR-RFH400-13
08 :MR-RFH400-6.7
09 :MR-RFH400-6.7
81 :MR-PWR-R T-400-120
83 :MR-PWR-R T-600-47
85 :MR-PWR-R T-600-26
ATTENTION :
Un mauvais réglage peut provoquer la surchauffe de la résistance de freinage. Risque d'incendie !
REMARQUE :
Lorsque la résistance de freinage ne correspond pas au servoamplificateur, I'erreur de paramétre (37) est affichée.
PAO3 ABS @ 0000y Voir la description
Sélection du systéme a valeur absolue :
—I—— Positionnement
0 : standard incrémentiel
1 : systeme a valeur absolue
Sélection du systéme a valeur absolue pour le positionnement
PA04 AOP1 @ 0000y
Sélection de la fonction A-1 : sélection de la fonction d'arrét d'urgence du servoamplificateur
LSélection de la fonction d'arrét d'urgence
0 : active (la fonction d'arrét d'urgence peut étre activée via la borne EM1)
1: inactive (la fonction d'arrét d'urgence ne peut pas étre activée via la borne EM1.
La borne est activée en interne).
Mettez le parametre sur désactivé (0100), lorsque vous n'utilisez pas I'entrée d'arrét d'urgence (EM1) du
servoamplificateur.
PA0O5 0
Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.
PA06 1
Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.
Tab. 4-14: Apercu détaillé des paramétres PALI (1)
4-18 S MITSUBISHI ELECTRIC



Paramétres

Fonctionnement

5 Valeur s 2
Numéro Symbole par défaut Unité Plage de réglage
PA07 1
Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PA08 ATU 0001 Voir la description

Autotuning
Sélection de la méthode de réglage de I'amplification :

nnn. Réglage IFltéglagg de_ Paramétres réglés
amplification automatiquement (remarque)
0 Interpolation PBO06, PB08, PB09, PB10
1 Autotuning 1 PB06, PB07, PB08, PB09, PB10
2 Autotuning 2 PB07, PB08, PB09, PB10
3 Manuel —

REMARQUE : Les paramétres PBOO ont la signification suivante.

N° du parameétre | Signification

PB06 Rapport d'inertie
PBO7 Egé:égg:V%%glrﬁgﬂge\lltiigﬂe-”gégulation de la position de la boucle
PB08 Facteur d'amplification de la boucle d'asservissement de la position
PB09 Facteur d'amplification de la boucle d'asservissement de la vitesse
PB10 Rapport | de la boucle d'asservissement de la vitesse
PA09 RSP 12 Voir la description
Sélection de la réponse de I'Autotuning :
Fréquence de Fréquence de
Valeur Réponse | résonnance de Valeur Réponse résonnance de
la machine [Hz] la machine [Hz]
1 Lente 10,0 17 Moyenne 67,1
2 A 11,3 18 A 75,6
3 12,7 19 85,2
4 14,3 20 95,9
5 16,1 21 108,0
6 18,1 22 121,7
7 20,4 23 137,1
8 23,0 24 154,4
9 25,9 25 173,9
10 29,2 26 195,9
11 32,9 27 220,6
12 37,0 28 248,6
13 41,7 29 279,9
14 47,0 30 315,3
15 v 52,9 31 v 355,1
16 Moyenne 59,6 32 Rapide 400,0
REMARQUE :

Si la machine vibre beaucoup ou si un bruit assourdissant se fait entendre du réducteur, réduisez la valeur réglée.
Pour améliorer I'efficacité de la machine, vous devez augmenter cette valeur tout en réduisant la durée d'oscillation.

Tab. 4-14: Apergu détaillé des parameétres PALCI (2)
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Z Valeur s ,
Numéro Symbole par défaut Unité Plage de réglage
PA10 INP 100 Impulsions | Voir la description

Sortie de signalisation "En Position"
Réglage de l'erreur de réglage pour laquelle le signal "En position" est transmis a la commande.

Consigne /

Différence de réglage
du servomoteur

Consigne

Erreur de réglage A/Zone En Position" [impulsions]

En position (INP) ’7 ON
OFF

REMARQUE :
Vous ne pouvez pas utiliser ce paramétre en mode de régulation de la vitesse.

PA11 1000,0 %

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PA12 1000,0 %

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PA13 0000y

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PA14 PoL® (] Voir la description

Sélection du sens de rotation
Définit le sens de rotation du servomoteur

Réglage Sens de rotation du servomoteur
Parametres Adresses Adresses
PA14 croissantes décroissantes
0 a gauche a droite
1 a droite a gauche

Marche arriere (droite)

REMARQUE :
Vous ne pouvez pas utiliser ce paramétre en mode de régulation de la vitesse.

Tab. 4-14: Apercu détaillé des paramétres PALIO (3)
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Fonctionnement

Valeur
par défaut

PA15 ENR @ 4000 :;“"“'S“’“S/ 1-65535

Numéro Symbole Unité Plage de réglage

Résolution pour la simulation du codeur

Réglage du nombre d'impulsions (phase A, phase B) qui sont transmises a la sortie simulée du codeur lors d'un tour
complet du moteur.

Comme le nombre d'impulsions transmises de correspond qu'a % de la valeur saisie ici, vous devez multiplier la
valeur du nombre d'impulsions souhaitées puis le saisir comme valeur par défaut. Le paramétre PC0O3 permet
d'ajuster la transmission des impulsions. La fréquence maxi des impulsions de sortie est de 4,6 Mpps (aprés la
multiplication par 4).

Exemple de réglage :

Le parameétre PCO3 permet de sélectionner la transmission directe des impulsions (contenu PCO03 : JCI0C]). En
entrant "5600" pour le parametre PA15, 5600 / 4 = 1400 impulsions sont transmises lors d'un tour de moteur.

Le parametre PCO3 est réglé de maniére a ce que les impulsions qui sont transmises lors d'un tour complet du
moteur soient divisées par la valeur entrée pour le paramétre PA15 (contenu PC03 : CICJOC).

Par ex., lorsque la valeur "8" est réglée pour le parameétre PA15, les impulsions transmises lors d'un tour complet du
moteur sont de :
(262144 /8) x 1 /4 = 8192 impulsions.

PA16 0

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PA17 00004

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PA18 00004

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PA19 BLK ©® 000B}

Protection en écriture du paramétre
Voir paragraphe 4.5.2 et tableau 4-13 pour un réglage plus détaillé.

Tab. 4-14: Apercgu détaillé des parametres PALIC (4)

® Pour activer la configuration, ces paramétres nécessitent de mettre hors puis sous tension
I'alimentation ou de réinitialiser la commande.

@ pour activer la configuration, ces parametres nécessitent de mettre hors puis sous tension
I'alimentation.
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4.5.4 Réglage des parameétres de calibrage (PBOD)
o A . mya Réglage

N Symbole |Description Par défaut | Unité individuel
Suppression automatique des vibrations

PBOT FILT (filtre adaptatif 11) 00004 -
Réglage du filtre pour la suppression des

PB02 VRFT vibrations 0000y —
(fonction avancée)

PB03 — Réglage du fabricant 0 —

PBO4 FFC Corp_mande anticipatrice de la régulation de la 0 %
position (feed forward)

PB05 — Réglage du fabricant 500 —

PB06 GD2 Rapport d'inertie 7,0 x 1
Facteur d'amplification - régulation de la position

PBO7 PG1 de la boucle d'asservissement virtuelle 24 rad/s
Facteur d'amplification de la boucle

PBO8 PG2 d'asservissement de la position 37 rad/s
Facteur d'amplification de la boucle

PB09 VG2 d'asservissement de la vitesse 823 rad/s

PB10 vIC Bapport | de la boucle d'asservissement de la 337 ms
vitesse

PB11 VDG Bapport D de la boucle d'asservissement de la 980 -
vitesse

PB12 — Réglage du fabricant 0 —

PB13 NH1 1elr f||tr_e pour la suppression des résonnances 4500 Hz
mécaniques

PB14 NHQ1 Courbe du filtre d'arrét 1 0000y —

PB15 NH2 2elme f_||tre pour la suppression des résonnances 4500 Hz
mécaniques

PB16 NHQ2 Courbe du filtre d'arrét 2 0000y —

PB17 — Réglage du fabricant 0000 —

PB18 LPF Filtre passe-bas 3141 rad/s

PB19 VRF1 F.réqu.ence de vibration pour la suppression des 100,0 Hz
vibrations

PB20 VRF2 Fréquence de résonnance pour les vibrations 100,0 Hz

PB21 — 0,00 —
Réglage du fabricant

PB22 — 0,00 —

PB23 VFBF Réglage du filtre passe-bas 0000y —

PB24 mvs @ Suppression des vibrations a I'arrét 0000y —

PB25 — Réglage du fabricant 0000y —

PB26 cDpP @ Changement du facteur d'amplification 0000y —

PB27 cDL Sleuil de changement des facteurs 10 .
d'amplification
Temps pour le changement des facteurs

PB28 cot d'amplification 1 ms

PB29 GD2B 2éme rapport d'inertie 7,0 x 1
2éme facteur d'amplification de la boucle

PB30 PG28B d'asservissement de la position 37 rad/s
2éme facteur d'amplification de la boucle

PB31 vG28B d'asservissement de la vitesse 823 rad/s

PB32 VICB 2eme rapport | de la boucle d'asservissement de 337 ms
la vitesse
2éeme fréquence de vibration pour la suppression

PB33 VRF1B des vibrations 100,0 Hz
2éme fréquence de résonnance pour les

PB34 VRF2B vibrations 100,0 Hz

Tab. 4-15: Liste des paramétres de calibrage (1)
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N° Symbole | Description Par défaut | Unité Elisi’\ll?gt‘?el
PB35 — 0,00 —
PB36 — 0,00 —
PB37 |— 0,00 —
PB38 — 0,00 —
PB39 — 0,00 —
PB40 — Réglage du fabricant 0,00 —
PB41 — 1125 —
PB42 — 1125 —
PB43 — 0004y —
PB44 | — 0,00 —
PB45 |— 0000, —

Tab. 4-15: Liste des paramétres de calibrage (2)

® Pour activer la configuration, ces parametres nécessitent de mettre hors puis sous tension

I'alimentation ou de réinitialiser la commande.
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4.5.5 Description des parameétres de calibrage :
2 Valeur e .
Numéro Symbole par défaut Unité Plage de réglage
PBO1 FILT 00004 Voir la description
Suppression automatique des vibrations (filtre adaptif I1)
Sélection de la méthode de réglage du filtre
Le réglage de ce paramétre sur "CJCICI1" modifie automatiquement la méthode de réglage du 1er filtre permettant
de supprimer les résonnances de la machine (PB13) ainsi que la courbe du filtre d'arrét correspondante (PB14).
Comportement de )
la résonnance du Point de
SYStéme mécanique \j\
{
[}
1
|
1
! Fréquence
Courbe de
! Fréquence
Fréquence de
. . . Parameétre réglé
Réglage Ajustement du filtre automatiquement
0 Filtre désactivé Voir la note
1 Réglage PB13
automatique du filtre PB14
2 Manuel —
Note :
Les parametres PB13 et PB14 sont réglés sur les valeurs par défaut.
Si le parameétre est réglé sur "JCICI1", le réglage du filtre est terminé aprés qu'un nombre défini de positionnements
ait été exécuté pendant une durée donnée. Le réglage passe ensuite sur "LOC2".
Lorsqu'aucun réglage du filtre n'est nécessaire, le réglage du paramétre passe sur "CCI0".
Lorsque le paramétre est réglé sur "CICICI0", les valeurs par défaut sont utilisées pour le 1er filtre permettant de
supprimer les résonnances de la machine (PB13) ainsi que pour la courbe du filtre d'arrét correspondante (PB14).
Les étapes décrites ci-dessus ne s'appliquent pas en mode Servo OFF.
Tab. 4-16: Apercu détaillé des paramétres PBO (1)
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5 Valeur s 2
Numéro Symbole par défaut Unité Plage de réglage
PB02 VRFT 00004 Voir la description

Réglage du filtre pour la réduction des vibrations (fonction avancée)

Vous ne pouvez pas utiliser ce paramétre en mode de régulation de la vitesse.

Vous pouvez activer ce paramétre lorsque le paramétre PA08 (autotuning) est réglé sur "JO02¢ ou ,,L0C0C13". Si
PA08 est réglé sur "JOC1", la suppression des vibrations reste désactivée.

Sélection de la méthode de réglage du filtre pour la suppression des vibrations. Le réglage du paramétre sur
"O001" modifie automatiquement le réglage de la fréquence de vibration (PB19) ainsi que celui de la fréquence de
résonnance pour les vibrations & basse fréquence, une fois qu'un nombre défini de positionnements a été exécuté
pendant une durée donnée.

Erreur de réglage ‘[LU\,WW Erreur de réglage “

Réglage
Consigne [ A | automatique du Consigne | A |
filtre

Position finale Position finale
de la machine de la machine

—r— Réglage Ajustement du filtre Parametre réglé

automatiquement

0 Suppressdiggéjcﬁﬁl\e/ibrations Voir la note
Réglage du filtre
1 pour la suppression des PB19
vibrations PB20

(fonction avancée)

2 Manuel —_

Note :
Les parametres PB19 et PB 20 sont réglés sur les valeurs par défaut.

Si le parametre est réglé sur "LIOICI1", le réglage du filtre est terminé aprés qu'un nombre défini de positionnements
ait été exécuté pendant une durée donnée. Le réglage passe ensuite sur "LJ02".

Lorsqu'aucun réglage du filtre n'est nécessaire, le réglage du paramétre passe sur "LJC0".

Lorsque le parametre est réglé sur "CICICI0", les valeurs par défaut sont utilisées pour le réglage de la fréquence de
vibration (PB19) et de la fréquence de résonnance pour les vibrations a basse fréquence (PB20). Cela ne s'applique
pas lorsque le servoamplificateur est sur OFF.

PB03 0

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PB04 FFC 0 % Voir la description

Commande anticipatrice de la régulation de la position (feed forward)

Commande anticipatrice pour la réduction des erreurs de réglage lors de la régulation de la position

Lors d'un réglage a 100 % et d'une vitesse constante, la différence de réglage est de zéro. Lors d'un freinage et
d'une accélération, des dépassements peuvent survenir et peuvent étre compensés par la commande anticipatrice.

PB05 500

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

Tab. 4-16: Apercu détaillé des paramétres PBOO (2)
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2 Valeur e .
Numéro Symbole par défaut Unité Plage de réglage
PB06 GD2 7,0 x1 0-300,0

Rapport d'inertie

Permet de régler le rapport de l'inertie entre le moteur et la charge.

Si l'autotuning 1 et l'interpolation sont activés, ce parametre est réglé automatiquement. Dans ce cas, la valeur
fluctue entre 0 et 100,0.

Vous pouvez activer ce paramétre manuellement lorsque le parameétre PA08 est réglé sur "J02“ ou ,ICICI3".

PB07 PG1 24 rad/s 1-2000

Facteur d'amplification - régulation de la position de la boucle d'asservissement virtuelle
Vous ne pouvez pas utiliser ce paramétre en mode de régulation de la vitesse.

Si l'autotuning 1 ou 2 est activé, ce parametre s'auto ajuste en permanence.
Vous pouvez activer ce paramétre manuellement lorsque le paramétre PA08 est réglé sur "J01¢ ou , 013"

PB08 PG2 37 rad/s 1-1000

Facteur d'amplification de la boucle d'asservissement de la position

Vous ne pouvez pas utiliser ce paramétre en mode de régulation de la vitesse.

Augmentez cette valeur afin d'augmenter la réponse de la boucle d'asservissement de la position. Une valeur
supérieure augmente la réponse et peut provoquer des vibrations.

Si l'autotuning 1 ou 2 ou l'interpolation est activé(e), ce paramétre s'auto ajuste. Vous pouvez activer ce parameétre
manuellement lorsque le parameétre PAO8 est réglé sur LIIC13".

PB09 VG2 823 rad/s 20-50000

Facteur d'amplification de la boucle d'asservissement de la vitesse

Augmentez cette valeur afin d'augmenter la réponse de la boucle d'asservissement de la position. Une valeur
supérieure augmente la réponse et peut provoquer des vibrations.

Si l'autotuning 1 ou 2 ou l'interpolation est activé(e), ce parameétre s'auto ajuste. Vous pouvez activer ce parameétre
manuellement lorsque le paramétre PAO8 est réglé sur CICIC13".

PB10 viC 33,7 ms 0,1-1000,0

Rapport | de la boucle d'asservissement de la vitesse

Réduisez cette valeur afin d'augmenter la réponse de la boucle d'asservissement de la vitesse. Une valeur
inférieure augmente la réponse et peut provoquer des vibrations.

Si l'autotuning 1 ou 2 ou l'interpolation est activé(e), ce parameétre s'auto ajuste. Vous pouvez activer ce parametre
manuellement lorsque le parameétre PAO8 est réglé sur "LICICI3".

PB11 VvDC 980 0-1000

Rapport D de la boucle d'asservissement de la vitesse

Ce paramétre est activé lorsque le parameétre PB24 est réglé sur "LICICI3".

Vous pouvez activer ce parametre via une instruction de la commande lorsque le paramétre PAO8 est réglé sur
"OCo".

PB12 0

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PB13 NH1 4500 Hz 100-4500

1er filtre pour la suppression des résonnances mécaniques

Réglage de la fréquence du filtre d'arrét

Ce paramétre s'auto modifie lorsque le parameétre PB0O1 (suppression automatique des vibrations) est réglé sur
"OOce.

Si le paramétre PBO1 est réglé sur "LICICI0", le réglage de ce paramétre est ignoré.

Tab. 4-16: Apergu détaillé des parametres PBO (3)
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Paramétres

Fonctionnement

Numéro Symbole \;::Ire:erfaut Unité Plage de réglage
PB14 NHQ1 0000y Voir la description
Courbe du filtre d'arrét 1
o] | [o]
—; Amortissement
Réglage Amortissement
0 40 dB
1 14 dB
2 8 dB
3 4dB
Bande passante
Réglage @
0 2
1 3
2 4
3 5

Ce parameétre s'auto modifie lorsque le parameétre PAO1 est réglé sur "LICICI1".
Si le parametre PAO1 est réglé sur "CICICI0", le réglage de ce parameétre est ignoré.

PB15 NH2 4500 Hz 100-4500

2éme filtre pour la suppression des résonnances mécaniques

Réglage de la fréquence du filtre d'arrét
Ce paramétre est activé lorsque le parameétre PB16 (courbe du filtre d'arrét 2) est réglé sur "1,

PB16 NHQ2 0000y Voir la description

Courbe du filtre d'arrét 2

| J B 2éme filtre pour la suppression des résonnances mécaniques
0 :désactivé
1 :activé
Amortissement
Réglage Amortissement
0 40 dB
1 14 dB
2 8 dB
3 4 dB
Bande passante
Réglage @
0 2
1 3
2 4
3 5

Tab. 4-16: Apergu détaillé des parametres PBO (4)
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Fonctionnement Parameétres

Valeur
par défaut

PB17 0000

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

Numéro Symbole Unité Plage de réglage

PB18 LPF 3141 rad/s 100-18000

Filtre passe-bas

Ce paramétre s'auto modifie lorsque le parametre PB23 (filtre passe-bas) est réglé sur "JC0".
Vous pouvez activer ce paramétre manuellement lorsque le parameétre PB23 est réglé sur "CIO100".

PB19 VRF1 100,0 Hz 0,1-100

Fréquence des vibrations

Vous ne pouvez pas utiliser ce paramétre en mode de régulation de la vitesse.

Réglez la fréquence vibratoire pour laquelle les vibrations a basse fréquence de la machine doivent étre
supprimées.

Ce paramétre s'auto modifie lorsque le parametre PB02 (réglage du filtre pour la suppression des vibrations) est
réglé sur "OJOC1"
Vous pouvez activer ce paramétre manuellement lorsque le paramétre PB02 est réglé sur "LICIC2".

PB20 VRF2 100,0 Hz 0,1-100

Fréquence de résonnance pour les vibrations

Vous ne pouvez pas utiliser ce paramétre en mode de régulation de la vitesse.

Réglez la fréquence de résonnance pour laquelle les vibrations a basse fréquence de la machine doivent étre
supprimées.

Ce paramétre s'auto modifie lorsque le parametre PB02 (réglage du filtre pour la suppression des vibrations) est
réglé sur "OJOC1"
Vous pouvez activer ce paramétre manuellement lorsque le paramétre PB02 est réglé sur "LIOIC2".

PB21 0,00

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PB22 0,00

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PB23 VFBF 0000y Voir la description

Réglage du filtre passe-bas

[o]o] [o]
L Sélection du filtre passe-base

0 : réglage automatique
1 : réglage manuel (via le paramétre PB18)

Lors d'un réglage automatique, le filtre a une bande passante que correspond a peu prés a la formule suivante :

VG2x10 [rad}

1+GD2 |'s

Tab. 4-16: Apercu détaillé des paramétres PBO (5)

S MITSUBISHI ELECTRIC



Paramétres Fonctionnement

< Valeur A 5
Numéro Symbole par défaut Unité Plage de réglage
PB24 mvs @ 0000y Voir la description

Suppression des vibrations a I'arrét
Ce paramétre est activé lorsque le parameétre PA08 est réglé sur "CICO3".

L Sélection de la suppression des vibrations a I'arrét

0 : désactivé
1 :activé

Sélection du comportement Pl ou PID

0: le comportement Pl est activé (vous pouvez changer le comportement
PID en utilisant des instructions de la
commande).

3: le comportement PID reste activé.

PB25 0000y

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PB26 cop @ 0000, Voir la description

Changement du facteur d'amplification

[ofof | |
L Changement des facteurs d'amplification

Les facteurs d'amplification sont changés en fonction

des parameétre PB29 a PB32 :

: inactif

: le signal pour la validation du changement d'amplification est activé
: la consigne de fréquence (valeur réglée sur PB27)

: 'erreur de réglage en impulsion (valeur réglée sur PB27)

: vitesse du servomoteur (valeur réglée sur PB27)

ArWN—=-O

Seuil de changement de I'amplification
0 : valable pour la condition :supérieur au seuil

(lorsque le signal de validation est actif)
1: valable pour la condition : inférieur au seuil

(losque le signal de validation estinactif)

1000 impu./s
PB27 CDL 10 Impulsions |0-9999
tr/min

Seuil de changement des facteurs d'amplification

Réglage de la valeur seuil pour la consigne de fréquence, I'erreur de réglage ou la vitesse (en fonction du réglage
du parametre PB26) pour laquelle I'amplification doit étre modifiée

PB28 CDT 1 ms 0-100

Constante de temps pour le changement des facteurs d'amplification
La constante de temps pour le changement des facteurs d'amplification dépendra des paramétres PB26 et PB27.

PB29 GD2B 7,0 x1 0-300,0

2éme rapport d'inertie

Permet de régler le rapport de l'inertie entre le moteur et la charge aprés un changement de I'amplification.
Le parametre est actif lorsque I'autotuning est désactivé.

Tab. 4-16: Apercgu détaillé des parameétres PBO] (6)
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Fonctionnement Parameétres

Z Valeur s ,
Numéro Symbole par défaut Unité Plage de réglage
PB30 PG2B 37 rad/s 1-2000

2éme facteur d'amplification de la boucle d'asservissement de la position
Vous ne pouvez pas utiliser ce paramétre en mode de régulation de la vitesse.

Permet le réglage de I'amplification de la boucle d'asservissement de la position aprés un changement de
I'amplification.
Le parameétre est actif lorsque I'autotuning est désactivé.

PB31 VG2B 823 rad/s 20-20000

2éme facteur d'amplification de la boucle d'asservissement de la vitesse

Permet le réglage de I'amplification de la boucle d'asservissement de la vitesse aprés un changement de
I'amplification.

Le paramétre est actif lorsque I'autotuning est désactivé.

PB32 VICB 33,7 ms 0,1-5000,0

2é&me rapport | de la boucle d'asservissement de la vitesse

Permet le réglage du facteur | d'amplification de la boucle d'asservissement de la vitesse aprés un changement de
I'amplification.

Le parameétre est actif lorsque I'autotuning est désactivé.

PB33 VRF1B 100,0 Hz 0,1-100,0

2éme fréquence de vibration pour la suppression des vibrations

Vous ne pouvez pas utiliser ce paramétre en mode de régulation de la vitesse.

Permet le réglage de la fréquence vibratoire afin de supprimer les vibrations apres un changement de
I'amplification.

Ce paramétre est activé lorsque le paramétre PB02 est réglé sur "LICI12" et le paramétre PB26 sur "CICICI1".
Dans le cadre de cette application, exécutez toujours le changement de I'amplification une fois que le moteur est
arréte.

PB34 VRF2B 100,0 Hz 0,1-100,0

2éme fréquence de résonnance pour les vibrations

Vous ne pouvez pas utiliser ce paramétre en mode de régulation de la vitesse.

Permet le réglage de la fréquence de résonnance afin de supprimer les vibrations aprés un changement de
I'amplification.

Ce paramétre est activé lorsque le parametre PB02 est réglé sur "JOC2" et le parametre PB26 sur "CICICI1".
Dans le cadre de cette application, exécutez toujours le changement de I'amplification une fois que le moteur est
arréte.

PB35 0,00

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PB36 0,00

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PB37 100

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PB38 0,0

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

Tab. 4-16: Apercu détaillé des paramétres PBO (7)
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Fonctionnement

5 Valeur s 2
Numéro Symbole par défaut Unité Plage de réglage
PB39 0,0
Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PB40 0,0

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PB41 1125

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PB42 1125

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PB43 0004y

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PB44 0,0

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PB45 0000,

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

Tab. 4-16: Apergu détaillé des paramétres PBO (8)

® pour activer la configuration, ces paramétres nécessitent de mettre hors puis sous tension
I'alimentation ou de réinitialiser la commande.

MELSERVO J3-B 4-31
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4.5.6 Réglage des parameétres complémentaires (PCL1)
N° Symbole | Description Par défaut | Unité E‘i?‘ll?gjel
PCO1 ERz® Seuil de commutation de l'erreur de trainage 3 U
PC02 MBR Temporisation du frein d'arrét 0 ms
PCO03 ENRS @ | Transmission de I'impulsion du codeur 0000y —
PCo04 COP1@ | Sélection de la fonction C-1 0000y —
PCO05 COP2 ® | Sélection de la fonction C-2 0000y —
PC06 — Réglage du fabricant 0000y —
pPC07 ZSP Détection de I'arrét 50 tr/min
PC08 — Réglage du fabricant 0 —
PCO9 MOD1 1Sélection de la fonction pour la sortie analogique 0000y _
PC10 MOD2 gélection de la fonction pour la sortie analogique 0001, _
PC11 MO1 Offset de la sortie analogique 1 0 mV
PC12 MO2 Offset de la sortie analogique 2 0 mV
PC13 MOSDL Etimjii:fj chiffres de la position effective 0 Impulsions
PC14 MOSDH g’tr;?ji;:j chiffres de la position effective 0 rrggglosions
PC15 — 0 —
e — Réglage du fabricant 0000, —
PC17 |COP4® | Sélection de la fonction C-4 0000 —
PC18 — 00004 —
PC19 — Réglage du fabricant 0000y —
PC20 — 00004 —
PC21 BPs @ Effacement de la liste des alarmes 0000y —
pPC22 — 00004 —
PC23 — 00004 —
BC24 — 0000y —
PC25 — 00004 —
PC26 — 00004 —
PC27 — Réglage du fabricant 0000y —
PC28 — 00004 —
PC29 — 00004 —
PC30 — 00004 —
PC31 — 00004 —
PC32 — 00004 —

Tab. 4-17: Liste des paramétres complémentaires

® Pour activer la configuration, ces paramétres nécessitent de mettre hors puis sous tension
I'alimentation ou de réinitialiser la commande.

@ Pour activer la configuration, ces parametres nécessitent de mettre hors puis sous tension
I'alimentation.
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Paramétres

Fonctionnement

4.5.7

Description des paramétres complémentaires :

a Valeur s ,
Numéro Symbole par défaut Unité Plage de réglage
PCO1 ERZ ©® 3 u 1-200

Seuil de commutation de l'erreur de trainage
Vous ne pouvez pas utiliser ce paramétre en mode de régulation de la vitesse.
Réglage du seuil de commutation avec sélection des tours du servomoteur.

PC02 MBR 0 ms Voir la description

Temporisation du frein d'arrét électromagnétique
Réglage de la temporisation (Tb) entre le signal pour le blocage du frein d'arrét
électromagnétique (MBR) et l'interruption du circuit de charge.

PC03 ENRS @ 0000y Voir la description

Transmission de I'impulsion du codeur

L Modification de la phase des impulsions a la sortie du codeur (phase A, phase B)

Sens de rotation du servomoteur
Gauche Droite

PhaseAflflflPhaseAflflfl
PhaseB%flflfPhaserlflfl

PhaseAflflflPhaseAflflfl
Phaserlflfl PhaseBlflflf

Réglage de I'impulsion du codeur (voir aussi le paramétre PA15)
0 :transmission directe de I'impulsion du codeur
1 :réglage du dividende pour la transmission de I'impulsion

Valeur

PC04 corP1@ 0000y Voir la description

Sélection de la fonction C-1 : sélection du type de cable pour le codeur

_]— Sélection du type de cable pour le codeur
0 : cable & deux conducteurs
1 : cable a quatre conducteurs

Un mauvais réglage de ce paramétre peut entrainer le message d'alarme du codeur 1 (16) ou l'erreur de
codeur 2 (20)

PC05 copr2@ 0000y Voir la description

Sélection de la fonction C-2 : fonctionnement sans servomoteur

L Sélection du fonctionnement sans servomoteur

0 : actif
1 : inactif

Tab. 4-18: Apercgu détaillé des parameétres PCO (1)
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Fonctionnement Parameétres

< Valeur e .
Numéro Symbole par défaut Unité Plage de réglage
PC06 0000y
Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PC07 ZSP 50 tr/min 0-10000

Détection de l'arrét
Saisie de la vitesse en dessous de laquelle le signal de sortie pour l'arrét est transmis.
Le récepteur du signal pour l'arrét a une hystérésis de 20 tr/min.

PC08 0

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PC09 MOD1 0000y Voir la description
Sélection de la fonction pour la sortie analogique 1

"L Sélection de la fonction de sortie pour le moniteur analogique 1 (M01)

Réglage Fonction de sortie
0 Vitesse du moteur (+8 V / vitesse maxi)

Couple transmis (+8 V/couple maxi)
Vitesse du moteur (+8 V / vitesse maxi)

Couple transmis (+8 V/couple maxi)
Seuil du courant (+8 V/courant nominal)
Vitesse consigne (+8 V / vitesse maxi)

Erreur de trainage (+10 V/100 impulsions) ~

Erreur de trainage (+10 V/1000 impulsions) "

(
Erreur de trainage (+10 V/10 000 impulsions) :
Erreur de trainage (+10 V/100 000 impulsions) '

Erreur de trainage (+10 V/1 000 000 impulsions) o
Erreur de positionnement (+10 V/1 000 000 impulsions) 7"

O|lm|>|lo|o|(N|lo|o|s|lw|N

Erreur de positionnement (+10 V/10 000 000 impulsions) 7
D Tension du bus (+8 V/400 V)

Unité : impulsions du codeur
Pour un couple maxi, 8 V sont transmis.
Peut étre utilisé pour l'enregistrement de la position absolue.

*

*k

*kk

PC10 MOD2 0001y Voir la description
Sélection de la fonction pour la sortie analogique 2

" Sélection de la fonction de sortie pour le moniteur analogique 2 (M02)

|Les réglages correspondent a ceux du moniteur analogique 1 (MO1)

PC11 MO1 0 mV —999-999

Offset de la sortie analogique 1
Permet de régler I'offset de la sortie analogique 1 (MO1)

Tab. 4-18: Apercu détaillé des paramétres PCIO (2)
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5 Valeur s 2
Numéro Symbole par défaut Unité Plage de réglage
PC12 MO2 0 mV —999-999
Offset de la sortie analogique 2
Permet de régler I'offset de la sortie analogique 2 (MO2)

PC13 MOSDL 0 Impulsions |-9999-9999

Derniers chiffres de la position effective standard

Permet de régler la position standard depuis les impulsions retour de la sortie analogique 1 (MO1) ou de la sortie
analogique 2 (MO2).

Ce parameétre permet de régler les quatre dernieres décimales de la position standard.

10000

PC14 MOSDH 0 Impulsions

—9999-9999

Premiers chiffres de la position effective standard

Permet de régler la position standard depuis les impulsions retour de la sortie analogique 1 (MO1) ou de la sortie
analogique 2 (MO2).
Ce paramétre permet de régler les quatre premiéres décimales de la position standard.

PC15 0

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PC16 0000y

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PC17 CcoP4 @ 0000 Voir la description

Sélection de la fonction C-4 : réglage du point de référence dans le systeme de positionnement absolu

L Condltlon pour le réglage du point de référence

: aprées la coupure de la tension d'alimentation, il faut que
l'impulsion de phase Z du moteur soit dépassée.
1 : apres la remise sous tension de l'alimentation, il faut que
I'impulsion de phase Z du moteur ne soit pas dépassée.

PC18 0000y

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PC19 0000y

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PC20 0000y

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

Tab. 4-18: Apercgu détaillé des parameétres PCO (3)
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Z Valeur s x
Numéro Symbole par défaut Unité Plage de réglage
PC21 BPS @ 0000 Voir la description

Effacement de la liste des alarmes

L Suppression de la mémoire d'alarmes

0 : ne pas supprimer
1 : supprimer la mémoire d'alarme lors de la remise
sous tension de I'alimentation.
Ce bit est ensuite automatiquement remis sur 0 (ne pas supprimer).

PC22 0000y

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PC23 0000y

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PC24 0000y

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PC25 0000,

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PC26 0000y

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PC27 0000,

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PC28 0000y

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PC29 0000y

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PC30 0000y

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

Tab. 4-18: Apercu détaillé des paramétres PCIO (4)
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5 Valeur s 2
Numéro Symbole par défaut Unité Plage de réglage
PC31 00004
Réservé

Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PC32 00004

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

Tab. 4-18: Apercu détaillé des parameétres PCO (5)

® Pour activer la configuration, ces parametres nécessitent de mettre hors puis sous tension
I'alimentation ou de réinitialiser la commande.

@ Pour activer la configuration, ces paramétres nécessitent de mettre hors puis sous tension
I'alimentation.
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4.5.8 Réglage des parameétres E/S (PDD)
N° Symbole | Description Par défaut | Unité E‘i?‘ll?gjel
PDO1  |— 0000 —
PDO2 |— 0000y, —
PDO3 — 0000y —
PDo4 — Réglage du fabricant 0000, —
PDO5 — 0000y —
PD06 |— 0000y —
PDO7 | po1® Sélection du signal de sortie 1 (broche CN3-13) [ 00054 —
PDO08 po2 @ Sélection du signal de sortie 2 (broche CN3-9) 0004, —
PD09  |po3®@ Sélection du signal de sortie 3 (broche CN3-15) | 0003y, —
PD10  |— 0000 —
PD11 — 00044 —
P — Réglage du fabricant 3000, —
PD13  |— 0000y —
PD14 | pop3® | Sélection de la fonction D-3 00004 —
PD15 |— 0000y —
PD16 |— 0000 —
PD17 |— 0000y —
PD18 |— 0000 —
PD19  |— 0000y —
PD20 — 0000y —
PD21 — 0000y —
PD22 — 0000y —
PD23 |— 0000y —
BC24 — Réglage du fabricant 5000, —
PD25 |— 0000y —
PD26 — 0000y —
PD27 — 0000y —
PD28 — 0000y —
PD29 |— 0000y —
PD30 — 0000y —
PD31  |— 0000y —
PD32 — 0000y —

Tab. 4-19: Liste des parametres E/S

O Pour activer la configuration, ces parametres nécessitent de mettre hors puis sous tension
I'alimentation ou de réinitialiser la commande.
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4.5.9

Description des parametres E/S :

a Valeur s ,
Numéro Symbole par défaut Unité Plage de réglage
PDO1 0000y
Réservé

Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PD02 00004

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PD03 0000,

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PDO04 0000,

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PD05 0000,

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PD06 0000,

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PDO7 po1 ® 0005 Voir la description

Sélection du signal de sortie 1 (broche CN3-13)
Les bornes CN3-13 peuvent étre affectées aux signaux de sorties indiqués dans le tableau ci-dessous.

T [ Affection de la fonction & la borne CN3-13

Les fonctions qui peuvent étre affectées a la sortie sont signalées par ce symbole dans le tableau ci-dessous.

Réglage Fonction / symbole Réglage Fonction / symbole
00 Toujours OFF 0A Toujours OFF ™
01 Réservé 0B Réservé
02 RD oC ZsP
03 ALM oD Réservé
04 INP ™ OE Réservé
05 MBR OF CDPS
06 DB 10 Réservé
07 TLC 11 ABSV
08 WNG 12-1F Réservé
09 BWNG 20-3F Réservé

En mode de régulation de la vitesse, cette fonction est toujours désactivée.
En mode de régulation de la vitesse, cette fonction est réglée sur SA.
Réglage du fabricant

Ce réglage ne doit pas étre utilisé.

Tab. 4-20: Apercgu détaillé des parameétres PDOO (1)
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Z Valeur s z
Numéro Symbole par défaut Unité Plage de réglage
PD08 D02 ® 0004y, Voir la description

Sélection du signal de sortie 2 (broche CN3-9)
Les bornes CN3-9 peuvent étre affectées aux signaux de sorties indiqués sous PDO7 dans le tableau ci-dessous.

T Affection de la fonction & la borne CN3-9

PD09 D03 ® 0003y Voir la description

Sélection du signal de sortie 3 (broche CN3-15)
Les bornes CN3-15 peuvent étre affectées aux signaux de sorties indiqués sous PD07 dans le tableau ci-dessous.

T [ Affection de la fonction & la borne CN3-15

PD10 00004

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PD11 0004,

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PD12 00004

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PD13 00004

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PD14 por3 @ 0000y Voir la description

Sélection de la fonction D-3
Réglage de la sortie d'alarme (ALM) lors de l'apparition d'un avertissement (WNG).

—I_— Signaux transmis par le servoamplificateur lors de I'apparition d'un avertissement
Réglage Etat du signal *

1
WNG o
|

1
0 ALM +

Date et heure de I'avertissement

1
WNG

1
1 ALM 0

Date et heure de l'avertissement

* 0:0FF
1:0N

Tab. 4-20: Apercu détaillé des paramétres PDOO (2)
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< Valeur s i
Numéro Symbole par défaut Unité Plage de réglage
PD15 0000y
Réservé

Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PD16 00004

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PD17 0000y

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PD18 0000y

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PD19 0000y

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PD20 0000y

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PD21 00004

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PD22 00004

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PD23 00004

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PD24 0000,

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PD25 00004

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

PD26 00004

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

Tab. 4-20: Apercu détaillé des paramétres PDC (3)
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Z Valeur s ,
Numéro Symbole par défaut Unité Plage de réglage
PD27 0000y
Réservé

Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PD28 00004

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PD29 00004

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PD30 00004

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PD31 00004

Réservé
Le contenu de ce parametre ne doit pas étre modifié.

PD32 00004

Réservé
Le contenu de ce paramétre ne doit pas étre modifié.

Tab. 4-20: Apercu détaillé des paramétres PDOO (4)

O Pour activer la configuration, ces parametres nécessitent de mettre hors puis sous tension
I'alimentation ou de réinitialiser la commande.
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4.6 Ampilification

4.6.1 Réglage du facteur d'amplification

Pour régler le facteur d'amplification d'un seul servoamplificateur, désactivez I'autotuning 1. Si
vous n'étes pas satisfaits des différents mouvements de la machine pendant son
fonctionnement, exécutez les étapes suivantes en respectant I'ordre indiqué :

@ Autotuning 2

® Réglage manuel du facteur d'amplification

Le tableau suivant indique les caractéristiques des différentes méthodes utilisées pour régler

I'amplification :
. . Rapport Réglage Réglage

R AEIEER d'inertie automatique de PB automatique de PA/PB
Autotuning 1 0001 Calcul permanent GD2 (PB06), Réponse dans PA09

PG2 (PB08),

PG1 (PB07),

VG2 (PB09),

VIC (PB10)
Autotuning 2 0002 Méme réglage que PG2 (PB08), GD2 (PBO06),

pour PB06 PG1 (PB07), Réponse dans PA09

VG2 (PB09),

VIC (PB10)
Réglage 0003 — PG1 (PB07),
manuel GD2 (PBO06),

VG2 (PB09)
VIC (PB10)

Mode 0000 Calcul permanent GD2 (PBO06), PG1 (PB07)
d'interpolation PG2 (PB08),

VG2 (PB09),

VIC (PB10)

Tab. 4-21: Méthode de réglage du facteur d'amplification
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Pour régler le facteur d'amplification, procédez comme suit :

Départ

Interpolation pour
2 ou plusieurs axes

Application

Est uniquement utilisé pour
compenser le facteur
d'amplification pour la

régulation de la position de la
boucle d'asservissement

virtuelle lors de I'utilisation de

2 ou plusieurs axes.

Non | Interpolation
[
| En service |
‘ Autotuning 1 |~ _________________________
\
‘ En service |
Oui Non
0O.K.?
Non Oui
‘ Autotuning 2 |» |
‘ En service |
Oui
”” Non
«
‘ Réglage manuel |~ _________________________
I
i
FIN

Permet le réglage en
modifiant la réponse.
Utilisez en premier cette
méthode.

Est utilisé lorsque I'autotuning
1 s'est avéré insuffisant par
ex. lors d'un calcul imprécis
du rapport d'inertie.

Tous les facteurs
d'amplification se reglent
manuellement. La méthode
est utilisée par ex. pour
réduire le temps de
régulation.

5001365C

Fig. 4-6 : Procédure pour régler le facteur d'amplification
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4.6.2

Réglage du facteur d'amplification avec le logiciel de configuration

Le tableau suivant présente les fonctions et les méthodes de compensation lors de I'utilisation
du logiciel de configuration :

Fonction

Description

Compensation

Analyse de la
machine

Les caractéristiques de I'ensemble du
systéme mécanique sont enregistrées
par le PC.

La fréquence de résonnance de la machine est
enregistrée et le filtre d'arrét ajusté en
conséquence.

Les facteurs d'amplification optimaux pour la
machine sont alors utilisés. Cette méthode
simple de compensation convient aux machines
qui ont de fortes résonnances pour de courtes
durées de régulation.

Réglage
automatique de
I'amplification

Lors du réglage automatique,
I'amplification optimale est déterminée
afin d'obtenir le temps de régulation
minimum.

Les facteurs d'amplification sont
automatiquement réglés de maniere a obtenir le
positionnement le plus rapidement possible.

Simulation
de la machine

La réponse de la machine pendant le
positionnement est simulé puis
enregistré sur le PC.

Les facteurs d'amplification optimums ainsi que
les séquences d'instructions sont alors
déterminés.

Tab. 4-22: Compensation avec le logiciel de configuration
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4.6.3 Autotuning

Le servoamplificateur est équipé d'un autotuning en temps réel qui permet d'optimiser en

permanence les facteurs d'amplification de la boucle d'asservissement en tenant compte des

caractéristiques de la machine (rapport d'inertie). Cela évite tout réglage fastidieux lors de la
mise en service.

Autotuning 1

L'autotuning 1 est sélectionné par défaut. Le rapport d'inertie est déterminé en permanence afin

d'optimiser les facteurs d'amplification.

Les paramétres suivants sont ajustés automatiquement par l'autotuning 1 :

Parametres Symbole Désignation
PB06 GD2 Rapport d'inertie
Facteur d'amplification - régulation de la position
PBO7 PG1 de la boucle d'asservissement virtuelle
PBO8 PG2 Flacteur Q'amplification de Ig lboucle
d'asservissement de la position

PB09 VG2 Flacteur c_i'amplification d(_e la boucle

d'asservissement de la vitesse

PB10 viC R_apport | de la boucle d'asservissement de la

vitesse

Tab. 4-23: Ajustage des paramétres avec l'autotuning 1

Les conditions suivantes s'appliquent pour I'exécution correcte de l'autotuning 1 :

@ Le temps d'accélération / de freinage pour atteindre la vitesse de 2000 tr/min est inférieur
ouégalass.

@® La vitesse est d'au moins 150 tr/min.

@ Le rapport d'inertie entre la charge et le moteur est inférieur ou égal a 100.

@ Le couple pendant l'accélération / le freinage est supérieur ou égal a 10 % du couple
nominal.

@ Si lors du fonctionnement, le couple fluctue fortement pendant I'accélération / le freinage
ainsi que dans le cadre de machines séparément accouplées, l'autotuning 1 ne peut pas
fonctionner correctement. Utilisez alors I'autotuning 2 ou le réglage manuel afin de régler
les facteurs d'amplification.

Autotuning 2

Si I'exécution correcte de I'autotuning 1 n'est pas possible, utilisez I'autotuning 2. Comme ce

mode ne permet pas d'enregistrer le rapport d'inertie, vous devez entrer sa valeur dans le

parameétre PBO6.

Les paramétres suivants sont ajustés automatiquement par 'autotuning 2 :

Parametres Symbole Désignation

Facteur d'amplification - régulation de la position

PBO7 PG1 de la boucle d'asservissement virtuelle

Facteur d'amplification de la boucle

PBO8 PG2 d'asservissement de la position

PB09 VG2 Flacteur Q'amplification d(_e la boucle

d'asservissement de la vitesse

PB10 vic R_apport | de la boucle d'asservissement de la

vitesse

Tab. 4-24: Ajustage des parametres avec l'autotuning 2
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Fonctionnement de I'autotuning
La figure suivante représente le schéma fonctionnel de la fonction d'autotuning :
Inertie
de la charge
Réglage
automatique
/ Codeur
Amplifications . .
Instruction 5 PG1, VG1, b Z{egulatlor: Aok
- PG2,VG2, VIC - U couran
( Réaction de courant
Y
4 Activation par 0 ou 1 4 Rétroaction
posntlon/vnesse
Plagedef’ D
I'autotunipg : Tableau Enregistrement ‘
entempsréel | | d'ampli- O du rapport '_:_
: cation 31 d'inertie ;
| |
e |
Paramétre PAO8 Parameétre PA09 PBO6 -
Rapport d'inertie
Sélection de laméthode de Réponse
réglage de I'amplification
S001366C
Fig. 4-7 : Schéma fonctionnel de la fonction d'autotuning
Le rapport d'inertie est calculé pendant I'accélération / le freinage a partir du courant du moteur
et de la vitesse. Les valeurs sont enregistrées dans PB06. La valeur peut étre affichée via
I'affichage de I'état du logiciel de configuration.
Si le rapport d'inertie est déja connu ou que I'enregistrement est impossible, sélectionnez
l'autotuning 2 (PAO08 : 0002) puis réglez manuellement la valeur dans le parameétre 34.
En raison des réglages de PBO06 et de la réponse (PAQ9), la sélection s'appuie sur un tableau
d'amplification interne afin de déterminer I'amplification optimale.
Apres la mise sous tension, le résultat de I'autotuning est enregistré toutes les 60 minutes dans
I'E2PROM du servoamplificateur. Lors de la mise sous tension, l'autotuning est exécuté avec les
derniéres valeurs d'amplification enregistrées dans I'EZPROM.
NOTE Si des variations brusques du couple apparaissent pendant le fonctionnement,

l'enregistrement du rapport d'inertie peut s'avérer incorrect. Dans ce cas, sélectionnez
l'autotuning 2 (PA08 : 0002), puis réglez manuellement PBO6.
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Procédure lors de I'autotuning
L'autotuning est activé par défaut. Dans la plupart des cas, il vous suffit de raccorder le moteur
puis de le démarrer sans avoir besoin de procéder a d'importants réglages. Saisissez
simplement la réponse de l'autotuning afin de procéder au réglage.

Autotuning

Accélération /
freinage répétés

Rapport d'inertie
enregistré
stable ?

Sélectionner I'autotuning 2 (PA08 : 0002)
puis régler manuellement PB06

Accélération /
freinage répétés

Régler la réponse pour la fonction
sans vibration

Accélération /
freinage répétés

Non

Fonctionnement O.K.?

k.

Réglage
manuel

5000869C

Fig. 4-8 : Procédure lors de l'autotuning
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Réponse de I'Autotuning

Réglez la réponse pour I'ensemble du servosystéme a l'aide du premier chiffre de PA09. La
réponse augmente lorsque les valeurs consignes fluctuent et lorsque le temps de régulation
diminue. Une trop grande valeur entraine des vibrations. Réglez la valeur de maniére a ce que
la plage sans vibration atteigne la réponse souhaitée.

S'il estimpossible d'augmenter la réponse a la valeur souhaitée en raison des résonnances de
la machine lors de fréquences supérieures a 100 Hz, utilisez la suppression automatique des
vibrations (PB01) ou le filtre afin de supprimer les résonnances mécaniques (PB13 a BP16).
L'utilisation du filtre permet en général d'augmenter un peu plus la réponse.

Caractéristique de la machine
Valeur .
Mode de réponse Resor:ggmzneede a Application
1 Lente 10,0 Hz
2 A 11,3 Hz
3 12,7 Hz
4 14,3 Hz
5 16,1 Hz
6 18,1 Hz
7 20,4 Hz
8 23,0 Hz
9 25,9 Hz
10 29,2 Hz
" 32,9H Grandes
z bandes de
12 37,0 Hz transport
13 41,7 Hz
14 47,0 Hz Bras de robot
15 v 52,9 Hz
Bandes de
16 Moyenne 59,6 Hz transport
17 67,1 Hz
A Machines d
18 75,6 Hz précision
19 85,2 Hz . .
Dispositifs
20 95,9 Hz d'équipements,
de montage et
21 108,0 Hz de soudure
22 121,7 Hz
23 137,1 Hz
24 154,4 Hz
25 173,9 Hz
26 195,9 Hz
27 220,6 Hz
28 248,5 Hz
29 279,9 Hz
30 315,3 Hz
31 V 355,1 Hz
32 Rapide 400,0 Hz

Tab. 4-25: Réglage de la réponse (PA09)
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4.6.4

NOTE

Réglage manuel des facteurs d'amplification

Si le résultat de I'autotuning n'est pas satisfaisant, le réglage de I'amplification peut étre effectué
manuellement a l'aide des parameétres.

Dans le cas de résonnance de la machine, utilisez la suppression automatique de la
résonnance (PB01) ou le filire afin de supprimer les résonnances mécaniques (PB13 a
PB16).

@ Régulation de la vitesse

Le tableau suivant vous donne un apercu des paramétres que vous pouvez utiliser lors du
réglage manuel des facteurs d'amplification dans le cadre de la régulation de la vitesse.

Parameétres Symbole Désignation
PB06 GD2 Rapport d'inertie

PB07 PG1 Facteur d'amplification - régulation de la position de la
boucle d'asservissement virtuelle

PB09 VG2 Facteur d'amplification de la boucle d'asservissement de la
vitesse

PB10 VIC Rapport | de la boucle d'asservissement de la vitesse

Tab. 4-26: Parametres a régler lors de la régulation de la vitesse

Pour le réglage, procédez comme suit :

@ Procédez d'abord au réglage a l'aide de I'autotuning. (Voir "Fonctionnement de I'autotuning"
alapage 4 - 47)

@ Modifiez manuellement le parameétre de l'autotuning (PA08: 0003).

(® Saisissez le rapport d'inertie estimé a I'aide du paramétre PB06 (si le réglage précédent
avec l'autotuning était satisfaisant, vous n'avez pas besoin de modifier cette valeur).

@ Entrez une petite valeur pour le facteur d'amplification de la régulation de position de la
boucle d'asservissement virtuelle (PB07). Réglez le rapport | de la boucle d'asservissement
de la vitesse (PB10) sur une valeur plus grande.

(® Augmentez fortement le facteur d'amplification de la boucle d'asservissement de la vitesse
(PB09) puis réduisez-le dés que des vibrations apparaissent. La valeur optimale est atteinte
juste avant que des vibrations apparaissent.

® Augmentez fortement le facteur d'amplification de la boucle d'asservissement de la position
(PBO07) puis réduisez-le dés que des dépassements apparaissent.

@ Réduisez le rapport | de la boucle d'asservissement de la vitesse (PB10), puis augmentez-
le dés que des vibrations apparaissent. La valeur optimale est atteinte juste avant que des
vibrations apparaissent.

Si vous ne pouvez pas augmenter les facteurs d'amplification suite a des résonnances
mécaniques et ainsi obtenir la réponse voulue, répétez les étapes (2) et 3 en utilisant le
réglage du filtre afin de supprimer les résonnances, ou bien le filtre pour la suppression des
résonnances mécaniques (PB13-PB16).

(© Vérifiez la rotation puis compenser plus précisément les facteurs d'amplification.
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La réponse de la boucle d'asservissement de la vitesse est définie par le facteur d'amplification
VG2 (PB09). Une valeur supérieure augmente la réponse et peut provoquer des vibrations. On
calcule la fréquence de réponse de la boucle d'asservissement de la vitesse (F) comme suit :

VG2

FHzl = 55 GDb2 <en

Le réglage du rapport | de la boucle d'asservissement de la vitesse VIC est effectué a I'aide de
PB10 et calculé de la maniere suivante :

2000 jusque 3000

>
VICIms] > G i +GD2 % 0. 1)

La réponse a une instruction de positionnement est définie par le facteur d'amplification de la
régulation de la position de la boucle d'asservissement virtuelle PG (PB07). Une valeur plus
grande améliore la réponse lors d'une instruction de positionnement mais peu entrainer des
dépassements lors du positionnement.

La formule suivante permet de calculer la valeur théorique pour PG1 :

jusque 1 )

PG1<
8

VG2 (1
] +GD2X(4
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@ Régulation de la position

Le tableau suivant vous donne un apercu des paramétres que vous pouvez utilisez lors du
réglage manuel des facteurs d'amplification dans le cadre de la régulation de la position.

Parameétres Symbole Désignation

PB06 GD2 Rapport d'inertie

PB07 PG1 Facteur d'amplification - régulation de la position de la
boucle d'asservissement virtuelle

PB08 PG2 Facteur d'amplification de la boucle d'asservissement de la
position

PB09 VG2 Facteur d'amplification de la boucle d'asservissement de la
vitesse

PB10 VIC Rapport | de la boucle d'asservissement de la vitesse

Tab. 4-27: Parameétres a régler lors de la régulation de la position

Pour le réglage, procédez comme suit :

@ Procédez d'abord au réglage a l'aide de I'autotuning. (Voir "Fonctionnement de I'autotuning"
alapage 4 - 47)

(@ Saisissez le rapport d'inertie estimé a l'aide du paramétre PBO06. (si le réglage précédent
avec l'autotuning était satisfaisant, vous n'avez pas besoin de modifier cette valeur).

® Modifiez manuellement le parameétre de l'autotuning (PA08: 0003).

@ Entrez une petite valeur pour le facteur d'amplification de la régulation de position de la
boucle d'asservissement virtuelle (PB07) ainsi que celui de la boucle d'asservissement de
la position (PB08). Réglez le rapport | de la boucle d'asservissement de la vitesse (PB10)
sur une valeur plus grande.

(B Réglez PB09 sur une petite valeur comprise dans la plage de fonctionnement sans vibration
ni bruit. Augmentez fortement la valeur puis réduisez-la dés que des vibrations
apparaissent. La valeur optimale est atteinte juste avant que des vibrations apparaissent.

(® Réglez PB09 sur une valeur comprise dans la plage de fonctionnement sans vibration ni
bruit. Réduisez fortement la valeur puis augmentez-la des que des vibrations apparaissent.
La valeur optimale est atteinte juste avant que des vibrations apparaissent.

@ Augmentez fortement le facteur d'amplification de la boucle d'asservissement de la position
(PBO08) puis réduisez-le dés que des vibrations apparaissent.

Augmentez fortement le facteur d'amplification de la boucle d'asservissement de la position
(PBO07) puis réduisez-le dés que des dépassements apparaissent.

(® Si vous ne pouvez pas augmenter les facteurs d'amplification suite a des résonnances
mécaniques et ainsi obtenir la réponse voulue, répétez les étapes (@) et (5) en utilisant le
réglage du filtre afin de supprimer les résonnances ou bien le filtre pour la suppression des
résonnances mécaniques (PB13-PB16).

Vérifiez le positionnement et la rotation puis compenser plus précisément les facteurs
d'amplification.
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La réponse de la boucle d'asservissement de la vitesse est définie par le facteur d'amplification
VG2 (PB09). Une valeur supérieure augmente la réponse et peut provoquer des vibrations. On
calcule la fréquence de réponse de la boucle d'asservissement de la vitesse (F) comme suit :

VG2

FHzl = 55 GDb2 <en

Le réglage du rapport | de la boucle d'asservissement de la vitesse VIC est effectué a I'aide de
PB10 et calculé de la maniere suivante :

2000 jusque 3000

>
VICIms] > G i +GD2 % 0. 1)

La réponse a une instruction de positionnement est définie par le facteur d'amplification de la
régulation de la position de la boucle d'asservissement virtuelle PG (PB07). Une valeur plus
grande améliore la réponse lors d'une instruction de positionnement mais peu entrainer des
dépassements lors du positionnement.

La formule suivante permet de calculer la valeur théorique pour PG :

jusque 1 )

PG1<
8

VG2 (1
] +GD2X(4
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4.6.5 Interpolation

Le mode d'interpolation permet de régler les facteurs d'amplification lors d'applications visant a
régler plusieurs axes (par ex. un plan de travail X-Y) En mode d'interpolation, le facteur
d'amplification PG 1 est ajusté manuellement alors que toutes les autres amplifications sont
ajustées automatiquement.

Le tableau suivant présente un apercu des parametres qui sont automatiquement définis en
mode d'interpolation.

Parametres Symbole Désignation

PB06 GD2 Rapport d'inertie

PB08 PG2 Facteur d'amplification de la boucle d'asservissement de la
position

PB09 VG2 Facteur d'amplification de la boucle d'asservissement de la
vitesse

PB10 VIC Rapport | de la boucle d'asservissement de la vitesse

Tab. 4-28: Ajustement des parameétres en mode d'interpolation

Le paramétre suivant doit étre ajusté manuellement :

Parametres Symbole
PBO7 PG1

Désignation

Facteur d'amplification - régulation de la position de la
boucle d'asservissement virtuelle

Tab. 4-29: Paramétre a régler manuellement

Lors de l'interpolation entre plusieurs axes, le facteur d'amplification de la boucle
d'asservissement de la position doit étre réglé sur la méme valeur pour tous les axes.

Pour le réglage, procédez comme suit :
() Réglez PA08 sur 0001 afin de sélectionnez l'autotuning 1.

(@ Augmentez la valeur de la réponse (PA09) puis réduisez-la dés que des vibrations
apparaissent. La valeur optimale est atteinte juste avant que des vibrations apparaissent.

(® Réglezle facteur d'amplification de la régulation de la position de la boucle d'asservissement
virtuelle (PG1) sur la valeur maximum.

@ Réglez PA8 sur 0000 afin de sélectionnez le mode d'interpolation.

(® La valeur réglée dans l'étape ® de PG1 correspond a la valeur supérieure du facteur
d'amplification pour la boucle d'asservissement de la position (PG2). Réglez la méme valeur
pour PG1 que celle de I'axe a interpoler.

® Vérifiez l'interpolation ainsi que la rotation, puis compenser plus précisément les facteurs
d'amplification et la réponse.

La réponse de la boucle d'asservissement de la position est définie par le facteur d'amplification
PG1 (PB07). Une valeur plus grande améliore la réponse lors d'une instruction de
positionnement mais peu entrainer des dépassements lors du positionnement.

Pour l'erreur de réglage (E), s'applique :

Vitesse [tr/min] x 262144 [impulsions]

E [impulsions] = 50 <PG1
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4.6.6 Différences dans I'autotuning entre le MR-J2S et le MR-J3
Mode de réponse
Comparé aux servoamplificateurs de la série MR-J2 Super, la plage de réglage de la réponse
a été élargie pour les servoamplificateurs de la série MR-J3.
MR-J2-Super MR-J3
Mode de réponse Résonnance de la Mode de réponse Résonnance de la
Par. 9 machine PB09 machine
1 10,0 Hz
— — 2 11,3 Hz
3 12,7 Hz
1 15 Hz 4 14,3 Hz
5 16,1 Hz
- o 6 18,1 Hz
2 20 Hz 7 20,4 Hz
— — 8 23,0 Hz
3 25 Hz 9 25,9 Hz
4 30 Hz 10 29,2 Hz
— — 11 32,9 Hz
5 35 Hz 12 37,0 Hz
— — 13 41,7 Hz
6 45 Hz 14 47,0 Hz
7 55 Hz 15 52,9 Hz
— — 16 59,6 Hz
8 70 Hz 17 67,1 Hz
— — 18 75,6 Hz
9 85 Hz 19 85,2 Hz
— — 20 95,9 Hz
A 105 Hz 21 108,0 Hz
— — 22 121,7 Hz
B 130 Hz 23 137,1 Hz
C 160 Hz 24 154,4 Hz
— — 25 173,9 Hz
D 200 Hz 26 195,9 Hz
— — 27 220,6 Hz
E 240 Hz 28 248,5 Hz
— — 29 279,9 Hz
F 300 Hz 30 315,3 Hz
31 355,1 Hz
o o 32 400,0 Hz
Tab. 4-30: Comparaison du mode de réponse
NOTE En raison des différences au niveau des courbes d'amplification, le mode de réponse peut

varier pour une méme fréquence de résonnance.
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5

5.1

Fonctions spéciales

Utilisez les fonctions décrites dans ce chapitre si vous n'avez pas pu obtenir des résultats
satisfaisants avec les méthodes de réglage indiquées dans paragraphe 4.6.

Fonctions de filtrage

Le servoamplificateur MR-J3 est doté de différentes fonctions de filtrage :
@ Filtre pour la suppression des résonnances mécaniques

@ Filtre passe-bas

Une augmentation du mode de réponse du servoamplificateur peut provoquer des résonnances
au niveau des fréquences issues du systéme mécanique. Les conséquences sont des
vibrations ou des bruits plus forts. Les fonctions de filtrage permettent de supprimer les
résonnances qui apparaissent.

Réglage de la .
vitesse Instruction
N PB16 PB23  de courant
0odor 7 Fitre  |OO00I 7
- | passe-bas |

Filtre pour la suppr.
des résonnances
mécaniques

2¢filtre pour la suppr.
des résonnances
mécaniques

Réglage
[l automatique

Manuel

5001367aC

Fig. 5-1 : Schéma fonctionnel des fonctions de filtrage
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Fonctions spéciales

Fonctions de filtrage

5.1.1

NOTE

Suppression automatique des vibrations (filtre adaptif 1l)

Si la suppression automatique des vibrations est activée, le servoamplificateur enregistre en
permanence les résonnances de la machine puis ajuste les caractéristiques du filtre (fréquence/
amortissement) en fonction des données obtenues. Les vibrations du systéme mécanique sont
alors supprimées sans devoir connaitre les fréquences de résonnance du systéme. Les
caractéristiques du filtre sont réajustées en permanence grace a la saisie continue des données
afin de garantir un filtrage optimal lorsque la fréquence de résonnance est modifiée.

Comportement Point de Comportement
a la résonnance \ resonnance a la résonnance Point d
du systéeme | du systeme , réoslgnngnce
mécanique : mécanique |
i Fréquence : Fréquence
Courbe de ! Courbe de |
filtrage | filtrage !
! Fréquence i Fréquence

Fréquence de résonnance Fréquence de résonnance

Faible résonnance de la machine
et fréquence de résonnance élevée

Forte résonnance de la machine
et faible fréquence de résonnance

5000878C

Fig. 5-2 : Fonctionnement de la suppression automatique des vibrations

La suppression automatique des vibrations peut étre utilisée dans une plage de fréquences
de 100 a 2,25 kHz. La fonction est inefficace pour les résonnances situées hors de cette

plage.

Pour les systéemes avec des résonnances complexes ainsi que pour les amplitudes de
résonnance tres élevées, la suppression automatique des vibrations est inefficace.

Si la suppression automatique des vibrations est inefficace, il est possible de procéder a un

réglage manuel.

Parameétres

Ajustez les propriétés de la suppression automatique des vibrations a I'aide du quatrieme chiffre
du parameétre PBO1.

O[O0]O
—L Réglage de I'ajustement du filtre
. . . Paramétre réglé
Réglage Ajustement du filtre automatiquement

0 Filtre désactivé Voir la note

1 Réglage PB13
automatique du filtre PB14

2 Manuel —

Note :

Les paramétres PB13 et PB14 sont réglés sur les valeurs par défaut.

S5000611C
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Fonctions de filtrage

Fonctions spéciales

Réglage
automatique du filtre

A

Réglage

Oui La réponse prévue

a-t-elle été atteinte ?

Augmenter
la réponse

Des vibrations ou des Non
bruits apparaissent-ils ?

Exécuter le réglage
automatique du filtre
(régler le parametre PBO1 sur "0001")

A
Le réglage automatique du filtre se
termine a la fin du temps défini.
(le parametre PBO1 se régle sur "0002"
ou "0000".

Les vibrations ou les

bruits ont-ils disparus ?

Non

v v

Diminuer la réponse jusqu'a ce que le bruit ou
la vibration disparaisse. diagnostic de la machine

Régler manuellement le filtre a I'aide du

Fin

S5001367C

Fig. 5-3 : Réglage de la suppression automatique des vibrations

Dsjle réglage automatique du filtre ne fonctionne pas et que de fortes vibrations ou

oscillations restent présentes, réglez la réponse sur la fréquence de vibration puis
exécutez de nouveau le réglage automatique du filtre.

@ Raisons pour le réglage manuel :

— Lavaleur de la réponse a atteint la limite de la machine.

— La machine est trop complexe pour exécuter correctement le filtre automatique.
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Fonctions spéciales Fonctions de filtrage

NOTE

La suppression automatique de vibrations est désactivée par défaut, c'est a dire que PBO01
est mis sur "0000" (filtre désactivé).

Pendant la suppression automatique des vibrations, le niveau sonore des vibratione
augmente car un signal de simulation est activé pendant plusieurs secondes.

Lors du réglage automatique du filtre, la fréquence de résonnance de la machine est
détectée pendant 10 secondes maxi afin de déterminer le filtre correspondant. Le réglage
automatique passe ensuite en mode de réglage manuel.

Le réglage automatique du filire détermine le filtrage optimal a l'aide des réglages
d'amplification effectifs. Si une vibration réapparait aprés I'augmentation de la réponse,
exécutez de nouveau la suppression automatique des vibrations.

Le filtre avec le meilleur amortissement pour les réglages actuels est alors déterminé. Si des
résonnances mécaniques persistent, vous devez augmenter la limite réglée du filtre en
réglant manuellement I'amortissement du filtre d'arrét.
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Fonctions de filtrage Fonctions spéciales

5.1.2

Filtre pour la suppression des résonnances mécaniques

Le filtre pour la suppression des résonnances mécaniques est un filtre d'arrét avec fréquence
de résonnance réglable et amortissement.

Compqrtement de la Point de résonnance
résonnance du
systéme mécanique \&
|
|
|
|
. Fréquence
Courbe de
filtrage R | Largeur du filtre
> <
Y IProfondeur du filtre
L Fréquence

Fréguence de résonnance

$000876C

Fig. 5-4 : Fonctionnement du filtre pour la suppression des résonnances mécaniques

Le servoamplificateur dispose de deux filtres pour la suppression des résonnances mécaniques
qui se reglentindépendamment I'un de l'autre. Utilisez les paramétres PB13 et PB14 pour régler
le filire 1 et PB15 et PB16 pour régler le filire 2. Si la suppression automatique de vibrations
(PBO1) est sélectionnée, le filtre 1 est réglé automatiquement pour la suppression des
résonnances mécaniques. Si PB01 est activé, le mode manuel est activé au bout d'un certain
temps. Le mode manuel permet de régler la suppression des résonnances mécaniques a l'aide
du filtre 1.

# Points de résonnance
Comportement de la

résonnance du
systéeme mécanique

Fréquence

Courbe de
filtrage

—<
___<_____________

l
Parametres PBO1, Parametre PB15,
PB13, PB14 PB16

Fréquence

5000877C

Fig. 5-5 : Fonctionnement de la combinaison des filtres 1 et 2
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Fonctions spéciales Fonctions de filtrage

Parameétres
Premier filtre pour la suppression des résonnances mécaniques

Ajustez la fréquence de résonnance, I'amortissement et la plage du premier filtre pour la
suppression des résonnances mécaniques (parametres PB13, PB14).

Apres le réglage de la suppression automatique des vibrations (PB01) sur "manuel”, le premier
filtre est activé pour la suppression des résonnances mécaniques.

NOTE Les temps d'exécution du filtre entrainent d'autres temporisations du servosysteme. Si le
réglage de la fréquence de résonnance est incorrect ou I'amortissement trop élevé, des
vibrations peuvent apparaitre.

Si la fréquence de résonnance de la machine est inconnu, réglez d'abord une fréquence
élevée puis réduisez-la progressivement. Vous obtenez le réglage optimal lorsque les
vibrations sont minimes.

Un amortissement plus élevé provoque une plus grande suppression de la résonnance.
Toutefois, les vibrations peuvent augmenter en raison du temps de fonctionnement
croissant.

Les propriétés de la machine peuvent étre déterminées a I'aide du logiciel de configuration
(MR-Configurator). Vous pouvez ainsi déterminer la fréquence de résonnance ainsi que
I'amortissement nécessaires pour les filtres avant la mise en service.
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Fonctions de filtrage Fonctions spéciales

5.1.3

Réglage du filtre pour la réduction des vibrations (fonction avancée)

Le réglage avancé du filtrage permet de supprimer les vibrations apparaissant a la fin de
l'usinage comme par ex. a la fin d'une piéce ou lors de secousses de la machine. On réglera le
moteur de maniéere a ce que la machine ne saccade pas lors du positionnement.

A 4
c c
2 S
= =
[e] [e]
o — Comportement du moteur ~ &- —— Comportement du moteur
— Comportement de la — Comportement de la
machine machine
Suppression des vibration Suppression des vibrations
inactive (réglage standard) active

5001368C

Fig. 5-6 : Fonctionnement du réglage avancé du filtrage pour la suppression des vibrations

La fréquence vibratoire de la machine lors du positionnement final est déterminée
automatiquement a I'aide de cette fonction (parametre PB02).

Lors du réglage du filtre pour la suppression des vibrations, le mode manuel est activé a la fin
du nombre de passages définis. Le mode manuel permet de régler la fréquence vibratoire
(PB19) ainsi que la fréquence de résonnance (PB20) pour la suppression des vibrations.
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Fonctions spéciales Fonctions de filtrage

NOTE

Parameétres
0O(O0]O
—L Réglage de I'ajustement avancé du filtre
< i i Parametre réglé
Réglage Ajustement du filtre automatiquement

Suppression des .

0 vibration désactive Voir la note

Réglage du filtre pour
1 la réduction des PB19
vibrations PB20

(fonction avancée)

2 Manuel —

Note :
Les paramétres PB19 et PB20 sont réglés sur les valeurs par défaut.

S000611C

Cette fonction est activée par PA08 (autotuning) mis sur "Autotuning 2" ("0002) ou sur
"Manuel" ("0003").

Cette fonction s'applique uniquement aux fréquences de résonnance machine de 0,1 a
100,0 Hz.

Arrétez toujours le moteur avant de modifier les parametres PB02, PB19, PB20, PB33 et
PB34.

Attendez suffisamment longtemps aprés un positionnement afin que la vibration s'arréte
compléetement.

Si la vibration persistant a la fin du positionnement est trop faible, le comportement de la
suppression des vibrations est imprévisible.

La suppression de vibration avancée ajuste de maniére optimale les paramétres
d'amplification effectifs. Exécutez de nouveau la suppression des vibrations avancée
lorsque vous augmentez la valeur de la réponse.
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Fonctions de filtrage

Fonctions spéciales

Suppression avancée des
vibrations Réglage du filtre
L

v
Réglage

Oui

La réponse prévue

a-t-elle été atteinte ?

Augmenter la réponse

La secousse a
la fin de la piéce est-elle
plus forte ?

Non

Interrompre le fonctionnement

l

Exécuter le réglage du filtre pour la
suppression des vibrations (régler
le paramétre PB02 sur "0001")

l

Remettre en marche

Le réglage du filtre se termine au
bout d'un nombre de passages
défini
(le paramétre PB02 se régle sur
"0002“ ou "0000").

La secousse a
la fin de la piece a-t-elle
cessée ?

+

'

Réduire la réponse
jusqu'a ce que les secousses
a la fin de la piece cessent

Régler manuellement la
suppression des vibration a l'aide
du diagnostic de la machine en

. tenant compte de la courbe
évolutive a la fin de la piece, etc.

Fin

S$001369C

Fig. 5-7 : Déroulement du réglage lors de la suppression avancée des vibrations

® Note de fin de page, voir a la page suivante
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Fonctions spéciales Fonctions de filtrage

® Raisons pour le réglage manuel :
— Les données du diagnostic ne peuvent pas étre générées lorsque la vibration finale n'est
pas transmise au moteur.

— Lafréquence lors de la réponse de I'amplification de la boucle d'asservissement virtuelle
a été augmentée jusqu'a atteindre la fréquence de la vibration finale (limite de régulation
de la suppression des vibrations atteinte).

Réglage manuel du filtre pour la suppression des vibrations

En vous aidant du diagnostic de la machine disponible dans le MR-Configuration ou d'un
appareil de mesure externe, mesurez la vibration finale ou la secousse de la machine. Réglez
la fréquence vibratoire (paramétre PB19) et la fréquence de résonnance (parameétre PB20) du
filtre pour la suppression des vibrations.

@ Le seuil de la vibration peut étre enregistré a l'aide du MR-Configurator ou d'un appareil de
mesure externe (FFT-Analyzer) :

Caractéristique
d'amplification

e N RANAAN

Fréquence de vibration Fréquence de Les fréquences de
Suppression des vibrations résonnance résonnance
(contre fréquence de Suppression des supérieures a 100 Hz
résonnance) vibrations ne peuvent pas
Parametre PB19 Parameétre PB20 étre traitées

Phase R
-90°

8001370C

Fig. 5-8 : Enregistrement de la vibration avec le MR-Configurator ou un appareil de mesure
externe
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Fonctions de filtrage Fonctions spéciales

NOTE

@ La vibration est enregistrée via le signal du moniteur ou un capteur externe.

Vibration du moteur Enregistreur
& (différence de réglage) 4 externe d'accélération
[—Position consigne /——Position consigne
R ANAn

. VALVAYATA S

Période de vibration T x Anti-microvibr.atior? / Période de vibration T
Fréquence = 1/T [Hz] Fréquence de vibration Fréquence = 1/T [Hz]

Anti-microvibration
Fréquence de résonnance

Régler la méme valeur pour les deux

S001371C

Si la vibration de la machine n'est pas transmise au moteur, le réglage de la fréquence de
vibration du moteur n'a aucune influence.

Si la fréquence de résonnance et la contre fréquence de résonnance sont enregistrées a
l'aide du diagnostic de la machine ou d'un FFT-Analyzer, ne réglez pas la fréquence de
vibration et celle de résonnance sur la méme valeur. Vous augmentez ainsi I'efficacité de la
suppression des vibrations.

La suppression des vibrations est inefficace lorsque le rapport entre I'amplification de la
boucle d'asservissement virtuelle de la position PG1 (paramétre PB07) et la fréquence de
vibration répond aux conditions suivantes :

Fréquence de vibration < 2—11% x(1,5xPG1)

Par exemple, réduisez le régulation de position de la boucle d'asservissement virtuelle PG1
de la valeur de la réponse RSP (paramétres PA09) aprés une diminution du facteur

d'amplification.
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5.14

NOTE

Filtre passe-bas

Lors de lacommande des vis a billes ou semblables, des résonnances peuvent apparaitre avec
une réponse croissante dans la plage des fortes fréquences. Le courant consigne est ainsi
précédé d'un filtre passe-bas. Ce filtre est activé par défaut. La fréquence limite du filtre passe-
bas se calcule de la maniére suivante :

VG2

T+apz <0

Fréquence limite [rad/s] =

Le réglage manuel du paramétre PB18 peut étre sélectionné, lorsque le paramétre PB23 est
réglé sur "O0O10".

Parameétres

Réglez le filtre passe-bas a I'aide du deuxiéme chiffre du paramétre PB23.

Sélection du filtre passe-bas
0: réglage automatique < réglage par défaut
1: réglage manuel (via le paramétre PB18)

S000635C

Fig. 5-9 : Réglage du filtre passe-bas

Dans un systeme rigide ayant une tendance a une faible résonnance, la réponse peut étre
augmentée en désactivant le filtre passe-bas afin de diminuer le temps de positionnement.
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Changement des facteurs d'amplification Fonctions spéciales

5.2 Changement des facteurs d'amplification

La fonction permet un changement des facteurs d'amplification pendant le fonctionnement et a
I'arrét. Le changement peut étre obtenu a l'aide d'un signal externe.

La fonction pour le changement des facteurs d'amplification est utilisée :

@ lorsque pendant le verrouillage servo, un facteur d'amplification plus faible doit étre utilisé,
et qu'en fonctionnement, un facteur d'amplification plus élevé doit étre utilisé pour réduire
les bruits,

@ lorsque pour diminuer le temps pendant le positionnement, un facteur d'amplification plus
élevé doit étre utilisé,
@ lorsque lI'amplification du systéme doit étre changée via un signal externe pour des raisons

de stabilité car le rapport d'inertie varie fortement a l'arrét (par ex.une charge importante
sur un dispositif de levage).

MELSERVO J3-B 5-13



Fonctions spéciales Changement des facteurs d'amplification

Les facteurs d'amplification PG2, VG2, VIC et GD2 du circuit de régulation actuel sont modifiés
a l'aide du parametre CDP (PB26) et CDS (PB27).

Signal externe

Fréquence consigne >— {4+

Erreur de réglage >——>—+

Changement

Vitesse >————+

CDL Comparateur
PB27

GD2

PB06
Valeur GD2

GD2B 0 active
PB29

PG2

PB08
Valeur PG2

PG2B o active
PB30

VG2

PB09 !
Valeur VG2

VG2B o active
PB31

VIC

PB10
Valeur VIC

VICB o active
PB32

VRF1

PB19
Valeur VRF1

VRF1B o active
PB33

VRF2

PB20
Valeur VRF2

VRF2B o active
PB34 !

5001372C

Fig. 5-10 : Schéma fonctionnel du changement des facteurs d'amplification
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Changement des facteurs d'amplification

Fonctions spéciales

Parameétres

Mettez PAO8 (Autotuning) sur "[JCI3“, lorsque vous utilisez la fonction pour changer les
facteurs d'amplifications. Si le mode manuel n'est pas sélectionné pour le parametre PA0S8,
vous ne pouvez pas changer les facteurs d'amplification.

Par. | Symbole | Désignation Unité Description
P Parametre d'asservissement avant le changement
PB06 GD2 Rapport dinertie x 1 des facteurs d'amplification
Facteur d'amplification - Les facteurs d'amplification de la boucle
PBO7 PG1 régulation de la position rad/s d as_s_erwssemen_t wrtuellt_e de la ngsse et d,e la
de la boucle position sont toujours actifs pour régler la réponse
d'asservissement virtuelle apres la saisie d'une commande.
Facteur d'amplification
PB08 PG2 Boucle d'asservissement |rad/s
de la position
Facteur d'amplification
PB09 VG2 Boucle d'asservissement |rad/s —
de la vitesse
Rapport | de la boucle
PB10 VIC d'asservissement de la ms
vitesse
Réglage du rapport d'inertie de la charge avec le
PB29 GD2B | 2éme rapport d'inertie x 1 moteur apres le changement des facteurs
d'amplification
2éme facteur Réglage du facteur d'amplification de la boucle
d'amplification d'asservissement de position aprés le changement
PB30 PG28B Boucle d'asservissement rad/s avec PG2B
de la position
2Ieme f_a_cte_ur Réglage du facteur d'amplification de la boucle
PB31 VG2B damplification rad/s d'asservissement de la vitesse aprés le
Boucle d'asservissement changement avec VG2B
de la vitesse 9
2éme rapport | Réglage du rapport | de la boucle
de la boucle . . . N
PB32 VICB . : ms d'asservissement de la vitesse aprés le
d'asservissement de la
. changement avec VICB
vitesse
Changement du Réglage de la condition pour le changement
PB26 CDP . P — , e
facteur d'amplification des facteurs d'amplification
. 1000 impu./s, | Réglage de la valeur (consigne de fréquence,
PB27 CDL Seuil de clhang_er_'ner_ﬂ des impulsions erreur de réglage, vitesse) pour laquelle
facteurs d'amplification - ; I N )
tr/min I'amplification doit étre modifiée
Temps pour le )
PB28 CDT changement des facteurs | ms gg:?;i?;ﬁge df:mpﬁﬁ(é :tfigtrr]e lors du changement
d'amplification P
sﬁ)ﬁiigﬁqﬁﬁz de Réglage de la fréquence de vibration pour la
PB33 VRF1B P Hz suppression des vibrations aprés le changement
suppression des
h . avec VRF1B
vibrations
2éme fréquence de Réglage de la fréquence de résonnance pour la
PB34 VRF2B | résonnance pour les Hz suppression des vibrations aprés le changement
vibrations avec VRF2B
Tab. 5-1: Changement de I'amplification
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Fonctions spéciales Changement des facteurs d'amplification

@® Parameétre PB06 a PB10
Les parametres correspondent a ceux du réglage manuel. Lorsque le changement
d'amplification est activé, les paramétres GD2, PG2, VG2 et VIC peuvent étre modifiés.

® Rapport des inerties de la charge avec le moteur (GD2B : PB29)
Le parametre PB29 permet de régler le rapport de l'inertie de la charge avec l'inertie du
moteur apres le changement des facteurs d'amplification. Mettez le parametre PB29 sur la
méme valeur que le paramétre PB06 (GD2), si l'inertie de la charge reste inchangée.

@ Réglez les valeurs pour le 2éme facteur d'amplification de la boucle d'asservissement de
la position (PG2B : PB30), le 2éme facteur d'amplification de la boucle d'asservissement
de la vitesse (VG2B : PB31) et le 2éme rapport | de la boucle d'asservissement de la vitesse
(VICB : PB32) apres le changement de I'amplification.

® Changement de I'amplification (CDP : PB26)
Le premier et le deuxiéme chiffre du paramétre 26 sert au réglage des conditions pour
lesquelles I'ampliation doit étre modifiée. Si le premier chiffre est sur "1", le changement
d'amplification s'effectue via un signal de commutation.

—r— Changement des facteurs d'amplification
Les facteurs d'amplification PB29 a PB32 sont changés en fonction
de la sélection suivante :
0: inactif
1: le signal pour la validation du changement d'amplification est activé
2: la consigne de fréquence (valeur réglée sur PB27)
3: l'erreur de réglage en impulsion (valeur réglée sur PB27)
4: vitesse du servomoteur (valeur réglée sur PB27)

Seuil de changement de I'amplification
0: valable pour la condition : supérieur au seuil

(lorsque le signal de validation est actif)
1: valable pour la condition : inférieur au seuil

(lorsque le signal de validation est inactif)

5000885C

Fig. 5-11 : Changement de I'amplification

@ Seuil de changement du facteur d'amplification (CDL : PB27)
Si dans PB26, la consigne de fréquence, I'erreur de réglage ou la vitesse est sélectionnée,
PB27 sert au réglage de la valeur pour laquelle I'amplification doit &étre modifiée. Pour les
différentes grandeurs s'appliquent les unités suivantes :

Taille Unite

Fréquence consigne 1000 impulsion/s,
Erreur de réglage Impulsions
Vitesse tr/min

Tab. 5-2: Changement des facteurs d'amplification

® Temps pour le changement du facteur d'amplification (CDT : PB28)
PB28 sert au réglage des constantes du filtre lors du changement des facteurs
d'amplification. Le filtre doit par ex. empécher des charges de la machine lors du
changement entre les différents facteurs d'amplification.
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Changement des facteurs d'amplification

Fonctions spéciales

5.2.1

Fonctionnement du changement des facteurs d'amplification

Cette section montre le fonctionnement du changement d'amplification a I'aide d'exemples de

réglage.

Changement par un signal externe

Signal de changement

Amplification avant
le changement

Modification de I'amplification

Par. Symbole | Désignation Réglage Unité
Facteur d'amplification - régulation de la position de
PBO7 PG1 la boucle d'asservissement virtuelle 100 rad/s
PB06 GD2 Rapport d'inertie 4,0 x 0,1
Facteur d'amplification de la boucle
PBO8 PG2 d'asservissement de la position 120 rad/s
Facteur d'amplification de la boucle
PB09 VG2 d'asservissement de la vitesse 3000 rad/s
PB10 VIC Rapport | de la boucle d'asservissement de la vitesse | 20 ms
PB29 GD2B | 2eme rapport d'inertie 10,0 x 0,1
PB30 PG2B 2Ieme fa(_:teur d'amplificatior_]_de la boucle 84 rad/s
d'asservissement de la position
2eme facteur d'amplification de la boucle
PB31 VG2B d'asservissement de la vitesse 4000 rad/s
PB32 VICB 2éme rapport | - boucle d'asservissement de la vitesse | 50 ms
0001
PB26 CDP Changement du facteur d'amplification (changement par un signal | —
ON/OFF a I'entrée)
PB28 cDT Tlemps_ pour le changement des facteurs 100 ms
d'amplification
Réglage de la fréquence de
2éme fréquence de vibration pour la suppression | vibration pour la suppression
PB33 VRF1B des vibrations des vibrations apreés le Hz
changement avec VRF1B
Réglage de la fréquence de ré-
. . . sonnance pour la suppression
PB34 VRF2B | 2. fréquence de résonnance pour les vibrations des vibrations apres le Hz
changement avec VRF2B
Tab. 5-3: Réglages
OFF ON OFF

Amplification
aprés le changement

Facteur d'amplification
Régulation de la position de la boucle 100
d'asservissement virtuelle
Rapport d'inertie 4,0 - 10,0 - 4,0
Facteur d'amplification
Boucle d'asservissement de la position 120 - 84 - 120
Facteur d'amplification
Boucle d'asservissement de la vitesse 3000 - 4000 - 3000
Rappo_rt | de la boucle d'asservissement 20 N 50 N 20
de la vitesse

5000880C

Fig. 5-12 : Valeurs efficaces lors du changement des facteurs d'amplification
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Changement des facteurs d'amplification

Changement par I'erreur de réglage

Par. | Symbole |Désignation Réglage Unité
Facteur d'amplification - régulation de la

PBO7 PG1 position de la boucle d'asservissement virtuelle 100 rad/s

PB06 GD2 Rapport d'inertie 4,0 x 0,1
Facteur d'amplification de la boucle

PBO8 PG2 d'asservissement de la position 120 rad/s
Facteur d'amplification de la boucle

PB09 VG2 d'asservissement de la vitesse 3000 rad/s

PB10 vic Bapport | de la boucle d'asservissement de la 20 ms
vitesse

PB29 GD2B | 2eme rapport d'inertie 10,0 x 0,1
2éme facteur d'amplification de la boucle

PB30 PG2B d'asservissement de la position 84 rad/s
2eme facteur d'amplification de la boucle

PB31 VG628 d'asservissement de la vitesse 4000 rad/s

PB32 VICB 2_eme rapport | - boucle d'asservissement de la 50 ms
vitesse

0003
PB26 CDP Changement du facteur d'amplification (changement par l'erreur | —
de réglage)

Seuil de changement des facteurs .

PB27 CDL d'amplification 50 Impulsions
Temps pour le changement des facteurs

PB28 coT d'amplification 100 ms

Consigne

o

Erreur de réglage (impulsions)

Amplification apres |
le changement

Amplification avan
le changemen

==

Modification de I'amplification
1 ,CDT=100ms

Erreur de réglage

Facteur d'amplification
Régulation de la position
de la boucle
d'asservissement virtuelle

100

Rapport d'inertie 4,0 - 10,0 - 4,0 —

10,0

Facteur d'amplification

de la position

Boucle d'asservissement 120 - 84 - 120 -

84

Facteur d'amplification

de la vitesse

Boucle d'asservissement 3000 - 4000 - 3000 -

4000

Rapport | de la boucle

vitesse

d'asservissement de la 20 — 50 - 20 —

50

5000881C

Fig. 5-13 : Valeurs efficaces lors du changement des facteurs d'amplification
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Généralités Systéme de détection du positionnement a valeur absolue

6 Systeme de détection du
positionnement a valeur absolue

6.1 Généralités

ATTENTION :
Lorsque I'alarme 25 "Perte de la position absolue" ou I'avertissement E3 (valeur absolue
défectueuse) survient, le point de référence doit de nouveau étre réglé afin de garantir un

fonctionnement contrélé du systéme.

6.1.1 Caractéristiques techniques
Caractéristiques techniques Description
Systeme Systéme absolu sauvegardé par batterie
Batterie Batterie au lithium MR-J3BAT
Plage maxi de rotation Position de référence £32767 tours
Vitesse maxi lors d'une coupure de courant 3000 tr/min
Durée de la mise en mémoire @ env. 10000 h
Durée de vie de la batterie env. 5 ans

Tab. 6-1: Apercu des caractéristiques techniques

® purée de sauvegarde lorsque I'alimentation est coupée

MELSERVO J3-B 6-1



Systéme de détection du positionnement a valeur absolue Généralités

6.1.2 Structure du systeme

Commande Servoamplificateurs

[H] CN1 CN2 [

i CN4
Batterie — Servomoteur

(MR-J3BAT) ~_~ :I.:

Fig. 6-1 : Structure du systéme

5001373a

6.1.3 Apercu de la communication des données

Schéma fonctionnel

Le codeur des moteurs qui fonctionne sur les servoamplificateurs MR-J3, dispose d'une
détection de la position absolue en I'espace d'un tour ainsi que d'un compteur pour additionner
les tours complets. La détection de la position absolue enregistre la position absolue de la
machine puis la sauvegarde durablement par une batterie. La position absolue est conservée
méme lors d'une mise hors tension.

Aprés que la prise d'origine (point de référence) ait été réalisée lors de l'installation de la
machine, un nouveau déplacement de cette position n'est plus nécessaire lors de la mise sous
tension ou aprés une coupure de courant.

Commande Servoamplificateurs
I
| c
>I Données sur la position I S0
[ I 88
Position : s é"g
actuelle ,_k_| , EC Qo
2o
— I 28
Données du point de référence - * Détection du Détectiondela | 1 E’g 3
Lso nombre de position en ! =
,,,,,,,,, tours l'espace d'un 1
CYCO tour !
1
I
MR-J3BAT C )
Batterie .
Servomoteur Interface en série
rapide
Compteur pour additionner les tours
complets
Détection de la position dans I'espace d'un
tour
(codeur)
5001373C

Fig. 6-2 : Schéma fonctionnel du traitement de la valeur absolue

6-2 S MITSUBISHI ELECTRIC



Généralités

Systéme de détection du positionnement a valeur absolue

6.1.4

Raccordement de la batterie

ATTENTION :

Le cablage interne du servoamplificateur peut étre endommagé par la décharge de
charges électrostatiques. Prenez les mesures suivantes :

® Reliez-vous et votre poste de travail a la terre (support / établi/ ... )

® Ne touchez aucun contact a main nue.

® Mettez le circuit de charge hors tension avant de remplacer la batterie. Laissez
cependant toujours le circuit de commande sous tension afin que les données sur
la position absolue ne soient pas perdues lors du débranchement de la batterie.

Pour raccorder la batterie, procédez comme suit :
@ Insérez la batterie MR-J3BAT dans le support de batterie.
(@ Montez le connecteur sur la batterie de la borne CN4.

Branchez le connecteur de la
batterie sur la borne CN4

S5001374C

Fig. 6-3 : Raccordement de la batterie pour les amplificateurs MR-J3-200B4 et inférieurs.
ainsi que MR-J3-3508B et inférieurs.

Branchez le connecteur de la
batterie sur la borne CN4

S001375C

Fig. 6-4 : Raccordement de la batterie pour les amplificateurs a partir des modéles MR-J3-
350B4 et MR-J3-500B
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Systéme de détection du positionnement a valeur absolue

Généralités

6.1.5

Configuration des parametres

Mettez le parametre PAO3 sur OO, afin d'activer la fonction de détection de la position

absolue.
Systéme de positionnement
0: incrémentiel
1: absolu
5000635C
Fig. 6-5: Parametre PAO3
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Systéme de détection du positionnement a valeur absolue

6.1.6 Données sur la valeur absolue

Le programme de configuration optionnel (MR-C
la valeur absolue. Procédez comme suit :

(@ Sélectionnez le menu "Diagnostics"

bet name - (Axis1) [0O0Station] MR-J

Parameters Test Advan

Alarm QELN LR

@

Mo motor rotation, .,

System information display...
Tuning data. ..
Absolute enc
System composition listing...
Axis name sekking...
Amplifier diagnoskic, .,

onfigurator) permet d'afficher les données sur

Fig. 6-6 :
Ouvrez le menu "Diagnostics”

S5001376T

(@ Dans le menu "Diagnostics", sélectionnez "Absolute encoder Data". La fenétre avec les

données sur la valeur absolue apparait.

Ahsolute position data The interface data tr

Value of each motar edge pulse cammand pulse va

% Absolute encoder data D|E‘®

amp|ifier are displayed.

ansferred between servo systemcontrol ler and servo

lue

2621422

Encoder data =Gurrent position=

Absolute encoder dataipulse)

CYCi{Command pulse value)

Number of motor rotations{rev)

ABS

78581

| -8251

2621422

=Position at power loss=

Absolute encoder data

CYCO{Command pulse value)

Mumber of motor rotations

ABS0

5001377T
Fig. 6-7 : Fenétre pour l'affichage des données sur la valeur absolue
® Cliquez sur "Close" afin de fermer la fenétre.
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Accessoires

7 Accessoires

DANGER :

A Avant de raccorder les accessoires ou d'autres composants, vous devez vous assurer
que la lampe téemoin CHARGE soit éteinte depuis au moins 15 minutes aprés une
coupure de courant. Par mesure de sécurité, vérifiez la tension a I'aide d'un appareil
de mesure sous peine de vous électrocuter.

ATTENTION :
Utilisez uniquement les accessoires prévus et autorisés. L'utilisation d'autres
composants peut provoquer un fonctionnement incorrect ou la surchauffe de

I'amplificateur ou de la résistance de freinage.
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71 Accessoires optionnels

711 Résistance de freinage

ATTENTION :

A Seules les résistances de freinage optionnelles indiquées dans le tableau suivant
peuvent étre utilisées avec le servoamplificateur indiqué. Une association interdite de
la résistance de freinage et du servoamplificateur peut provoquer la surchauffe des
composants.

Combinaisons possibles résistance de freinage/servoamplificateur

Puissance régénératrice [W] O]
Servoamp-  |Résistance |MR-RFH MR-RFH MR-RFH MR-RFH MR-PWR-R T [MR-PWR-R T |MR-PWR-R T
lificateur de freinage  |75-40 220-40 400-13 400-6.7 400-120 600-47 600-26
intégrée (40 Q) (40 Q) (13Q) 6,7 Q) (120 Q) 47 Q) (26 Q)

MR-J3-10B |— 150 — — — — — _
MR-J3-20B |10 150 — — — — — —
MR-J3-40B 10 150 — — — — — _
MR-J3-60B |10 150 — — — — — —
MR-J3-60B4 |15 — — — — 300 — —
MR-J3-70B |20 150 400 — — — — _
MR-J3-100B |20 150 400 — — — — _
MR-J3-100B4 |15 — — — — 300 — —
MR-J3-200B |100 — — 600 — — _ _
MR-J3-200B4| 100 — — — — — 500 —
MR-J3-350B |100 — — 600 _ _ _ _
MR-J3-350B4|100 — — — — — 500 —
MR-J3-500B [130 — — 600 — _ _ _
MR-J3-500B4|130 — — — — — — 500
MR-J3-700B |170 — — — 600 — — _
MR-J3-700B4|170 — — — — — _ 500

Tab. 7-1: Combinaisons possibles résistance de freinage/servoamplificateur

O Les valeurs de puissance indiquées ne doivent pas étre assimilées avec les puissances
nominales des résistances.
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Accessoires

Sélection de la résistance de freinage

@ Calcul de I'énergie régénératrice

Utilisez les formules indiquées dans le Tab. 7-2 afin de déterminer la charge admissible lors
d'une régénération apparaissant en continu dans des opérations de déplacements ou pour le
calcul détaillé de la nécessité de l'unité de freinage.

Vitesse du servomoteur

Te

tf (1 cycle)

Temps

abaissement,

L
Jot3] | 14

I'Tpsai I-Tpsm I:rpaaZ I'TpsdQ

5
Q
°
5 No
bt ;
s 'soulévement
=]
©
(ol
17
£ J J J
° S | t1 le! t2
=l
(=
e
§ (+) génératif
= (1]
2
Q
3
o
o
2
Q
3
o
o
)

’WT@\ of ..

régénératif

o
5000634C

Fig. 7-1 : Représentation de I'énergie régénératrice
Energie iy —
régénératrice Couple appliqué sur le servomoteur [Nm] Energie [J]

Wit dy) xNo 1 0,1047

= _.d X +Ty+ T, -0 N

o 1 9,55 x 10" Tpsat vtoE By 2 X No X Ty XTpgas
(2 To=Ty+ T E»=0,1047 x Ny x T, Xt

Wit ) xNo 1 0,1047
© 3=9,55>< 10* . Trsdt *Tut Tr E3=T X Ng X T3 X Tpgq1
oo Ta=Tu E,>0

Wt dy) xNo o _1 0,1047
° 5065 x 107 Them UTTF =15 xNo xT5 XTpsz
e To=Tut Tr Eg=0,1047 x Ng x Tg xt

6 6 %13

Uit du) xNo o1 0,1047

o 7= 9,;5 XN'I1 04 TPSdZ - TU+ TF E7=T X NO X T7 XTPsd2

Valeur absolue de la somme des énergies régénératrices

Tab. 7-2: Formules pour le calcul de I'énergie régénératrice Eg
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Accessoires optionnels

@ Puissance dissipée du servomoteur et du servoamplificateur en mode générateur

Servo- Rend;rg:t [l Energie du Servo- Rend;r:g:t 7l Energie du

amplificateurs générateur condensateur [J] amplificateurs générateur condensateur [J]
MR-J3-10B 55 9 MR-J3-200B4 85 25
MR-J3-20B 70 9 MR-J3-350B 85 40
MR-J3-40B 85 11 MR-J3-350B4 85 36
MR-J3-60B(4) 85 11 MR-J3-500B(4) 90 45
MR-J3-70B 80 18 MR-J3-700B(4) 90 70
MR-J3-100B 80 18 MR-J3-11KB(4) 90 120
MR-J3-100B4 80 12 MR-J3-15KB(4) 90 170
MR-J3-200B 85 40 MR-J3-22KB(4) 90 250

Tab. 7-3: Puissance dissipée du servomoteur et du servoamplificateur

Rendement en mode générateur () : rendement du moteur lors du freinage avec couple
nominal a la vitesse nominale

Comme le rendement varie en fonction de la vitesse et du couple, vous devez prévoir une
sécurité de 10 %.

Energie du condensateur (Eg) : énergie absorbée par le condensateur dans le servoamplificateur.
L'énergie Eg que la résistance de freinage absorbe, est calculée de la maniére suivante :
ErlJ] = nxEg-Eg

La puissance consommée de I'unité de freinage, afin de choisir I'unité de freinage correspondante,

se calcule & partir de I'énergie Eg et de la durée d'un cycle pour un cycle d'opérations achevé.

ER

@® Raccordement d'une résistance de freinage

Lors de l'utilisation de la résistance de freinage optionnelle, déconnectez la résistance de
freinage interne puis raccordez la résistance de freinage optionnelle aux bornes P-C. Réglez
la résistance de freinage raccordée a I'aide du paramétre PAO2.

Paramétre PA0O2

T Sélection de la résistance de freinage facultative

00 :aucune
- Pour le servoamplificateur MR-J3-10B, aucune résistance de freinage
n'est utilisée.
- Pour les servoamplificateurs MR-J3-20B a MR-J3-700B, la résistance de
freinage intégrée est utilisée.
01 :FR-BU(-H), FR-RC(-H), FR-CV(-H)
:MR-RFH75-40
:MR-RFH75-40
:MR-RFH220-40
:MR-RFH400-13
:MR-RFH400-13
:MR-RFH400-6.7
:MR-RFH400-6.7
81 :MR-PWR-R T 400-120
:MR-PWR-R T 600-47
:MR-PWR-R T 600-26

S000635C

Fig. 7-2 : Réglage du paramétre PAO2
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La résistance de freinage peut chauffer lors d'un fonctionnement au-dela de 100 °C. Vérifiez la
dissipation de la chaleur, la position du moteur et le cadblage avant de monter la résistance de
freinage. Pour le cablage, utilisez des cébles résistants a la chaleur et ne les posez pas sur le
boitier de la résistance. La longueur du cable torsadé a deux conducteurs ne doit pas dépasser
5m.

Avant le raccordement d'une résistance de freinage externe aux servoamplificateurs jusqu'a
MR-J3-350B ou bien jusqu'a MR-J3-200B4, la jonction de cébles des bornes P-D doit étre
enlevée. Raccordez la résistance de freinage (en option) aux bornes P-C.

Retirez les ponts !

Résistance de freinage
Servoamplificateurs facultative

P
o 3

N/

Pc

X
\
)

C¢

)

L/

DO X

5 m maximum

5001402C

Fig. 7-3 : Raccordement de I'unité de freinage pour les amplificateurs MR-J3-350B ou bien
MR-J3-200B4 et inférieurs.
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Avant le raccordement d'une résistance de freinage externe aux servoamplificateurs MR-J3-
350B4, MR-J3-500B, MR-J3-500B4, MR-J3-700B, et MR-J3-700B4 , vous devez déconnecter
la résistance de freinage interne. Enlevez pour cela le cable des bornes P et C. Fixez ensuite
le cable sur le carter du servoamplificateur a I'aide de la vis de serrage (voir Fig. 7-5.).

Servoamplificateurs ~ D€connecter la résistance interne de freinage !

Résistance de freinage
facultative

P\ v 4 A\P
CON E‘;C E

=

5 m maximum

5001403C

Fig. 7-4 : Raccordement de I'unité de freinage pour les amplificateurs MR-J3-3508B4, MR-J3-
500B, MR-J3-500B4, MR-J3-700B et MR-J3-700B4
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Lors de I'utilisation d'une résistance de freinage externe, fixez le cable d'alimentation de la
résistance interne de freinage comme suit :

MR-J3-500B

Vis de serrage

S5000930C

Fig. 7-5 : Fixation du céable de la résistance interne de freinage pour les MR-J3-350B4,
MR-J3-500B, MR-J3-500B4, MR-J3-700B et MR-J3-700B4

NOTE Vous trouverez les dimensions des résistances optionnelles de freinage sous paragraphe
12.3.
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7.1.2 Cable de raccordement
Utilisez les cébles suivants pour le raccordement du servomoteur et du servoamplificateur :
Commande du servosystéme
PC
I:Eﬁe]]
|:| ﬂ}_oq:[g Servoamplificateurs 4 Servoamplificateurs
r ! CN5
I 1 D
: ! CN3
| |
I I
| | CN1A CN1A
CNP2 0
: : :? []:I; @ < |—I'J Cache
| | CNTB Lr cipg|  foumd
1 (& (kL
CN2
)]
CcN4O
EI_L
Raccordement
24V CC pour
le frein d'arrét {
Batterie MR-J3BAT ﬁ!‘;g‘rﬁg;iqu .
Moteur
HF-MP/
HF-KP
Raccordement Raccordement  Raccordement
de I'alimentation  du frein du codeur
0
%[Cm::::::::::::::%—‘
> 2
(12}
@ l
/ Moteur
F HF-SP
T
Raccordement  Raccordement Raccordement
de I'alimentation du frein du codeur
(10}
———> i Wl c=cz=czzz=zzzzz:
(1)
S = (1
(14
[15) .l
/ Moteur
; HC-RP
. ) T
%‘22%5&';23? S:gggg&? Raccordement Raccordement Raccordement
de I'alimentation  du frein du codeur
S001378aC
Fig. 7-6 : Raccordements (1)
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Accessoires

De la page
Raccordeme

A

précédente
nt du codeur

Raccordement
du codeur

A

[0

|: MXEeng Bornier
5001378bC
Fig. 7-7 : Raccordements (2)
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Produit Désignation
MR-J3BUSCIM
Longueur du céble en [J: 0,15, 0,3,
0,5,1,3m
(utilisation dans I'armoire de
Pour CN121@  |cable SSCNET I distribution)
MR-J3BUSCIM-A
Longueur du céble en[J: 5, 10,20 m
(utilisation hors de I'armoire
de distribution)
A MR-J3USBCBL3M
PourCN5 (@ Cable USB pour le PC Longueur du cable : 3 m
Pour CNP1 Connecteur de raccordement pour les
Pour CNP2 | @ servoamplificateurs jusqu'a 3,5 KW (pour les Accessoire fourni avec le
servoamplificateurs a partir de 5 kW, des borniers servoamplificateur
Pour CNP3 sont prévus a la place des connecteurs)
Pour CN2 A ) MR-J3BTCBLO3M
CN4 (4] Cable de raccordement pour la batterie Longueur du cable : 0,3 m
MR-J3ENCBLCIM-A2-L (standard)
Longueur du céble enJ: 2,5, 10 m
PourCN2 |@ Cable du codeur pour les moteurs HF-MP, HF-KP MR-J3ENCBLLIM-A2-H (hautement
souple)
Longueur du cable en[J:2,5,10 m
0o MR-BKS2CBL03M-A2-L
Longueur du céble : 0,3 m
MR-BKS1CBLLOIM-A2-L (standard)
24V CC Cable du frein pour les moteurs HF-MP, HF-KP Longueur du céble en1: 2,5, 10 m
(7] MR-BKS1CBLCM-A2-H (hautement
souple)
Longueur du cable en[J: 2,5, 10 m
0o MR-PWS2CBL03M-A2-L
Longueur du céble : 0,3 m
MR-PWS1CBLOM-A2-L (standard)
Pour CNP3 Cable d'alimentation pour les moteurs HF-MP, HF-KP | Longueur du cable en[J: 2,5, 10 m
(9] MR-PWS1CBLOM-A2-H (hautement
souple)
Longueur du cable en[J:2,5,10 m
Jeu de connecteurs pour le codeur des moteurs
o HF-SP, HC-RPHA-LP MR-J3SCNS
MR-J3ENSCBLLCIM-L (standard)
Pour CN2 Longueur du cable en[J:2,5,10 m
abl | HF-SP, HC-RP,
o ﬁit_)LePdu codeur pour les moteurs SP, HC-RP, MR-J3ENSCBLLIM-H (hautement
souple)
Longueur du céble enJ: 2,5, 10 m
® ‘IJ—|eFu-§|§ connecteurs de freinage pour le moteur MR-BKCNS1
Jeu de connecteurs d'énergie pour les moteurs
HF-SP52, 102,152 MR-PWCNS4
Sélection du conducteur : 2 mm? a 3,5 mm?
Jeu de connecteurs d'énergie pour les moteurs
® HF-SP352, 502 MR-PWCNS5
Sélection du conducteur : 5,5 mm? a2 8 mm?
Jeu de connecteurs d'énergie pour les moteurs
HF-SP702,HC-RP MR-PWCNS3
Sélection du conducteur : 14 mm? & 22 mm?
) Jeu de connecteurs de freinage pour le moteur MR-BKCN
HC-RP
Jeu de connecteurs d'énergie pour les moteurs HF-
SP702,HC-RP MR-PWCNS3
Sélection du conducteur : 14 mm? a 22 mm?
® Jeu de connecteurs d'énergie pour le moteur HC-RP
MR-PWCNSH1
Sélection du conducteur : 2 mm? a 3,5 mm? CNS
Je’u de' connecteurs d'énergie pgu‘r le motegr HC-RP MR-PWCNS2
Sélection du conducteur : 2 mm<a 2,5 mm
Tab. 7-4: Apercu des cébles de raccordement prémoulés et des connecteurs
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713

Schéma de connexion du cable du codeur

A\

ATTENTION :

Raccordez correctement le cadble. Sinon, cela peut provoquer un mauvais

fonctionnement ou la destruction des appareils.

Cable du codeur pour les servomoteurs HF-MP et HF-KP

Désignation de la longueur du cable ([J) 5
Cable Degre _de Version
2m 5m 10 m protection
MR-J3ENCBLOIM-A2-L 2 5 10 IP65 Standard
MR-J3ENCBLCM-A2-H 2 5 10 IP65 Hautement souple

Servoamplificateurs

MR-J3ENCBLOM-A2-L

I = —

MR-J3ENCBLOM-A2-H /9
— T Servomoteur
CN2 / HF-MP
HF-KP
(1]
—

S5001380C

@ Connecteurs pour CN2

@ Connecteurs pour le raccordement du codeur

TS

[¥2]
I
@]

[on] [N] [<o]
HE
3
28]

3075 ] [
[2]BAT
[

Vue sur les broches de raccordement Vue sur les brocl

Les broches marquées de cette maniere,

Les broches marquées de cette maniére,

hes de raccordement

~] ne doivent pas étre affectées ! ~J ne doivent pas étre affectées !
S001381C 5001382C
Connecteur Connecteur
Servoamplificateur du codeur
P5 1 —~ 13 |P5
LG 2 | —1 6 | LG
MR | 3 |— {5 | MR
MRR| 4 — | — 4 | MRR
BAT 9 ‘\’,‘ ______ —— 2 | BAT
SD Boitiers | ~ . 9 SHD

5001384C

Tab. 7-5: Cablage, affectation des bornes et schéma de connexion
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Accessoires optionnels

Cable du codeur pour les servomoteurs HF-SP, HC-RP et HA-LP

Désignation de la longueur du cable ([J) 5
Cable Bl _de Version
2m 5m 10 m protection
MR-J3ENSCBLLCIM-L 2 5 10 P67 Standard
MR-J3ENSCBLLCIM-H 2 5 10 P67 Hautement souple

Servoamplificateurs

MR-J3ENSCBLOM-L )
MR-J3ENSCBLOM-H /
E1E

= |

. &

] ]
Servomoteur Servomoteur
HF-SP HA-LP
HC-RP

S001395C

@ Connecteurs pour CN2

@ Connecteurs pour le raccordement du codeur

Py
AN

BERmE
[Ps ][ 3 |I\][ 7 |[eaT]
[VR]

Vue sur les broches de raccordement
Les broches marquées de cette maniére,

Vue sur les broches de raccordement
Les broches marquées de cette maniére,

N ne doivent pas étre affectées ! N ne doivent pas étre affectées !
5001396C $001397C
Connecteur Connecteur
Servoamplificateur du codeur
P5 1 = —— 8 |P5
LG 2 — — 5 |LG
MR 3 — — 1 |MR
MRR| 4 — — 2 | MRR
BAT | 9 (— — 4 |BAT
y oo A
SD | Boitiers | - 10 | SHD
5001399C
Jeu de connecteurs pour le codeur : MR-J3SCNS
I m]] = = |
5001389C S001400C

Tab. 7-6: Cablage, affectation des bornes et schéma de connexion
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Accessoires

7.1.4

Schéma de connexion du cable de la batterie

Cable de raccordement pour la batterie

A Longueur it
Cable du cable Application
MR-J3BTCBLO3M 0,3m Servomoteurs HF-MP, HF-KP et HF-SP

Servoamplificateurs

U

@)
4
N

-

0\ R-J3BTCBLO3M

Cable du codeur

> T ([

® 1

Servomoteur

S5001401C

@ Connecteurs pour CN2
@®Raccordement de la batterie

@ Connecteurs pour le cable de codeur

Tab. 7-7: Céablage
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7.1.5 Schéma de connexion du cable d'alimentation

ATTENTION :
A Raccordez correctement le céble. Sinon, cela peut provoquer un mauvais
fonctionnement ou la destruction des appareils.

Cable d'alimentation pour les servomoteurs HF-MP et HF-KP

Désignation de la longueur du cable ([]) .
Cable Degréde | yersion
0,3m 2m 5m 10m protection
MR-PWS1CBLOM-A2-L — 2 5 10 IP65 Standard
MR-PWS1CBLOM-A2-H — 2 5 10 Ipes | Hautement
souple
MR-PWS2CBLOM-A2-L 03 — — — IP55 Standard
Servoamplificateurs
D 0
D MR-PWS1CBLOM-A2-L
D D MR-PWS1CBLOM-A2-H
MR-PWS2CBL03M-A2-L
Dﬂ—» e Servomoteur
o HF-MP
CNP3 / HF-KP
o
 —
5001450C
@ Connecteurs pour CNP3 @ Connecteurs d'énergie pour le servomoteur

Le connecteur CNP3 est fourni avec
le servoamplificateur.

Vue sur les broches de raccordement

S001317aC

AWG 19 (rouge)
AWG 19 (blanc)
AWG 19 (noir)
AWG 19 (vert/jaune)

DsS<c

S001451C

Tab. 7-8: Cablage, affectation des bornes et schéma de connexion
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Accessoires

7.1.6

Schéma de connexion du cable de freinage

ATTENTION :
A Raccordez correctement le cadble. Sinon, cela peut provoquer un mauvais
fonctionnement ou la destruction des appareils.
Cable du frein pour les servomoteurs HF-MP et HF-KP
Désignation de la longueur du cable ([J) z
Cable Degré de | yersion
0,3m 2m 5m 10 m protection
MR-BKS1CBLOOM-A2-L — 2 5 10 IP65 Standard
MR-BKS1CBLOM-A2-H — 2 5 10 Ipes | Hautement
souple
MR-BKS2CBLOOM-A2-L 03 — — — IP55 Standard
MR-BKS1CBLOM-A2-L
o MR-BKS1CBLOIM-A2-H
/ MR-BKS2CBLO3M-A2-L
E «— Servomoteur
— HF-MP
HF-KP
—

5001452C

@ Source de tension de 24 V CC

@ Connecteurs du frein pour le servomoteur

La tension de 24 V CC permet
d'alimentation le

frein d'arrét électromagnétique du
servomoteur.

Vue sur les broches de raccordement

S001317¢cC

AWG 20

AWG 20

B1

B2

5001453C

Tab. 7-9: Cablage, affectation des bornes et schéma de connexion

MELSERVO J3-B


MesdonP
Highlight
frein de parking


Accessoires Accessoires optionnels

71.7 Céable SSCNET Il

ATTENTION :

A Ne regardez jamais en direction de la lumiére provenant des raccordements CN1A et
CN1B ni dans l'extrémité ouverte du cdble SSCNET-lll. La lumiére émise se
conforme a la norme CEI 60825-1 de la classe laser 1 (class 1) et peut entrainer
des lésions aux yeux si vous regardez directement en sa direction.

Apercu du cable SSCNET Il

Désignation de la longueur du cable ([) ;
Cable Version 3Ioma||_net_
0,15m | 03m |[05m | 1m | 3m | 5m [ 10m | 20m apRication
Dans l'armoire
MR-J3BUSCIM 015 03 05 1 3 — — — | Standard de distribution
Hors de
MR-J3BUS[CIM-A — — — — — 5 10 20 |Standard | l'armoire de
distribution
Tab. 7-10: Cable SSCNET Il
Description
Cable
MR-J3BUS[IM MR-J3BUS[IM-A
Longueur du céble 0,15m 0,3a3m 5a20m
FO : 25 mm
—~ | Rayon de cintrage mini 25 mm Gaine renforcée :
8 50 mm
o . . 420 N
é. Traction maximale 70N 140 N Gaine renforcée
o
g Température de service -40a85°C
e A l'intérieur
O | Conditions ambiantes Pas d'exposition directe au soleil
Aucun dissolvant ou huile

Tab. 7-11: Spécification du cable SSCNET Il

NOTE Les dimensions du cable SSCNET lll sont indiquées sous paragraphe 12.5.
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7.1.8

Cable USB

ATTENTION :

Raccordez correctement le cadble. Sinon, cela peut provoquer un mauvais
fonctionnement ou la destruction des appareils.

Le servoamplificateur MR-J3 est doté d'une interface USB. Cela sert au fonctionnement et a la
surveillance du servoamplificateur ainsi qu'au réglage des parameétres via un PC.

Cable USB recommandé MR-J3USBCBL3M
Longueur du céble : 3m

PC

Servoamplificateurs vers la

Cable USB connexion
CN5 (option) UsSB

Hﬁ@

5 f s

Q
Z
N

5001465C

Fig. 7-8 : Connexion avec le PC via le port USB
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Accessoires Accessoires spéciaux

7.2 Accessoires spéciaux

7.2.1 Transformateurs

Entrée : 3 x 400 V
Sortie : 3x 230V

. Courant Courant de Section Puissance

Transformateur | Puissance ED d'entrée sortie de la borne dissipée
o 2,02 A 3,26 A 2,5 mm2 103 W
MT 1,3-60 1.3kVA | 60% 269 A 427 A 25 mm? 167 W
2,61 A 427 A 2,5 mm2 110 W
MT 1,7-60 1,7 kVA 60 % 3.89 A 6.28 A 2.5 mmz 199 W
o 3,80 A 6,28 A 2,5 mm2 155 W
MT 2,5-60 25KkVA | 60% 5.42 A 8.78 A 25 mm? 282 W
5,30 A 8,78 A 4 mmz2 170 W
MT 3,5-60 5.5 kVA 60 % 8.41 A 13,80 A 4 mm? 330 W
MT 5,5-60 5,5 kVA 60 % 8,26 A 13,80 A 4 mm?2 243 W
MT 7,5-60 7,5 kKVA 60 % 11,25 A 18,82 A 4 mm? 190 W
MT 11-60 11 kKVA 60 % 16,40 A 27,61 A 4 mm2 280 W

Tab. 7-12: Transformateurs
NOTE Les dimensions des transformateurs sont indiquées sous paragraphe 12.6.
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Inspection

Maintenance et inspection

8

8.1

8.2

Maintenance et inspection

Inspection

Les points suivants doivent étre contrélés régulierement :
() Vérifiez si les bornes a vis se sont desserrées et resserrez-les.

(@ Vérifiez sur le servomoteur si le palier, I'unité de freinage etc. produisent des bruits
anormaux.

(® Vérifiez sur le servomoteur si le connecteur du cable d'alimentation et celui du codeur sont
bien serrés, et resserrez-les si nécessaire.

@ Vérifiez le cablage a la recherche de rayures, coupures ou d'autres dommages.
(® Vérifiez périodiquement le bon fonctionnement des différentes pieces.
(® Vérifiez I'alignement de I'arbre du servomoteur et de I'accouplement.

Durée de vie

Les piéces indiquées dans le tableau suivant doivent étre changées aux intervalles indiqués. Si
une piece est défectueuse avant le terme de sa durée de vie, elle doit étre immédiatement
remplacée. La durée de vie indiquée n'est pas une garantie pour la durée de vie effective d'une
piece, car elle dépend de la sollicitation ainsi que des conditions ambiantes. Veuillez vous
adresser a votre revendeur pour le remplacement des piéces.

Nom de la piece Durée de vie
g?grﬁgjgtﬁgrs du circuit 10 ans
Servoamplificateur Relais Cycles de commutation : 100000
Ventilateur de refroidissement 10000 a 30000 heures (2—-3 ans)
Batterie du systéme absolu 10000 heures
Roulements 20000 a 30000 heures
Servomoteur Codeur 20000 a 30000 heures
Joint d'étanchéité, rondelle en V 5000 heures

Tab. 8-1: Durées de vie des piéces
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Alarmes et avertissements

Détection et suppression d'erreur

9

9.1

NOTE

9.1.1

Détection et suppression d'erreur

Alarmes et avertissements

Si une alarme survient, passez a l'état "Servo OFF" puis coupez l'alimentation du circuit de

charge.

Liste des alarmes et avertissements

Si une erreur survient pendant le fonctionnement, une alarme ou un avertissement est
signalé(e). Si cela se produit, reportez-vous a para. 9.1.2 ou para. 9.1.3, puis procédez aux
mesures recommandées.

Réinitialiser I'alarme
SR | S d'al-{l?nr:a?gar;ion Commande RESET de la CPU
ARRET — RESET
MARCHE
10 Sous-tension v v v
12 Erreur mémoire 1 (RAM) v — —
13 Erreur temporisation v — —
15 Erreur mémoire 2 (E2PROM) v — —
16 Erreur du codeur 1 v — —
17 Erreur de platine v — —
19 Erreur mémoire 3 (Flash ROM) v — —
1A Mauvais servomoteur v — —
20 Erreur du codeur 2 v — —
24 Erreur circuit de charge v v v
25 Perte de la position absolue v — —
30 Surcharge circuit de freinage vO vO v
31 Vitesse trop élevée v v v
@ 32 Surintensité v — —
£33 Surtension v v v
3 34 Erreur de réception 1 v Vae v
35 Fréquence d'entrée trop élevée v v v
36 Erreur de réception 2 v v v
37 Erreur de parametre v — —
45 ps)LljJirsCshaiuc:Le du module de J20) ya0) Y20)
46 Surchauffe du servomoteur vO v o v
47 Alarme du ventilateur v — —
50 Surcharge 1 vo v v
51 Surcharge 2 v v vOo
52 Ecart trop important v v v
S ‘ / /
8E Communication USB v v v
888 Chien de garde v — —
Tab. 9-1: Apercu des alarmes et avertissements (1)
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Détection et suppression d'erreur

Alarmes et avertissements

Réinitialiser I'alarme
. Tension
Affichage | Erreur d'alimentation Commande RESET de la CPU
ARRET — RESET
MARCHE
92 Contact avec la batterie
interrompu
Retour en position initiale
96 .
incorrect
9F Avertissement de la batterie
Avertissement : charge
EO PPN
régénérative trop forte
E1 Avertissement de surcharge 1
o |E3 Valeur absolue incorrecte
1 E4 Avertissement sur les parametres L'alarme est automatiquement réinitialisée apres la suppression
o . P de la source d'erreur.
< |E6 ARRET D'URGENCE Servo
E7 ARRET D'URGENCE commande
ES Avertissement :
Vitesse réduite du ventilateur
E9 Avertissement : Circuit
d'alimentation : hors tension
EC Avertissement de surcharge 2
Avertissement : puissance de
EE . P
sortie du moteur trop élevée
Tab. 9-1: Apercu des alarmes et avertissements (2)

® Supprimez la source d'erreur puis laissez refroidir le servoamplificateur, le servomoteur et
l'unité de freinage pendant au moins 30 minutes avant de réinitialiser I'alarme et de
reprendre le fonctionnement.

@ Quand la commande se trouve dans certains états précis de communication, il est possible
que l'alarme ne puisse étre réinitialisée.

S MITSUBISHI ELECTRIC



Alarmes et avertissements Détection et suppression d'erreur

9.1.2

Messages d'alarme

DANGER :

Vous devez supprimer la source de I'alarme lors de son appatrition. Assurez-vous de
pouvoir procéder a une remise en marche, réinitialisez I'alarme puis remettez en
marche.

Afin d'éviter toutes fonctions erronées, la position initiale doit de nouveau étre réglée
apreés une perte de la valeur absolue (25).

Siune alarme survient, passez a I'état "Servo OFF" puis coupez I'alimentation du circuit
de charge et de celui de commande.

Remarques relatives au tableau 9-2 :
Mesures de sécurité lors de l'apparition d'une alarme :

ATTENTION :

Lorsque I'une des alarmes suivantes apparait, supprimez-en la source puis laissez
refroidir le servoamplificateur, le servomoteur et I'unité de freinage pendant au moins
30 minutes avant de réinitialiser I'alarme et de reprendre le fonctionnement.

@ Surcharge du circuit de freinage (30)

® Surcharge 1 (50)

® Surcharge 2 (51)

Lorsque vous réinitialisez I'alarme en mettant hors et sous tension et que vous
reprenez simplement le fonctionnement, le servoamplificateur, le servomoteur et la
résistance de freinage peuvent étre endommages.

DANGER :
Baisse temporaire de tension

Si la tension baisse pendant plus de 60 ms, I'alarme de sous-tension (10) est émise. Si
cette sous-tension persiste pendant plus de 20 ms, le circuit de commande est mis
hors tension. Lorsque la tension remonte pendant cet état et qu'au méme moment un
signal ON est transmis a la servo, le servomoteur fonctionnerait alors de maniére
incontrélée. Afin d'éviter ceci. vous devez prévoir un branchement qui permette de
couper immédiatement le signal "Servo ON" en cas d'alarme.

NOTE

Lors de l'apparition d'une alarme, le servomoteur est arrété et le code d'alarme
correspondant apparait dans la zone d‘affichage. Vous pouvez également utiliser le logiciel
de configuration afin de déterminer la source d'erreur.
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Détection et suppression d'erreur

Alarmes et avertissements

Affichage |Erreur Définition Cause Suppression
10 Sous-tension La tension 1.La tension d'alimentation Vérifiez
de l'alimentation est trop faible I'alimentation
s'abaisse a : 2. Coupure de courant d'au moins 60 électrique
MR-J3-[1B : ms
=160 V CA
MR-J3-C1B4 : 3. L'impédance de l'alimentation en
=280 V CA courant est trop élevée
4. La tension du BUS a baissé en-
dessous des valeurs suivantes :
MR-J3-00B : 200 V CC
MR-J3-[0B4 : 380 V CC
5. Servoamplificateur défectueux Remplacez le
Méthode de contrble : L'alarme 10 servoamplificateur
survient lors de la mise sous tension
alors que tous les branchements ont
été coupés sauf l'alimentation
électrique du circuit de commande.
12 Erreur mémoire 1 |Erreur de mémoire |Pieces du servoamplificateur défectueuses | Remplacez le
RAM Méthode de contrdle : Les alarmes 10 et | servoamplificateur
13 Erreur Platine de 12 surviennent lors de la mise sous
t isati q tension alors que tous les branchements
emporisation gg:‘ggiguze ont été coupés sauf I'alimentation
électrique du circuit de commande.
Erreur de timer avant | Commande défectueuse Remplacez la
transmise par la Méthode de contrdle : L'alarme 13 commande du
commande survient lorsque la commande servo est |systéme servo
utilisée dans un systeme multi CPU.
15 Erreur mémoire 2 |Erreur E2PROM Pieces du servoamplificateur défectueuses | Remplacez le
(E2PROM) Méthode de contrdle : L'alarme 15 servoamplificateur
survient lors de la mise sous tension
alors que tous les branchements ont été
coupés sauf I'alimentation électrique du
circuit de commande.
Le nombre de cycles d'écriture dans
I'E2PROM a dépassé 100000.
16 Erreur du codeur 1|Erreur de 1. Raccordement du codeur (CN2) Raccordez-le
(lors de la mise communication entre |déconnecté correctement
sous tension) le codeur et le ,
servoamplificateur 2. Codeur défectueux IIZemplacez
servoamplificateur
3. Erreur de céble Réparez le cable ou
(fil coupé ou court-circuit) remplacez-le
4. Le cable du codeur indiqué dans les |Corrigez le
parametres est incorrect (cable a 2 ou |quatrieme chiffre du
4 fils) parametre PC04.
17 Erreur de platine 2| CPU défectueuse Pieces du servoamplificateur défectueuses | Remplacez le
19 Erreur de Erreur de mémoire Méthode de contrdle : Les alarmes 17 et |servoamplificateur
mémoire 3 ROM 19 surviennent lors de la mise sous
(Flash-ROM) tension alors que tous les branchements
ont été coupés sauf I'alimentation
électrique du circuit de commande.
1A Servomoteur Mauvaise sélection |La combinaison du servoamplificateur |Utilisez une
incorrect du servomoteur et du servomoteur ne correspond pas. |combinaison qui
corresponde.
20 Erreur du codeur |Erreur de 1. Raccordement du codeur (CN2) Raccordez-le
2 communication entre |déconnecté correctement
le codeur et le N . -
servoamplificateur 2: Erreurl de céble o Réparez le cable ou
(fil coupé ou court-circuit) remplacez-le
3. Codeur défectueux Remplacez le
servoamplificateur
Tab. 9-2: Suppression d'erreur (1)
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Alarmes et avertissements

Détection et suppression d'erreur

a été dépassée.

2. La résistance de freinage intégrée
ou la résistance de freinage a
régénération

n'est pas raccordée.

Affichage |Erreur Définition Cause Suppression
24 Erreur dans le Connexion 1. Connexion électroconductrice Raccordez-le
circuit de charge |entre le circuit de entre les bornes d'entrée et de sortie. |correctement
charge etla terre 2. Résistance d'isolement trop faible |Remplacez le cable
entre le cable ou le moteur et la terre
3: Module de puissance défectueux Remplacez le
dans le servoamplificateur servoamplificateur
Méthode de contrdle : L'alarme 24
survient lors de la mise sous tension
aprés que les raccordements U, V et
W aient été déconnectés.
25 Perte de la Les données de la |1. Chute de tension dans le codeur Aprés l'apparition de
position absolue |position absolue (la batterie n'est pas raccordée) I'alarme, laissez la
sont incorrectes. tension connectée
pendant quelques
minutes puis mettez
hors et de nouveau
sous tension.
Exécutez un retouren
position initiale.
2. Tension de la batterie faible Remplacez la
A - — | batterie
3. Le cable de la batterie ou la batterie i
est défectueux. Exécutez un retour
en position initiale.
Premiére mise en 4. La position initiale n'a pas été Aprés |'apparition de
tension de réglée. I'alarme, laissez la
I'alimentation dans le tension connectée
systeme de pendant quelques
détection de la minutes puis mettez
position absolue. hors et de nouveau
sous tension.
Exécutez un retouren
position initiale.
30 Surcharge La charge 1. Réglage incorrect du Réglez-le
du circuit de admissible parametre PA02 correctement
freinage du circuit de freinage

Raccordez-la
correctement

3. Des durées de cycles courtes ou un
fonctionnement continu en mode
générateur surchargent le circuit de
freinage.

Méthode de contrdle : Vérifiez dans
I'affichage des états, la charge

du circuit de freinage.

1. Augmentez
les durées de cycle

2. Utilisez une
résistance a
régénération de
plus grande
capacité.

3. Réduisez la
charge

4. La tension d'alimentation
atteint les valeurs suivantes :

MR-J3-0IB : =260 V CA
MR-J3-00B4 : =535 V CA

Raccordez les
appareils a une
alimentation
étectrique adaptée.

5. La résistance de freinage intégrée
ou la résistance de freinage a
régénération

est défectueuse.

Remplacez le
servoamplificateur
ou la résistance de
freinage

Transistor de
freinage défectueux

6. Erreur sur le transistor de freinage

Méthode de contrdle : 1. La résistance
de freinage surchauffe anormalement.
2. L'alarme survient apres le
démontage de la résistance de freinage
intégrée ou de celle optionnelle.

Remplacez le
servoamplificateur

Tab. 9-2: Suppression d'erreur (2)
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Alarmes et avertissements

des résistances de freinage est ouvert
ou déconnectée.

Affichage |Erreur Définition Cause Suppression
31 Vitesse trop La vitesse dépasse |1. Des temps d'accélération / Augmentez les
élevée la vitesse maxi de freinage courts entrainement temps
admissible. des dépassements d'accélération / de
freinage
2. Un servosystéme instable entraine |Ajustez le
des dépassements paramétre de
régulation. Si cela
ne fonctionne pas :
1) réduisez le
rapport d'inertie
2) vérifiez les temps
d'accélération / de
freinage
3. Erreur du codeur Remplacez le
servoamplificateur
32 Surintensité Le courant est 1. Il'y a un court-circuit dans les Remédiez
supérieur au courant [phases U, V et W du au court-circuit
admissible du servoamplificateur.
servoamplificateur. 2. Le transistor de sortie du Remplacez le
servoamplificateur est défectueux. servoamplificateur
Méthode de contrdle : L'alarme (32)
survient lors de la mise sous tension
apres que les raccordements U, V et
W aient été déconnectés.
3. Une mise a la terre d'impédance faible | Remédiez a la mise
apparait dans les phases U, V et W. a la terre
4. Des rayonnements parasites Prenezles mesures
externes provoquent un nécessaires a la
déclenchement de l'alarme réduction du
surintensité rayonnement
parasite.
33 Surtension La tension 1. La résistance de freinage n'est pas |Utilisez la
du circuit utilisée. résistance de
intermédiaire freinage
de_passe Iejs valeurs 2. Malgré I'utilisation de la résistance |Réglez
suivantes : < N
de freinage, le paramétre PAO2 est correctement le
MR-J3-LIB : réglé sur "00000“ (aucune résistance |paramétre
400V CC de freinage)
MR-J3-00B4 : -
800V CC 3. La ligne de raccordement 1. Remplacez la

ligne
2. Raccordez-la
correctement

4. Transistor de freinage défectueux

Remplacez le
servoamplificateur

5. Rupture de cable au niveau de la
résistance de freinage intégrée ou de
celle optionnelle

1. Remplacez le
servoamplificateur
2. Remplacez la
résistance de
freinage optionnelle

6. La puissance de la résistance de
freinage intégrée ou de celle
optionnelle est trop faible.

Ajoutez une
résistance
optionnelle ou
augmentez-la

7. Tension d'alimentation trop élevée

Raccordez les
appareils a une
alimentation
étectrique adaptée.

8. Erreur de mise a la terre sur le
servomoteur (U, V, W)

Rectifiez le cablage

Tab. 9-2: Suppression d'erreur (3)
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Affichage |Erreur Définition Cause Suppression
34 Erreur de Erreur de 1. Le cable SSCNET lll n'est pas Mettez le circuit de
réception 1 communication raccordé. commande du
SSCNET IlI servoamplificateur
(erreur permanente hors tension puis
dans la raccordez le cable
communication SSCNET IlI
foutes les 3,5 ms) 2. Saletés sur les surfaces optiques Nettoyez les
des extrémités du céble extrémités du cable
a l'aide d'un chiffon
(voir para. 3.2.4)
3. Rupture de cable ou coupure Remplacez le cable
4. Parasite dans le servoamplificateur |Exécutez les
mesures pour la
suppression des
parasites
35 Fréquence La fréquence 1. L'instruction de la fréquence pour la | Vérifiez le
d'entrée trop d'impulsion saisie est |commande dépasse la vitesse maxi du |programme
élevée trop élevée. moteur
2. La commande ne fonctionne pas Remplacez
correctement. la commande
3. Parasite dans le servoamplificateur |Exécutez les
mesures pour la
suppression des
parasites sur les
voies E/S
4. Parasites dans la commande Exécutez les
mesures pour la
suppression des
parasites
36 Erreur de Erreur de 1. Le cable SSCNET lll n'est pas Mettez le circuit de
réception 2 communication raccordé. commande du
SSCNET IlI servoamplificateur
(erreur temporaire hors tension puis
dans la raccordez le cable
communication SSCNET Il
foutes les 70 ms) 2. Saletés sur les surfaces optiques Nettoyez les
des extrémités du céble extrémités du cable
a l'aide d'un chiffon
(voir para. 3.2.4)
3. Rupture de cable ou coupure Remplacez le cable
4. Parasite dans le servoamplificateur |Exécutez les
mesures pour la
suppression des
parasites
37 Erreur de La configuration des |1. L'erreur du servoamplificateur remplace | Remplacez le
parametre parametres est la configuration des paramétres. servoamplificateur
incorrecte. . . . . R
2. La plage de réglage d'un paramétre |Réglez le paramétre
a été dépassée par la commande. dans la plage de
réglage.
3. Le nombre de cycles d'écriture dans |Remplacez le
I'E2PROM a dépassé 100000. servoamplificateur
Tab. 9-2: Suppression d'erreur (4)
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Alarmes et avertissements

servoamplificateur
Rapport de charge
300 %:>25s
Rapport de charge
200 %: > 100 s

en permanence la courant nominal.

Affichage |Erreur Définition Cause Suppression
46 Surchauffe du La température du  |1. La température du servomoteur Lors de la
servomoteur servomoteur dépasse les 40 °C. configuration de
dépasse la valeur l'installation, vous
admissible et devez vous assurer
déclenche la que
protection thermique. la température
ambiante fluctue
entre 0 et 40 °C.
2. Le servomoteur est surchargé. 1. Réduisez la
charge
2. Augmentez
les durées de cycle
3. Utilisez un
servomoteur d'une
plus grande
puissance
3. La protection thermique du codeur |Remplacez le
est défectueuse. servoamplificateur
47 Alarme du Le ventilateur de La durée de vie du ventilateur est Remplacez le
ventilateur refroidissement ne  [terminée. ventilateur du
tourne plus ou sa servoamplificateur.
vitesse est inférieure , -
> . Des corps étrangers bloquent le Retirez les corps
ala vitesse ventilateur étrangers
admissible. : gers.
Le ventilateur n'est pas alimenté. Remplacez le
servoamplificateur
50 Surcharge 1 Surcharge du 1. Le courant de sortie dépasse 1. Réduisez la

charge

2. Augmentez les
durées de cycle

3. Utilisez un
servomoteur d'une
plus grande
puissance

2. Le systéme servo est instable.

1. Répétez
I'accélération / le
freinage en vue
d'un autotuning

2. Modifiez le mode
de réponse

3. Désactivez
l'autotuning puis
réglez
manuellement

3. Surcharge mécanique

1. Assurez-vous
de la souplesse
de la mécanique
2. Installez un
interrupteur de fin

de course
4. Raccordement incorrect du Raccordez-les
servomoteur correctement
Les bornes U, V, W du
servoamplificateur ne sont pas
adaptées aux bornes U, V, W du
servomoteur.
5. Erreur du codeur Surchauffe

du servomoteur

Tab. 9-2: Suppression d'erreur (5)
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Alarmes et avertissements

Détection et suppression d'erreur

maxi circule pendant
plusieurs secondes.
Le servomoteur est
verrouillé
mécaniquement: 1 s
ou plus

Affichage |Erreur Définition Cause Suppression
45 Surchauffe Le module de 1. Le servoamplificateur est Remplacez le
du module de puissance défectueux. servoamplificateur
puissance surchauffe. 2. L'alimentation électrique se met en |Vérifiez le mode de
continu sous et hors tension suite a régulation
une surcharge.
3. La température ambiante du Lors de la
servoamplificateur dépasse les 55 °C. |configuration de
l'installation, vous
devez vous assurer
que la température
ambiante fluctue
entre 0 et 50 °C.
4. Les servoamplificateurs sont montés | Respectez les
trop prés les uns des autres. distances
minimales.
51 Surcharge 2 Le courant de sortie |1. Surcharge mécanique 1. Assurez-vous

de la souplesse
de la mécanique
2. Installez un
interrupteur de fin

de course
2. Raccordement incorrect du Raccordez-les
servomoteur correctement
Les bornes U, V, W du
servoamplificateur ne sont pas
adaptées aux bornes U, V, W du
servomoteur.
3. Le systéme servo est instable. 1. Répétez

I'accélération / le
freinage en vue
d'un autotuning

2. Modifiez le mode
de réponse

3. Désactivez
I'autotuning puis
réglez
manuellement

4. Erreur du codeur

Surchauffe
du servomoteur

Tab. 9-2: Suppression d'erreur (6)
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Alarmes et avertissements

Affichage |Erreur Définition Cause Suppression
52 Ecart L'erreur de trainage |1. Le temps d'accélération / de Augmentez les
trop important est supérieure a freinage est trop faible. temps d'accélération
celle dans le / de freinage
paramétre PCO1 — -
(valeur par défaut : 2. Le couple limite est trop faible. Aglgrr;e?:g% le
3 tours) couple limite
3. Le couple ne suffit pas suite a des 1. Améliorez
coupures de courant lors de l'impédance de
l'accélération. l'alimentation
électrique
2. Utilisez un
servomoteur d'une
plus grande
puissance
4. La valeur dans le parametre PBO7 |Augmentez la valeur
est trop petite. réglée puis
sélectionnez le mode
correspondant.
5. L'arbre du servomoteur a été tourné |1. Lorsque le
par une force externe. couple est limité,
augmentez la
valeur limite.
2. Réduisez la
charge
3. Utilisez un
servomoteur d'une
plus grande
puissance
6. Surcharge mécanique 1. Assurez-vous de
la souplesse de la
mécanique
2. Installez un
interrupteur de fin
de course
7. Erreur du codeur Remplacez le
servoamplificateur
8. Raccordement incorrect du Raccordez-les
servomoteur correctement
Les bornes U, V, W du
servoamplificateur ne sont pas
adaptées aux bornes U, V, W du
servomoteur.
9. Le cable SSCNET Il est défectueux |Remplacez le cable
SSCNET Il
8A Communication La communication Rupture du cable USB Remplacez le cable
USB hors délais |en mode test a été uUsB
interrompue plus
longtemps que le
temps autorisé.
8E Communication Une erreur de 1. Le céable USB est défectueux Remplacez le cable
usSB communication (rupture ou court-circuit) uUsB
survient entre le .
servoamplificateur et 2. Le PC est défectueux. Remplacez le PC.
le PC.

888 @ Chien de garde Erreur sur la CPU Le servoamplificateur est défectueux. |Remplacez le
Méthode de contréle : L'alarme (888) |servoamplificateur
survient lors de la mise sous tension
alors que tous les branchements ont
été coupés sauf l'alimentation
électrique du circuit de commande.

Tab. 9-2: Suppression d'erreur (7)

® ggg" apparait toujours lors de la mise en

marche. Il ne s'agit pas d'une erreur.
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9.1.3

Avertissements

Mesures a prendre

ATTENTION :

Lorsque I'avertissement E3 (valeur absolue défectueuse) survient, le point de référence
doit de nouveau étre réglé afin de garantir un fonctionnement contrélé du systéme.

NOTE

Lorsque les avertissements suivants surviennent, ne poursuivez pas |lutilisation du
servoamplificateur en le mettant en et hors tension. Le servoamplificateur et le servomoteur
peuvent étre alors endommagés. Laissez le servoamplificateur et le servomoteur refroidir
pendant au moins 30 minutes avant de reprendre le fonctionnement.

® Avertissement : charge régénérative trop forte (EO)

¢ Avertissement de surcharge 1 (E1)

Lorsque I'un des avertissements E6, E7 ou E9 survient, le servoamplificateur est éteint. Si un
autre avertissement survient, le servoamplificateur n'est pas arrété. Si vous continuez a utiliser
le servoamplificateur apres l'apparition d'un avertissement, le fonctionnement peut en étre
perturbé ou une alarme peut se déclencher. Utilisez le programme de configuration en option
(MR-Configurator) afin de déterminer la cause de l'avertissement.

Supprimez la cause de I'avertissement en respectant les consignes indiquées dans le tableau
suivant.
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Alarmes et avertissements

sortie du moteur
trop élevée

nominale (vitesse x couple)
du servomoteur a été
régulierement dépassée.

nominale (vitesse x couple) du
servomoteur a été
réguliérement dépassée en
mode continu de plus de 150 %.

Qg'Cha Nom Définition Cause Suppression

92 Contact avec la La tension du systeme est [1. Le cable de la batterie est |Réparez le cable ou
batterie trop basse pour détecter la |coupé. remplacez la batterie
interrompu position absolue. 2. La tension de la batterie Remplacez la batterie.

descend a moins de 3 V.
(détection du codeur)

96 Erreur lors du Le retour en position initiale |1. L'erreur de trainage est Eliminez la cause de
retour en position |n'a pas pu étre exécuté. supérieure a la plage de I'erreur de trainage.
initiale réglage "En position".

2. Une valeur consigne a été |Ne saisissez aucune

saisie aprés la suppression de |valeur consigne aprés

I'erreur de trainage. la suppression de

I'erreur de trainage.

3. La vitesse du retour en Réduisez la vitesse du

position initiale est trop élevée. |retour en position initiale.
9F Avertissement de |La tension du systéme est |La tension de la batterie Remplacez la batterie.

la batterie trop basse pour détecter la |descend a moins de 3 V.
position absolue.
EO Surcharge circuit | Pré-avertissement pour La charge du circuit de 1. Augmentez la durée
de freinage I'alarme 30 freinage dépasse 85 % de cycle
Méthode de contrdle : Ouvrez |Utilisez une résistance
I'affichage des états puis a régénération de plus
contr6lez le rapport de charge. |grande capacité.
Réduisez la charge

E1 Avertissement de |Pré-avertissement pour La charge augmente a 85 % | Voir I'alarme 50/51
surcharge 1 I'alarme 50/51 ou plus par rapport aux

conditions de déclenchement
pour une surcharge 1/2.

E3 Avertissement du | Valeur absolue 1. Des parasites Supprimez les
compteur de erronée électromagnétiques agissent |parasites
position absolue sur le codeur. électromagnétiques.

2. Erreur du codeur Remplacez le
servomoteur

E4 Avertissement Dépassement de la plage |La plage de réglage d'un Corrigez le réglage.
relatif aux de réglage paramétre a été dépassée par
parametres la commande.

E6 ARRET Le signal EM1 est ouvert. |Signal externe d'ARRET Réinitialisez 'ARRET
D'URGENCE D'URGENCE D'URGENCE
Servo

E7 ARRET — Un signal dARRET Réinitialisez 'ARRET
D'URGENCE D'URGENCE a été transmis a |D'URGENCE
commande la commande.

E8 Vitesse réduite du |La vitesse du ventilateur est |La durée de vie du ventilateur |Remplacez le
ventilateur descendue en dessous de |est terminée (voir para. 8.2). |ventilateur du

la valeur admissible. servoamplificateur.
L'avertissement apparait Le ventilateur n'est pas Remplacez le
uniquement sur les alimenté. servoamplificateur
servoamplificateurs qui sont

équipés d'un ventilateur.

E9 Le circuit de Le servoamplificateur — Mettez le circuit de
charge fonctionnait lors de charge en tension.
est coupé. I'absence de tension dans

le circuit de charge.
EC Avertissement de  |Un cycle a été répété pour |La valeur d'avertissementde |1. Augmentez
surcharge 2 lequel une surintensité dans |l'intensité de phase (U, V, W) a |les durées de cycle
une _des phases U, V ou W |été dépassée. 2. Réduisez la charge
survient. .
3. Utilisez un
servomoteur d'une plus
grande puissance
ED Puissance de La puissance de sortie La puissance de sortie 1. Réduisez la vitesse

du servomoteur
2. Réduisez la charge

Tab. 9-3: Signification des avertissements
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10

10.1

10.1.1

Caracteéristiques techniques

Données de puissance

Diagramme de puissance

Un contrdle de la charge qui protége le servoamplificateur et le servomoteur d'une surcharge est
inséré dans le servoamplificateur. Les diagrammes de travail du contréle de charge sont
présentés dans les figures suivantes. L'alarme de surcharge 1 (50) survient lorsque la
surcharge se situe hors de la zone marquée. L'alarme de surcharge 2 (51) survient lorsque le
courant maximum circule pendant plusieurs secondes. Cela peut étre par ex. le cas lorsque la
machine est bloquée suite a une collision. Dans les diagrammes, la zone en-dessous de la ligne
ininterrompue ou de celle en pointillés représente la zone de travail. La ligne en pointillés
représente la courbe de charge lorsque le servomoteur est arrété. Si une charge agit lorsque le
servomoteur est arrété, le couple utile ne doit pas dépasser plus de 70 % du couple nominal.

Dans le cadre du montage de servoamplificateur par collage, la plage de températures
admissibles est comprise entre 0 et 45 °C. Vous pouvez également utiliser I'amplificateur
uniquement jusqu'a 75 % de son rapport de charge effectif.

HF-MP 053/13

HF-KP 053/13 1000 ;
Y
— \
(2] Al .
= N Rotation
S 100 b
g :
c —X
c
Qo . ~<
5 10 Immobilisation o
= |
(0]
3 N
8 1 o~
£
(0]
|_
01
0 50 100 150 200 250 300

Rapport de charge [%]

S001406C

Fig. 10-1 : Diagramme de travail du contrble thermique de charge pour les moteurs de la série
HF-MP, HF-KP
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HF-MP 23 a 73
HF-KP 23 4 73 1000 :
HF-SP 52, 102 N
HF-SP 524, 1024 @ A Rotation
% 100 = = _—
€ ri G
[0] N
Q <
c <
k<] Immobilisation T~
5 10 L
c z \
5 : S
(0]
©
7] So
Q 1 =
€
(0]
'_
0,1
0 50 100 150 200 250 300
Rapport de charge [%]
S001407C

Fig. 10-2 : Diagramme de travail du contréle thermique de charge pour les moteurs de la série
HF-MP, HF-SP

HF-SP 152 a 352
HF-SP 1524 & 3524 1000 3
HC-RP 103 4 203

N Rotation
100

10 mmobilisation _,

AT

Temps de fonctionnement [s]

50 100 150 200 250 300

Rapport de charge [%]

5001408C

Fig. 10-3 : Diagramme de travail du contréle thermique de charge pour les moteurs de la série
HF-SB HC-RP
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HF-SP 502, 702
HF-SP 5024, 7024
HC-RP 353, 503

Temps de fonctionnement [s]
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S5001409C

Fig. 10-4 : Diagramme de travail du contréle thermique de charge pour les moteurs de la série

HF-SP, HC-RP

HA-LP 11K2-22K2
HA-LP 11K24-22K24

Temps de fonctionnement [s]

10000

1000

100
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[ Immobilisation

100

200

Rapport de charge [%]

300

5001487C

Fig. 10-5 : Diagramme de travail du contréle thermique de charge pour les moteurs de la série

HA-LP
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10.1.2 Puissance dissipée du servoamplificateur
Puissance dissipée dégagée par le servoamplificateur
Le tableau suivant présente un apercu de la puissance dissipée sous une charge nominale :
. Puissance dissipée
Servoamplificateurs |Servomoteur
Au couple nominal [W] En servo OFF [W]
HF-MP053 25 15
MR-J3-10B HF-MP13 25 15
HF-KP053/13 25 15
HF-MP23 25 15
MR-J3-20B
HF-KP23 25 15
HF-MP43 35 15
MR-J3-40B
HF-KP43 35 15
MR-J3-60B HF-SP52 20 15
MR-J3-60B4 HF-SP524
HF-MP73 50 15
MR-J3-70B
HF-KP73 50 15
MR-J3-100B HF-SP102 50 15
MR-J3-100B4 HF-SP1024
HF-SP152
HF-SP1524 90 20
MR-J3-200B HF-SP202 90 20
MR-J3-200B4 HF-SP2024
HC-RP103 50 15
HC-RP153 90 20
HF-SP352
MR-J3-3508 HF-SP3524 130 20 (25) @
MR-J3-350B4
HC-RP203 90 20
HF-SP502
195 25
MR-J3-5008 HF-SP5024
MR-J3-500B4 HC-RP353 135 25
HC-RP503 195 25
MR-J3-700B HF-SP702
MR-J3-700B4 HF-SP7024 300 25
MR-J3-11KB HA-LP11K2
MR-J3-11KB4 HA-LP11K24 530 45
MR-J3-15KB HA-LP15K2
MR-J3-15KB4 HA-LP15K24 640 45
MR-J3-22KB HA-LP22K2 850 55
MR-J3-22KB4 HA-LP22K24
Tab. 10-1: Puissance dissipée du servoamplificateur sous une charge nominale
® La valeur entre parenthéses s'applique a la version de 400 V.
NOTE La quantité de chaleur dégagée pendent le fonctionnement générateur, n'est pas comprise

dans la puissance dissipée que le servoamplificateur dégage pendant son fonctionnement. Le
calcul de la chaleur dégagée par la résistance de freinage est décrit sous paragraphe 7.1.1.
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10.1.3

Caractéristiques du frein d'arrét électromagnétique

A

ATTENTION :

Le frein d'arrét électromagnétique est concu pour l'arrét d'une charge. Il ne doit pas
étre utilisé pour le freinage du moteur en rotation.

Les caractéristiques techniques du frein électromagnétique pour les servomoteurs
correspondants sont résumées dans le tableau suivant :

Série HF-MP o o e U
Servomoteur Série HF-KP Série HF-SP Série HC-RP Série HA-LP
15K2B
Point 053B 238 238 52B- | 202B- | 103B- | 3538 | 11K2B | 15K24B
13B 43B 152B 702B 203B 503B 11K24B 22K2B
22K24B
Type® Frein a disque électromagnétique
Tension nominale @ 24V CC, +0 %/-10 %
Puissance [W] 6,3 7,9 10 20 34 19 23 30 46
Couple
de friction [Nm] 032 1.3 2,4 8,5 44 7 17 82 160,5
T isati
emporisation ® 0,03 0,03 0,04 0,04 0,1 0,03 0,04 0,25 0,3
de la validation [s]
T isati N
emponsalion |cGARRET 001|002 |002  |003  |003 003|003  |004  |004
du freinage [s]
Travail de par freinage 5,6 22 64 400 4500 400 400 3000 5000
freinage
Eiﬁm'ss'b'e par heure 56 220 640 4000 45000 | 4000 4000 30000 | 50000
Plage de freinage
sur l'arbre de servomoteur 2,5 1,2 0,9 0,2-06 |02-06 |02-06 |02-06 |=0,8 =0,8
[degré]
Nombre de
cycles de 20000 20000 20000 20000 20000 20000 20000 20000 20000
Durée de vie du | freinage
frein d'arrét ® Travail par
freinage 5,6 22 64 200 1000 200 200 1000 3000
[J]

Tab. 10-2: Caractéristiques du frein d'arrét électromagnétique

® Aucun dispositif de desserrage manuel n'est présent sur le frein d'arrét électromagnétique.
Si le frein d'arrét doit étre desserré, par exemple pour le centrage de la machine, il faut
prévoir une commande additionnelle en 24 V CC, par le biais de laquelle le frein d'arrét
pourra étre desserré au besoin.

@ Ces valeurs s'appliquent pour une température de 20 °C.
® La temporisation de I'activation des freins augmente avec l'usure de la garniture de freins.

® La tension d'alimentation externe de 24 V CC pour les interfaces (VDD) ne doit pas étre
utilisée. Utilisez une alimentation électrique externe pour le frein d'arrét électromagnétique.
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Alimentation de l'unité de freinage

La tension de 24 V CC des interfaces (VDD) ne doit pas étre utilisée pour le frein d'arrét
électromagnétique. Prévoyez I'alimentation externe suivante pour l'alimentation exclusive du
frein d'arrét. Des exemples de raccordement du frein d'arrét sont indiqués dans les figures

suivantes :
Interrupteur
o O
Tension de Frein d'arrét
24V CC VAR, *~ électromagnétique
ou
Interrupteur_ _ _ _ _ |
oo’
Tension de e
54V CC VAR Frein d'arrét

électromagnétique

VAR : Coupe-circuit de surtension
S001410C

Fig. 10-6 : Raccordement de I'unité de freinage
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10.1.4 Freinage a résistance (frein dynamique du moteur)

Si une alarme, un arrét d'urgence ou une coupure de courant survient, le servomoteur est
directement commuté sur une unité de freinage a résistance puis freiné. La figure 10-7 montre
la courbe de décélération.

ON

ARRET D'URGENCE (EMG)
OFF

Constante de temps t

Vitessede la
machine =

S000657C

Fig. 10-7 : Déroulement du freinage

Le calcul de la longueur approximative d'arrét peut étre réalisé a I'aide de la formule suivante :

\' J
) L

M

Lnax : longueur maximale d'arrét [mm]

Vo : Vvitesse de la machine [mm/min]

Ju: moment d'inertie du servomoteur [kgcmz]

J_:  moment d'inertie de la charge, converti en valeur équivalente sur
I'arbre du servomoteur [kgcm2]

T: constante du temps de freinage [s]

te: retard d( a I'unité de commande (temps de réponse du relais interne env. 30 ms) [s]

ATTENTION :

Utilisez le freinage a résistance pour les servoamplificateurs MR-J3-10B a
MR-J3-200B uniquement jusqu'a un rapport maximal des moments d'inertie de 30, pour les
servoamplificateurs MR-J3-350B, jusqu'a un rapport des moments d'inertie de 16 et pour
les servoamplificateurs MR-J3-500B et MR-J3-700B ®, jusqu'a un rapport des moments
d'inertie de 15. Le frein a résistance intégré peut surchauffer (danger d'incendie) avec une

valeur plus élevée. S'il existe un risque que la valeur soit dépassée, veuillez contacter votre
revendeur.

@ Pour les servoamplificateurs MR-J3-700B, le rapport maximal des moments d'inertie pour
le freinage a résistance est de 5, lorsque le moteur tourne a une vitesse supérieure a
2000 tours/min.
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Caractéristiques techniques Données de puissance
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Fig. 10-8 : Représentation des constantes du temps de freinage pour la série HF-MP
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Fig. 10-9 : Représentation des constantes du temps de freinage pour la série HF-KP
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Fig. 10-10 : Représentation des constantes du temps de freinage pour la série HF-SP
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Données de puissance

Caractéristiques techniques
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Fig. 10-11 : Représentation des constantes du temps de freinage pour la série HC-RP
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Fig. 10-12 : Représentation des constantes du temps de freinage pour la série HA-LP

(type de 200 V)
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Fig. 10-13 : Représentation des constantes du temps de freinage pour la série HA-LP

(type de 400 V)
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Caractéristiques techniques

Données standard

10.2

Données standard

10.2.1 Servoamplificateurs
Servoamplificateurs MR-J3-[1 (types de 200 V)
108 | 208 | 408 | 608 | 708 | 1008 | 2008 | 3508 | 5008 | 7008 | 11KB | 15KB | 22KB
Tension/ triph. ou monoph., 220/260 V CA, 50/ ;
fréquence 60 Hz triph., 200-230 V CA, 50/60 Hz
Fluctuation .
Alimentation |de tension triph., 170-253 V CA triph., 170-253 V CA
du admissible monoph., 170-253 V CA
circuit principal
reult princip Fluctuation
de
température +5%
admissible
Tension/
fréquence monoph., 200-230 V CA, 50/60 Hz
Fluctuation
) ) de tension monoph., 170-253 V CA
Alimentation | admissible
du
circuit de Fluctuation
commande |de
température +5%
admissible
Puissance
absorbée 30w W
Alimentation | Tension 24V CC,£10%
des Consommatio
interfaces n typique 150 mA ou supérieur ®
Régulation Régulation par modulation d'impulsion en largeur & commutation sinusoidale

Freinage a résistance

Intégrée Externe en option

Fonctions de protection

Surintensité, surtension, surcharge (relais électrothermique),
protection contre la surchauffe du servomoteur, erreur de codeur, surcharge du circuit de freinage, sous-
tension
coupure de courant, vitesse trop rapide, écart de régulation excessif

Degré de protection

Quvert (IP00)

Conditions ambiantes

Voir paragraphe 2.1

Poids [kg]

0,8‘0,8‘1,0‘1,0|1,4|1,4‘2,3‘2,3‘4,6‘6,2‘18‘18|19

Tab. 10-3: Données standard pour les servoamplificateurs de 200 V

® La consommation est de 150 mA lorsque tous les signaux E/S sont utilisés. La
consommation peut étre réduite en limitant le nombre d'entrées et de sorties utilisées.
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Données standard

Caractéristiques techniques

Servoamplificateurs MR-J3-[1 (types de 400 V)

60B4 | 10084 | 20084 | 350B4 | 500B4 | 700B4 | 11KB4 | 11KB4 | 22kB4

Tension/ .
fréquence triph., 380-480 V CA, 50/60 Hz
Fluctuation
Alimentation |de tension “Triph., 323-528 V CA
du admissible
circuit principal
P P Fluctuation
de o
température 5%
admissible
Tension/ h., 380-480 V CA, 50/60 H
fréquence monoph., o8u- ’ z
Fluctuation
. ) de tension Monoph., 323-528 V CA
Alimentation | admissible
du
circuit de Fluctuation
commande |de o
température +5%
admissible
Puissance
absorbée 30 W a/w
Alimentation | Tension 24V CC,£10%
des Consommatio
; ®
interfaces n typique 150 mA
Régulation Régulation par modulation d'impulsion en largeur a commutation sinusoidale

Freinage a résistance

Intégrée Externe en option

Fonctions de protection

Surintensité, surtension, surcharge (relais électrothermique),
protection contre la surchauffe du servomoteur, erreur de codeur, surcharge du circuit de freinage, sous-
tension
coupure de courant, vitesse trop rapide, écart de régulation excessif

Degré de protection

Quvert (IP00)

Conditions ambiantes

Voir paragraphe 2.1

Poids [kg]

19

1,7 ‘ 1,7 ‘ 2.1 | 46 | 46 ‘ 6.2

Tab. 10-4: Données standard pour les servoamplificateurs de 400 V

® La consommation est de 150 mA lorsque tous les signaux E/S sont utilisés. La
consommation peut étre réduite en limitant le nombre d'entrées et de sorties utilisées.
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Caractéristiques techniques

Données standard

10.2.2 Servomoteur
Servomoteur
Série HF-MP Série HF-KP
053 | 13 23 43 73 | 053 | 13 23 43 73
ffgf’j’;%miﬁcateur“ti"sab'e 108 | 10B | 208 | 40B | 70B | 10B | 10B | 20B | 40B | 70B
Puissance de sortie nominale [kW]| 0,05 0,1 0,2 0,4 0,75 | 0,05 0,1 0,2 0,4 0,75
Couple nominal [Nm] 0,16 | 0,32 | 0,64 1,3 2,4 0,16 | 0,32 | 0,64 1,3 2,4
Vitesse nominale [tr/min] 3000 3000
Vitesse maxi [tr/min] 6000 6000
Eﬂ}?ﬂﬁrﬁ? maxi admissible 6900 6900
Couple maxi [Nm] 048 | 095 | 19 | 38 | 72 | 048 | 095 | 1,9 | 38 | 7.2
Moment d'inertie J
[kg cm?] @ 0,019 | 0,032 | 0,088 | 0,15 | 0,60 | 0,052 | 0,088 | 0,24 | 0,42 | 1,43
Rapport de charge
recommandé pour le
moment d'inertie du servo- <30 <15 <24 | <22 | <15
moteur @
Courant nominal [A] 1,1 0,9 1,6 2,7 5,6 0,9 0,8 1,4 2,7 5,2
Courant maxi. [A] 32 | 28 | 50 | 86 | 167 | 27 | 24 | 42 | 81 | 156
Détecteur de vitesse/position Codeur (résolution : 262144 impulsions/tour)
Degré de protection IP65 @
Refroidissement Refroidissement naturel
Conditions ambiantes Voir paragraphe 2.1
Charge ondulatoire admissible Voir paragraphe 2.1.3
Poids [kg] 035 | 056 [ 094 | 15 | 29 [ 035 | 056 [ 094 | 15 | 29
Tab. 10-5: Données standard du servomoteur des séries HF-MP et HF-KP
Dsjle rapport de charge par rapport au moment d'inertie de I'arbre du moteur dépasse la
valeur définie, veuillez contacter votre revendeur.
@ sj e servomoteur est équipé d'un frein d'arrét électromagnétique, reprenez les valeurs
indiquées sous le tableau 10-2.

® La face avant est exclue.
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Données standard Caractéristiques techniques

Servomoteur
Série HF-SP Série HC-RP
052 | 102 | 152 | 202 | 352 | 502 | 702 | 103 | 153 | 203 | 353 | 503

Servoamplificateur utilisable
MR-J3-CIB 60 100 | 200 | 200 | 350 | 500 | 700 | 200 | 200 | 350 | 500 | 500
[FI’(‘\J,{/S]S""”CG de sortienominale | o | 4o | 15 | 20 | 35 | 50 | 7.0 | 1.0 | 1,5 | 20 | 35 | 50
Couple nominal [Nm] 239 | 477 | 7,16 | 9,55 | 16,7 | 23,9 | 33,4 | 3,18 | 4,78 | 6,37 | 11,1 | 15,9
Vitesse nominale [tr/min] 2000 3000
Vitesse maxi [tr/min] 3000 4500
Vitesse maxi admissible
[tr/min] 3450 5175
Couple maxi [Nm] 716 | 143 | 21,5 | 28,6 | 50,1 | 71,6 | 100 | 7,95 | 11,9 | 159 | 27,9 | 39,7
Moment d'inertie J

2@ 6,1 | 119 (178|383 | 750 |97,0| 154 | 1,5 1,9 | 23 | 83 | 12,0
[kg cm?]

Rapport de charge
recommandé pour le

moment d'inertie du servo- <15 <5

moteur @

Courant nominal [A] 29 [ 53 | 80 | 10 16 24 33 | 61| 88 | 14 23 28
Courant maxi. [A] 8,7 | 159 | 24 30 48 72 99 18 23 37 58 70
Détecteur de vitesse/position Codeur (résolution : 262144 impulsions/tour)

Degré de protection P67 @ IP65
Refroidissement Refroidissement naturel

Conditions ambiantes Voir paragraphe 2.1

Charge ondulatoire
admissible

Poids [kg] 48 | 65|83 [ 12 | 19 | 22 | 32 | 39 |50 62] 12 [ 17

Voir paragraphe 2.1.3

Tab. 10-6: Données standard du servomoteur des séries HF-SP et HC-RP

D sile rapport de charge par rapport au moment d'inertie de I'arbre du moteur dépasse la
valeur définie, veuillez contacter votre revendeur.

@ sj le servomoteur est équipé d'un frein d'arrét électromagnétique, reprenez les valeurs
indiquées sous le tableau 10-2.

® La face avant est exclue.
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Caractéristiques techniques Données standard

Servomoteur
Série HA-LP
11K2 11K24 15K2 15K24 22K2 22K24

,\Sﬂi‘ri’\‘]’;gp”ﬁcate“r utilisable 11KB 11KB4 15KB 15KB4 22KB 20KB4
[I:I’(L\J,ils]sance de sortie nominale 11 15 29
Couple nominal [Nm] 52,5 71,6 105
Vitesse nominale [tr/min] 2000
Vitesse maxi [tr/min] 2000
E{;}Sns;v]a maxi admissible 2300
Couple maxi [Nm] 158 215 263
Moment d'inertie J
[kg cm?] ® 105 220 295
Rapport de charge
recommandé pour le
moment d'inertie du servo- <10
moteur @
Courant nominal [A] 63 32 77 40 112 57
Courant maxi. [A] 189 96 231 117 280 140
Détecteur de vitesse/position Codeur (résolution : 262144 impulsions/tour)
Degré de protection P44
Refroidissement Refroidissement forcé par le ventilateur
Conditions ambiantes Voir paragraphe 2.1
gg;rig:i;r;dulatoire Voir paragraphe 2.1.3
Poids [kg] 55 95 115

Tab. 10-7: Données standard du servomoteur de la série HA-LP

Dsjle rapport de charge par rapport au moment d'inertie de I'arbre du moteur dépasse la
valeur définie, veuillez contacter votre revendeur.

@ sj e servomoteur est équipé d'un frein d'arrét électromagnétique, reprenez les valeurs
indiquées sous le tableau 10-2.
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Données standard Caractéristiques techniques

10.2.3 Courbes caractéristiques du couple

NOTE Si une charge agit lorsque le servomoteur est arrété, le couple utile ne doit pas dépasser
plus de 70 % du couple nominal.

Servomoteurs
[HF-MP053] [HF-MP13] [HF-MP23]
06 12 25
05 1 2
—_ = \\ = \\
§ 04 — Fonctionnement ——— § 08 N € NN
= temporaire = Fonctionnement A Z 1 AN \
L oos 2 os- temporare 2
3 3 N S, | Fonctionnement
O o2 O o4 38 temporaire \
e e U
L N~ 05 ——+—
1 Fonctionnement 02 I Fonctionnement Fonctionnement ~
continu continu continu
PRI PR PRI
© 0" 1000 2000 3000 4000 5000 6000 %0 1000 2000 300 4000 5000 6000 © 0" 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min]
[HF-MP43] [HF-MP73]
45 8
4 7
_u TN — \
£ NN 5 \
= AN \ <. 5| Fonctionnement
2 25 A o2 temporaire L
Q \ o 4 —
3 2| Fonctionnement Mg 3
&) " temporaire \ o 3
A
s U Y 2 N
1 ——t—— —
Fonctionnement \N\ F ' ™
05 continu 1 continu
Ll [ |
01000 2000 3000 4000 5000 6000 © 6 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min]
S001415C
Fig. 10-14 : Courbes caractéristiques du couple de la série HF-MP
[HF-KP053] [HF-KP13] [HF-KP23]
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= temporaire = temporaire \\ Z 15 A\ \
2 o 2 e - 2 Fonctionnement
=] 5 > temporaire N \\
<) 3 I}
O o2 O o4 &} \
N\
01 | F n N 02 ‘ , 05 T T
onctionnement Fonctionnement — Fonctionnement T—
continu continu continu
L L L L L L L L L
01000 2000 3000 4000 5000 G000 % 0 1000 2000 3000 4000 5000 6200 ® 0 1000 2000 3000 4000 5000 8000
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Fig. 10-15 : Courbes caractéristiques du couple de la série HF-KP
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Données standard

[HF-SP52] [HF-SP102] [HF-SP152] [HF-SP202]
8 15 25 30
Fonctionnement 20 |- ! § Fonctionnement
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= 3 3 10 =1
3 3 3 S w
2 OINY T LE ,
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L L L L
0 1000 2000 300 O 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000
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0 80 ‘ ‘ 120
70 i T
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20
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5001417C
Fig. 10-16 : Courbes caractéristiques de la série HF-SP
[HC-RP103] [HC-RP153] [HC-RP203]
9 15 18
— Fonctionnement — Foncti = F
€ 6| temporaire \ € 0| temporaire N\ S 2] temporaire
z \ z \ =
= = )
@ @ o
H g 8
S 3 N S s 6 DN
. N g N
Fonctionnement Fonctionnement Fonctionnement
continu continu continu
%0 1000 2000 3000 4000450” 0 1000 2000 3000 20002500 0 1000 2000 3000 40004500
Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min]
[HC-RP353] [HC-RP503]
30 45
Fonctionnement \ Fonctionnement \
temporaire temporaire \
E =2 E 30
Z Z \
Q@ @
O 10 DN 15
_ N _ N
Fonctionnement Fonctionnement
continu continu
%0 1000 2000 3000 40004500 0 1000 2000 300040004500
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5001418C

Fig. 10-17 : Courbes caractéristiques de la série HC-RP
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Caractéristiques techniques

Couple [Nm]

Couple [Nm]
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Fig. 10-18 : Courbes caractéristiques de la série HA-LP
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11

11.1

NOTE

Directives CEM

Exigences

Le servoamplificateur MELSERVO J3 satisfait les exigences de I'Union Européenne
concernant la compatibilité électromagnétique. Pour répondre a ces exigences, il est
nécessaire que le servoamplificateur soit équipé d'un filtre antiparasite sur I'entrée et de
concevoir l'installation et le cablage conformes a la CEM.

Lors de I'utilisation d'un filire antiparasite et de construction conforme CEM, les limites suivantes
doivent étre respectées :

@ Pour les interférences provenant du servoamplificateur :

— EEN 61800-3, premier environnement, disponibilité limitée pour les interférences
guidées
— Lors de montage dans une armoire de distribution mise a la terre, aucune interférence
non guidée n'est a attendre en dehors de I'armoire de distribution.
@ Pour les interférences agissant de I'extérieur sur le servoamplificateur :

— EN50082-2

Conseils de montage

@ Le servoamplificateur a été congu pour le montage dans une armoire de distribution. Cette
armoire de distribution doit étre mise a la terre avec haute conductivité.

@ Le céble du moteur doit étre blindé. Le blindage doit étre posé des deux cbtés a haute
fréquence avec haute conductivité. Longueur maxi < 50 m.

® Toutes les lignes qui véhiculent la puissance sont a poser séparément des lignes
téléphoniques, des lignes de signaux ou semblables.

@ Le raccordement & la terre du servoamplificateur doit étre réalisé si possible séparément.

@ Entre le servoamplificateur et les autres outils éventuellement sensibles aux interférences
électromagnétiques, un écart minimum de > 10 cm est a respecter.

Les instructions d'installation et de raccordement pour le filtre antiparasite sont mentionnées
dans les instructions de montage correspondantes.

En raison de leur multiplicité, il n'est pas possible de tenir compte de toutes les possibilités
d'installation ou de montage en pratique. Des résultats qui divergent des indications faites ici
peuvent donc apparaitre dans la pratique.
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Servoamplificateurs Dimensions
12 Dimensions
12.1 Servoamplificateurs
MR-J3-10B et MR-J3-20B
Unité : mm

¢6 Trou de fixation

40

HHUHMHHHHHHHHWHH

CNP1*

CNP2) -

CNP3|
.

168

6
env. 25,5 3
Avec la batterie g
MR-J3BAT
S001419C
Fig. 12-1 : Dimensions extérieures
Type d'appareil Poids [kg]
MR-J3-10B
0,8
MR-J3-20B
Tab. 12-1: Cotation
CNP1  CNP2 CNPS3 Contacteur neutre PE
L+ P u ® @
L2 C V \ : @
Ls D W
N L11
P L21
P2
S001420C

Fig. 12-2 : Bornes
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Dimensions Servoamplificateurs

MR-J3-40B et MR-J3-60B

Unité : mm

3 HHHHHHHHHHHUH,_,E D:g
j]@

IR ob
env. 68 T e
- =00 00000ga T L]
MR-J3BAT JUUUUUD00DO V,UU_UZ
S001421C
Fig. 12-3 : Dimensions extérieures
Type d'appareil Poids [kg]
MR-J3-40B
1,0
MR-J3-60B
Tab. 12-2: Cotation
CNP1 CNP2 CNP3 Contacteur neutre PE
L1 P u ® @
L2 C \% \ E @
Ls D W
N L1+
P4 L21
P2
S001420C

Fig. 12-4 : Bornes
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Servoamplificateurs Dimensions

MR-J3-70B et MR-J3-100B

Unité : mm
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Avec la batterie 42 o
MR-J3BAT
S001423C
Fig. 12-5 : Dimensions extérieures
Type d'appareil Poids [kg]
MR-J3-70B
1,4
MR-J3-100B
Tab. 12-3: Cotation
CNP1 CNP2 CNP3 Contacteur neutre PE
L1 P u @ ®
L2 C V \ E @
Ls D W
N L4
P4 L21
P2
5001420C

Fig. 12-6 : Bornes
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Dimensions

Servoamplificateurs

MR-J3-60B4 et MR-J3-100B4

60

Unité : mm

Trou de fixation @ 6 1
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Fig. 12-7 : Dimensions extérieures
Type d'appareil Poids [kg]
MR-J3-60B4 17
MR-J3-100B4 '
Tab. 12-4: Cotation
CNP1 CNP2 CNP3 Contacteur neutre PE
L+ P+ u ® ®
L C \Y
: \A;@
Ls D w
N— L11
L21
P+
P2
5001489C

Fig. 12-8 : Bornes

12-4

S MITSUBISHI ELECTRIC


MesdonP
Highlight
Dimensions


Servoamplificateurs

Dimensions
MR-J3-200B et MR-J3-350B
Unité : mm
§ CaE O |V 0 |
iy ‘07‘: I G:wi “ﬂ;‘j{_”! HUM?" Sens du débit
env. 25,5 - ] dards
6 78 : U === 700000000l 1
_Avec la batterie 6 |° UL 0l 2
MR-J3BAT UE EH\Ej’LjéE;HHH%/ \%}H
I S
Il @0dbad00000 — soom07=H
S5001425C
Fig. 12-9 : Dimensions extérieures
Type d'appareil Poids [kg]
MR-J3-200B 23
MR-J3-350B ’
Tab. 12-5: Cotation
CNP1 CNP3 CNP2 Contacteur neutre PE
L+ U P ® ®
L V C
- U_@
Ls W D
N L11
P 21
P2
S001426C

Fig. 12-10 : Bornes
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Dimensions Servoamplificateurs

MR-J3-200B4
Unité : mm
g% e=g =]
Trou de fixation @ 6 d ! é ;;;DD‘
9 =" Per oy
85 | Sl ——
b 45
b “lonp
T r OO
r 8 C“ﬂ i 2
| | . |
IO B, i
e o o 1
| I ~u . ! ﬁ g:infd(%u débit
e e 2572 . § ‘DDD;:]EI:E:DU\' 5
Avec la batterie @ Dﬂ]_ﬁﬁﬂ EI [jUD O ]
MR-J3BAT U% HH‘:: HH{%QQ%}H
Uuipan
S 1 e =
5001490C
Fig. 12-11 : Dimensions extérieures
Type d'appareil Poids [kg]
MR-J3-200B4 2,3
Tab. 12-6: Cotation
CNP1 CNP3 CNP2 Contacteur neutre PE
L1 P+ U
Ls D w
N— L4
L21
P+
P2
5001489C

Fig. 12-12 : Bornes
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Servoamplificateurs Dimensions

MR-J3-500B
MR-J3-350B4 et MR-J3-500B4

Unité : mm
6 2-¢6 Trou de fixation env. 80 200
130 1315 68.5

Sens du débit d'air
118 du ventilateur 6

akl(_—> N a\»%

o
:% | ‘
i

7.5

250
235

TE2 " TE3
—= | TES

craRGE Avec la batterie
MR-J3BAT

.

TE1

o ' —— e
[; =) %V
E -
LY =t ‘ ——
— . %
=0
——1
S001427C
Fig. 12-13 : Dimensions extérieures
Type d'appareil Poids [kg]
MR-J3-350B4
MR-J3-500B 4,6
MR-J3-500B4
Tab. 12-7: Cotation
TE1 [P c]u]v]w]
TE2
Contacteur neutre PE @ (_B g_) @
&
5001428C

Fig. 12-14 : Bornes
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Dimensions Servoamplificateurs

MR-J3-700B
MR-J3-700B4
Unité : mm
6 2-6 Trou de fixation env. 80 200
o 17 7 138 62
il - mi
ki3
T == ¢ FR
[N It

Avec la batterie
MR-J3BAT

7.5

éz : — alaterre @

S
ey

501429C
Fig. 12-15 : Dimensions extérieures
Type d'appareil Poids [kg]
MR-J3-700B
6,2
MR-J3-700B4
Tab. 12-8: Cotation
TE1 [L]L[u[Pc]ulv]w]
T2
TES
Contacteur neutre PE @ C_B g_) @
~0
&
5001428C

Fig. 12-16 : Bornes
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Servoamplificateurs Dimensions

MR-J3-11KB a MR-J3-22KB
MR-J3-11KB4 a MR-J3-22KB4

Unité : mm

260
12 236 12 env. 80 260

- Sens du débit d'air
2 trous de fixation @12 du ventilateur

7@ U

12

A

N
MK

]

400
376

=

Avec la batterie
MR-J3BAT

36,523

12
E
®
w

227 52| .6%x26 =156

260
227
183

501491C

Fig. 12-17 : Dimensions extérieures

Type d'appareil Poids [kg]
MR-J3-11KB
MR-J3-11KB4
MR-J3-15KB
MR-J3-15KB4
MR-J3-22KB
MR-J3-22KB4

Tab. 12-9: Cotation

18,0

19,0

TE

c
<

L1 |_2 |_3 La4|L21
Pr| P| C|N

)
@
s

S5001492C

Fig. 12-18 : Bornes
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Dimensions

Servomoteurs
12.2 Servomoteurs
12.2.1 Série HF-MP et HF-KP
HF-MPO053 (B)
HF-KP053 (B)
Unité : mm
L 25 =P
T s | deee |2
= [5)
276'
- — 413 B
L - o &
I 2 ——
T [HES < [ JEIJ{
Raccordement / Raccordement
| du codeur w7 L11z dufrein @/ | 195 Raccordement de ‘
127 I  Las ‘ R s I'alimentation 139 64
27.4 583 > 27,5
@ 2.¢45: frein d'arrét - Raccordement
404’5: avec frein darret Raccordgment .
Utilisez des vis
a 6 pans
5001431mC
Fig. 12-19 : Dimensions
. Couple Moment
Type d'appareil dzl:grst?:([:VeV] de friction d'inertie J L [mm] Poids [kg]
[Nm] [kg cm?]
HF-MP053 0,019 664 0.35
HF-KP053 5 0,052 ' '
HF-MP053B 0,025
0,32 107,5 0,65
HF-KP053B 0,054
Tab. 12-10: Données et cotation
NOTE Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un
frein d'arrét électromagnétique.
Broche Raccordement du Raccordement de la
frein puissance
1 B1 Mise a la terre
2 B2 u
3 — Y
4 — w
Tab. 12-11: Affectation des bornes du moteur
O Les versions de moteurs sans frein d'arrét électromagnétique ne sont pas dotées d'un
raccordement de freinage.
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Servomoteurs Dimensions

HF-MP13 (B)
HF-KP13 (B)
Unité : mm
L 25 040
g s | wmde | AT
JooH — % S
il I 72 | = b A

T P
%2:/

- — w o LK)
I ] g ‘ =
; f I g =
LLT Raccordement f J\\ M_Tq
du codeur Raccordement Raccordement de
‘ 7 | sz | dufrein® /| 95 _l'alimentation ‘
18.2 ﬂ‘ L 49 ® 139 | 64
27.4 583 | 405 e
Raccordement é}

@ 2.p45 du frein @ =1||; Raccordement

[ de l'alimentation
Utilisez des vis

a 6 pans
5001432mC
Fig. 12-20 : Dimensions
. Couple Moment
Type d'appareil d:tggﬁ?:([:&] de friction d'inertie J L [mm] Poids [kg]
[Nm] [kg cm?]
HF-MP13 0,032
_ 82,4 0,56
HF-KP13 0,088
100
HF-MP13B 0,039
0,32 123,5 0,86
HF-KP13B 0,090
Tab. 12-12: Données et cOtes
NOTE Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un
frein d'arrét électromagnétique.
Broche Raccordement du Raccordement de la
frein puissance
1 B1 Mise a la terre
2 B2 U
3 — \Y
4 — w

Tab. 12-13: Affectation des bornes du moteur

® Les versions de moteurs sans frein d'arrét électromagnétique ne sont pas dotées d'un
raccordement de freinage.
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Dimensions Servomoteurs

HF-MP23 (B)
HF-KP23 (B)
Unité : mm
L 30 060
ANE hetora £
x [e]) i
1 ] K I }5&
J Ke, | \\O
Aol o [ %A ‘
t—t— A1 B H- - - -
LoV ! € \ &\u o
I
“Raccordement i — 5
accordemen 1
du codeur 7oL LT; [HIS u_'_‘ﬁ;[jizly
104 || ¥ Raccordement de :
118 | 117 \ lo.5] I'alimentation 139‘
57,890 \\ 393 278 58

Raccordement

du frein
@ 4-g58 Raccordement
- K e
Utilisez des vis l'alimentation
a 6 pans
5001433mC
Fig. 12-21 : Dimensions
. Couple Moment
Type d'appareil dz‘;'g;?:‘["fv] de friction d'inertie J L [mm] Poids [kg]
[Nm] [kg cm?]
HF-MP23 0,088
_ 82,4 0,94
HF-KP23 0,24
200
HF-MP23B 0,12
1,3 116,1 1,6
HF-KP23B 0,31
Tab. 12-14: Données et cOtes
NOTE Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un
frein d'arrét électromagnétique.
Broche Raccordement du Raccordement de la
frein puissance
1 B1 Mise a la terre
2 B2 U
3 — \
4 — w

Tab. 12-15: Affectation des bornes du moteur

® Les versions de moteurs sans frein d'arrét électromagnétique ne sont pas dotées d'un
raccordement de freinage.
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Servomoteurs Dimensions
HF-MP43 (B)
HF-KP43 (B)
Unité : mm
L i 30 _Oeo0
o 8 Traion @ s
: o
L q o | °
B L I /. L | > 1L O/ L
L ,@ _ 2 (\\y T
[ K )%\*/121
{ 7J_ S o
(I?Sccco%rg:rn‘l i LT: U—J\ ggccordement E
1al1iz L@ .l'alimentation | | J
139 |
5789 61.2 . 278 .59
Raccordement du frein @
Raccordement
@ 4-058: du frein © Raccordement
L ) de l'alimentation
Utilisez des vis
a 6 pans
5001434mC
Fig. 12-22 : Dimensions
. Couple Moment
Type d'appareil d:tggﬁ?:([:&] de friction d'inertie J L [mm] Poids [kg]
[Nm] [kg cm?]
HF-MP43 0,15 . 15
HF-KP43 0,42 ’ ’
400
HF-MP43B 0,18
1,3 138,0 2,1
HF-KP43B 0,50

Tab. 12-16: Données et cotes

NOTE Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un

frein d'arrét électromagnétique.

Broche Raccordement du Raccordement de la
frein puissance
1 B1 Mise a la terre
2 B2 U
s — v
4 — w

Tab. 12-17: Affectation des bornes du moteur

® Les versions de moteurs sans frein d'arrét électromagnétique ne sont pas dotées d'un
raccordement de freinage.
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Dimensions Servomoteurs

HF-MP73 (B)
HF-KP73 (B)
Unité : mm
L 40
8 _3
hation @
® ‘ [
@
— 1 b
O - - L Va ‘ — - _g
@) 1
( ‘ ® _U] "
E\ Raccordement }; o & 5
du codeur o5 )
137 | | ‘ 11.5 == :
T 11.8 11.7
274 72.3
6559 Raccordement de la puissance
Raccordement du frein @ 1
Raccordement RP ‘ @7
du frein @ /\ sgccordement
@ 4-066 : I'alimentation
Utilisez des vis
a 6 pans
5001435mC
Fig. 12-23 : Dimensions
. Couple Moment
Type d'appareil d:‘;'grst?:‘[:‘fv] de friction d'inertie J L [mm] Poids [kg]
[Nm] [kg cm?]
HF-MP73 0,60
— 113,8 2,9
HF-KP73 1,43
750
HF-MP73B 0,70
2,4 157,0 3,9
HF-KP73B 1,63
Tab. 12-18: Données et cotes
NOTE Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un
frein d'arrét électromagnétique.
Broche Raccordement du Raccordement de la
frein puissance
1 B1 Mise & la terre
2 B2 U
3 — Vv
4 — W

Tab. 12-19: Affectation des bornes du moteur

® Les versions de moteurs sans frein d'arrét électromagnétique ne sont pas dotées d'un
raccordement de freinage.
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Dimensions

Servomoteurs
12.2.2 Série HF-SP
HF-SP52 (B)
Unité : mm
Tration®
L 55 1130
KL A ]
i & R
: iﬂ g X8 | X
-l )
s =
il Y z
o %65,
I S
T = > 8
}7 Ejucodeur 5@ T_t ﬁ [ 0
Raccordement du frein © /L 209 LE
Raccordement de la puit 578 135 29
o) Mise & la terre 58
fIf
IS
@ 4-29,0 Raccordement  Raccordement de
Utilisez des vis du frein la puissance
a 6 pans.
5001436mC
Fig. 12-24 : Dimensions
. Couple Moment
Type d'appareil | : :clasr?i:n[(l:((\eN] de friction d'inertie J KL[mm] | L[mm] | Poids [kg]
[Nm] [kg cm?]
HF-SP52 05 — 6,1 38,2 118,5 4,8
HF-SP52B ’ 8,5 8,3 43,5 153,0 6,7
Tab. 12-20: Données et cOtes
NOTE Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un

frein d'arrét électromagnétique.

® Les versions de moteurs sans frein d'arrét électromagnétique ne sont pas dotées d'un
raccordement de freinage.
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Dimensions Servomoteurs

HF-SP102 (B)

Unité : mm
Trou de
fixation @
L 555O 13g ]
KL ol —
i & ——9
[lj 2 ©) ,/ AN
F i] 1 & OY- I\
4 ﬁTﬂ [ H g | g '//:\ A ! \
| A =R WY T
g \\&/ " &
2 tb I "
; , I | AT
u © = _ %,
%Eg e |/ | AT
/ 59® X 4
Raccordement du frein © j j s LE
R de la L 798 135 29
= . 58
@ 4-g9,0 @
Utilisez des vis B1,B2 v/
a 6 pans. Raccordement Raccordement de
du frein @ la puissance
5001437mC
Fig. 12-25 : Dimensions
. Couple Moment
Type d'appareil | 4 eP ;‘t')srfi";n[f&v] de friction d'inertie J KL[mm] | L[mm] | Poids [kg]
[Nm] [kg cm?]
HF-SP102 10 — 11,9 38,2 140,5 6,5
HF-SP102B ' 8,5 14,0 43,5 175,0 8,5
Tab. 12-21: Données et cotes
NOTE Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un

frein d'arrét électromagnétique.

® Les versions de moteurs sans frein d'arrét électromagnétique ne sont pas dotées d'un
raccordement de freinage.
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Servomoteurs Dimensions
HF-SP152 (B)
Unité : mm
Trou de
L 55 fixation @
(1130
KL %0 .
d2ll s
[©)
wH® d W f -
| O/' N D §
/ ., — ‘| |
| e gt | 4 e 1 =l
[ Gl ‘ V] | 7
© Xo ‘ - a
@l = | [T d 5
| L1 T 7
B sodeur °
59 L
Raccordement du frein ©, j
Raccordement de la puissance 9101 8
ﬂ (6 _==.5) Mise a la terre
7 7
@ 4-990 /,E?A
Utilisez des vis B1.82 v
a6 pans. Ha(;:j?::iiment Ra‘(;cglrjc‘isesrgﬁgtede
5001438mC
Fig. 12-26 : Dimensions
. Couple Moment
Type d'appareil | : :clasrfi:n[(l:((\eN] de friction d'inertie J KL[mm] | L[mm] | Poids [kg]
[Nm] [kg cm?]
HF-SP152 15 — 17,8 38,2 162,5 8,3
HF-SP152B ’ 8,5 20,0 43,5 197,0 10,3

NOTE

Tab. 12-22: Données et cotes

Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un
frein d'arrét électromagnétique.

® Les versions de moteurs sans frein d'arrét électromagnétique ne sont pas dotées d'un
raccordement de freinage.

MELSERVO J3-B

12-17


MesdonP
Highlight
frein de parking

MesdonP
Highlight
frein de parking

MesdonP
Highlight
dimensions


Dimensions

Servomoteurs
HF-SP202 (B)
Unité : mm
Tation @

L 79 :

18] 3

KL 75
ul
i O &
e B
13 i %
Vil
oot /| es®) L]
Raccordement du frein ®/ %
24,8 s‘z
Raccordement de la puissance t—’ 79.8
@ 4-3135
Utilisez des vis
6 pans. Raccordement Raccordement de
du frein la puissance
5001439mC
Fig. 12-27 : Dimensions
. Couple Moment
Type d'appareil | 4 : lsjtlasr?iaen[‘l:(‘\eN] de friction d'inertie J KL[mm] | L[mm] | Poids [kg]

[Nm] [kg cm?]
HF-SP202 20 — 38,3 38,5 143,5 12
HF-SP202B ' 44 47,9 45,5 193,0 18

Tab. 12-23: Données et cotes

NOTE Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un
frein d'arrét électromagnétique.
® Les versions de moteurs sans frein d'arrét électromagnétique ne sont pas dotées d'un
raccordement de freinage.
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Dimensions

Servomoteurs
HF-SP352 (B)
Unité : mm
Tration®
L 79
1 3
KL 75
0
=5 © 3
i e e i
=
13 D] ‘ 1
aoeren | assof| [
Raccordement du frein @
44 Raccordement de la ‘(—) 242193 FAN w %m
@ 4-3135 puissance @}g% b\\;@:@' Mise & la terre
Utilisez des vis B1.B2/ v Y
a6 pans. Raccordement  Raccordement de
du frein @ la puissance
5001440mC
Fig. 12-28 : Dimensions
. Couple Moment
Type d'appareil d: ::)sr?i:n[(l:((\eN] de friction d'inertie J KL[mm] | L[mm] | Poids [kg]
[Nm] [kg cm?]
HF-SP352 a5 — 75,0 38,5 183,5 19
HF-SP352B ’ 44,0 84,7 455 233 25
Tab. 12-24: Données et cOtes
NOTE Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un

frein d'arrét électromagnétique.

O Les versions de moteurs sans frein d'arrét électromagnétique ne sont pas dotées d'un
raccordement de freinage.
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Dimensions

Servomoteurs
HF-SP502 (B)
Unité : mm
Trtion @
L 79
KL o “
E[ Il
2 . @::;?;
e il |
Raccordement du frein ©, LJ
“ Racc_ordement de e 1398 H 2
@ 4-0135 la puissance o1 B2 g}%
Utilisez des vis & 6 pans. IRaccordemem Raccordement de
® Taraudage M8 pour les ceillets de transport du frein @ la puissance
5001441mC
Fig. 12-29 : Dimensions
. Couple Moment
Type d'appareil | 4 : ::;sr?iaen[‘l:(‘\EN] de friction d'inertie J KL[mm] | L[mm] | Poids [kg]
[Nm] [kg cm?]
HF-SP502 50 — 97 38,5 203,5 22
HF-SP502B ' 44 107 45,5 253,0 28
Tab. 12-25: Données et cOtes

NOTE Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un
frein d'arrét électromagnétique.
® Les versions de moteurs sans frein d'arrét électromagnétique ne sont pas dotées d'un
raccordement de freinage.
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Servomoteurs

Dimensions
HF-SP702 (B)
Unité : mm
Tigtion @
L ] o176
KL 18113
a &9 - ®
7 alf o ¢ % 8
T P [ s
i Y “ g
T 1P’
ol ©
= T % o)
Eaccodrdemem jsesé%
u codeur Raccordement
du frein © J ||
44 i~ w Mise & la terre 32
’@ Raccordement de 191.8 £
B1,B2/ I'alimentation
Raccordement u —
autran 0 Faccoriementde
@ 4-9135
Utilisez des vis a 6 pans.
® Taraudage M8 pour les ceillets de transport
5001442mC

Fig. 12-30 : Dimensions

. Couple Moment
Type d'appareil d: ::)srfiaen[(l:((\EN] de friction d'inertie J KL[mm] | L[mm] | Poids [kg]

[Nm] [kg cm?]

HF-SP702 70 — 154 38,5 263,5 32
HF-SP702B ‘ 44 164 45,5 313,0 38

Tab. 12-26: Données et cotes

NOTE Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un

frein d'arrét électromagnétique.

O Les versions de moteurs sans frein d'arrét électromagnétique ne sont pas dotées d'un
raccordement de freinage.
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Dimensions Servomoteurs

12.2.3 Série HC-RP

HC-RP103 (B)

Unité : mm
L 45 0100
10 3
% 40 Tration @
g [
i =
S N R S I
3 i ==—— N
e g | L
13 ' . Raccordement
Mise a la du frein @
terre -
Raccordement Raccordement de L es -
du codeur /  l'alimentation WAV
@ 4-¢9 Raccordement de
Utilisez des vis |'alimentation
a 6 pans
5001443mC
Fig. 12-31 : Dimensions
. Couple Moment
q Puissance e s H .
Type d'appareil A de friction d'inertie J L Poids [k
yp PP de sortie [kW] 7 [mm] [ka]
[Nm] [kg cm<]
HC-RP103 . — 1,5 145,5 3,9
HC-RP103B ’ 7 1,85 183,5 6,0
Tab. 12-27: Données et cotes
NOTE Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un
frein d'arrét électromagnétique.
Broche Raccordement du Raccordement de la
frein puissance
A — U
B — Y
C — W
D — Mise a la terre
E _ _
F _ _
G B1 —
H B2 —

Tab. 12-28: Affectation des bornes d'alimentation pour la série de moteurs HC-RP

® Dans le cas de versions de moteur sans frein d'arrét, les broches G et H ne sont pas
connectées a l'alimentation.
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Servomoteurs Dimensions

HC-RP153 (B)

Unité : mm
L 45 o100
10] 3
58 40 Tration®
E —t
=
B s e
a =——— [} D
g | L , € .
A 1 /“[ Misea! Raccord%nem ‘
— iseala du frein I }
terre
; !
Raccordement Raccordement de 945 44
du codeur I'alimentation
@ 4-29 Raccordement de
Utilisez des vis 'alimentation
a6 pans
5001444mC
Fig. 12-32 : Dimensions
. Couple Moment
Type d'appareil | : :clasr?iaen[(l:(?N] de friction d'inertie J L [mm] Poids [kg]
[Nm] [kg cm?]
HC-RP153 15 — 1,90 170,5 5,0
HC-RP153B ‘ 7 2,25 208,5 7,0
Tab. 12-29: Données et cOtes
NOTE Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un
frein d'arrét électromagnétique.
Broche Raccord.emcg.nt du Raccordement de la
frein puissance
A — U
B — \'%
] — W
D — Mise a la terre
E _ _
F J— —
G B1 —
H B2 —

Tab. 12-30: Affectation des bornes d'alimentation pour la série de moteurs HC-RP

® Dans le cas de versions de moteur sans frein d'arrét, les broches G et H ne sont pas
connectées a l'alimentation.
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Dimensions Servomoteurs

HC-RP203 (B)

Unité : mm

Trou de
38 40 fixation @

,,,,,,,,

e

' &)
Raccordement ‘
Mise a la du frein

terre /

Raccordement Raccordement de 1195

du codeur I'alimentation w —
@ 4-¢9 Raccordement de
Utilisez des vis Falimentation
a 6 pans
5001445mC
Fig. 12-33 : Dimensions
. Couple Moment
Type d'appareil | epggsrfizn[f(?N] de friction d'inertie J L [mm] Poids [kg]
[Nm] [kg cm?]
HC-RP203 20 — 2,30 195,5 6,2
HC-RP203B ' 7 2,65 233,5 8,3
Tab. 12-31: Données et cOtes
NOTE Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un
frein d'arrét électromagnétique.
Broche Raccord'em®ent du Raccordement de la
frein puissance
A — U
B — \
C — w
D — Mise a la terre
E — —
F — J—
G B1 —
H B2 —

Tab. 12-32: Affectation des bornes d'alimentation pour la série de moteurs HC-RP

® Dans le cas de versions de moteur sans frein d'arrét, les broches G et H ne sont pas
connectées a I'alimentation.
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Servomoteurs Dimensions
HC-RP353 (B)
Unité : mm
L 63 L1130
12| 3 Trou de
3 s fixation @
- [
[ g
SER 1 B 2 ST ——
. H o e N A5-N
| S
) A— L
E
I [ Raccordement
13 | Miseala dy frein @
Raccordement ﬁ_/
du codeur
Raccordementde /
I'alimentation  / 148 46
@ 4-¢9 Raccordement de
Utilisez des vis alimentation
a 6 pans
5001446mC
Fig. 12-34 : Dimensions
. Couple Moment
. Puissance e r H .
Type d'appareil p de friction d'inertie J L Poids [k
de sortie [kW] 2 [mm] [ka]
[Nm] [kg cm“]
HC-RP353 35 — 8,3 215,5 12
HC-RP353B ’ 17 11,8 252,5 15
Tab. 12-33: Données et cOtes
NOTE Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un

frein d'arrét électromagnétique.

Broche Raccordement du Raccordement de la
frein puissance
A — u
B — v
c — W
D — Mise a la terre
E B1 —
F B2 —
G — —
H — _

Tab. 12-34: Affectation des bornes d'alimentation pour la série de moteurs HC-RP

® Dans le cas de versions de moteur sans frein d'arrét, les broches E et F ne sont pas
connectées a l'alimentation.
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Dimensions Servomoteurs

HC-RP503 (B)

Unité : mm
L 63 01130

12/, 3 Trou de
fixation @

38

g [
H |
5 f ] Raccordement
Miseala du frein
Raccordement terre 4 U
ucodeur Raccordement de/* | 205
I'alimentation = v o
@ 4.p9 Raccordement de
" . I'alimentation
Utilisez des vis
a 6 pans
5001447mC
Fig. 12-35 : Dimensions
. Couple Moment
Type d'appareil | eP:(I:osrfiaen[(l:(‘\eN] de friction d'inertie J L [mm] Poids [kg]
[Nm] [kg cm?]
HC-RP503 50 — 12,0 272,5 17
HC-RP503B ’ 17 15,5 309,5 21
Tab. 12-35: Données et c6tes
NOTE Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un
frein d'arrét électromagnétique.
Broche Raccord_em@gnt du Raccordement de la
frein puissance
A — U
B — \%
Cc — W
D — Mise a la terre
E B1 —
F B2 —
G — —
H — J—

Tab. 12-36: Affectation des bornes d'alimentation pour la série de moteurs HC-RP

® Dans le cas de versions de moteur sans frein d'arrét, les broches E et F ne sont pas
connectées a l'alimentation.
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Servomoteurs Dimensions

12.2.4 Série HA-LP

HA-LP11K2 (B)
HA-LP11K24 (B)

Unité : mm
Raccordement Raccordement
du codeur du frein © °
6 86 C200
Trou de
s fixation @
[
53 £
Fe - i 3
80 g
, 4 N _ e %
Sens de — hos | | s2
rotation L \ ®
d % 1
ventil:teur Jf)ing
Raccordement dhuile
du frein ©
~L A’
@ 4-3145
Utilisez des vis a 6 pans.
® Taraudage M10 pour les ceillets de transport, profondeur 22
@ Taraudage M10
® C(Eillets de transport
Refermez le taraudage apres le retrait des ceillets de transport en utilisant une vis M10 x 20 (ou plus courte)
5001448mC
Fig. 12-36 : Dimensions
. Couple Moment .
] ; Puissance T g KL L1 L2 Poids
Type d'appareil d A de friction d'inertie J
e sortie [kW mm mm mm k
HA-LP11K2
P — 105 426 480 262 55
HA-LP11K24
P — 11,0
HA-LP11K2B
—————————————— 82 113 498 550 334 70
HA-LP11K24B
Tab. 12-37: Données et cétes
NOTE Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un

frein d'arrét électromagnétique.

® Les versions de moteurs sans frein d'arrét électromagnétique ne sont pas dotées d'un
raccordement de freinage.
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Dimensions Servomoteurs
HA-LP15K2 (B)
HA-LP15K24 (B) HA-LP11K24 (B)
Unité : mm
Raccordement Raccordement
du codeur du frein
6 250 6 [Cl2s0

NOTE

rotation
du
ventilateur

®® e

KL

L \ 110
|

L2
111.5

®

!

140
I

Clz54

b
=

@ 4-3145

Utilisez des vis a 6 pans.
Taraudage M10 pour les ceillets de transport, profondeur 22
Taraudage M10
(Eillets de transport
Refermez le taraudage apres le retrait des ceillets de transport en utilisant une vis M10 x 20 (ou plus courte)

Raccordement
du frein

[
{ = Trou de
) fixation @

K

5001449mC
Fig. 12-37 : Dimensions
. Couple Moment .
. . Puissance L T KL L1 L2 Poids
Type d'appareil de sortie [KW de friction d'inertie J k
[kw] INm] [kg cm?] mm] | [mm] | [mm] | [kg]
HA-LP15K2
— 220 454 495 289 95
HA-LP15K24
HA-LP15K2B 150
160,5 293 565 610 400 130
HA-LP15K24B

Tab. 12-38: Données et cotes

Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un

frein d'arrét électromagnétique.

® Les versions de moteurs sans frein d'arrét électromagnétique ne sont pas dotées d'un
raccordement de freinage.
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Servomoteurs Dimensions

HA-LP22K2 (B)
HA-LP22K24 (B) HA-LP11K24 (B)

Unité : mm
Raccordement Raccordement
du codeur dufrein®
6 250 6 L1 \ 1o Claso
\ Trou de
g 4 fixation @
= T
o
Fo 1|

Sens de
rotation
du
ventilateur

i
i\
=
]
S55m6
$230n7

Raccordement Joint
du frein d'huile
- ©

@ 4-9145
Utilisez des vis a 6 pans.

® Taraudage M10 pour les ceillets de transport, profondeur 22
@ Taraudage M10
® C(Eillets de transport
Refermez le taraudage apres le retrait des ceillets de transport en utilisant une vis M10 x 20 (ou plus courte)
5001450mC
Fig. 12-38 : Dimensions
. Couple Moment .
0 - Puissance e g KL L1 L2 Poids
Type d'appareil de sortie [kW de friction d'inertie J K
mm mm mm
HA-LP22K2
P — — 295 511 555 346 115
HA-LP22K24 0o
HA-LP22K2B
P — 160,5 369 622 670 457 150
HA-LP22K24B
Tab. 12-39: Données et cétes
NOTE Le type d'appareil se terminant par la lettre "B" correspond a la version du moteur avec un

frein d'arrét électromagnétique.

O Les versions de moteurs sans frein d'arrét électromagnétique ne sont pas dotées d'un
raccordement de freinage.
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Dimensions Résistance de freinage optionnelle

12.3 Résistance de freinage optionnelle

MR-RFH75 a MR-RFH400 et MR-PWR-R T 400 a MR-PWR-R T 600

12 12 20
— 7:‘ IV’ ——q © o
< ©
) FH e 8
pou g | LT
| ‘ -
L 27
Unité : mm
5000954C
Fig. 12-39 : Dimensions
Type Puissance [r‘tlévg];énératrice Rési[g?nce L [mm] I [mm] Poids [kg]
MR-RFH75-40 150 40 90 79 0,16
MR-RFH220-40 400 40 200 189 0,42
MR-RFH400-13 600 13 320 309 0,73
MR-RFH400-6,7 600 6,7 320 309 0,73
MR-PWR-R T 400-120 400 120 200 189 0,4
MR-PWR-R T600-47 600 47 320 309 0,64
MR-PWR-R T 600-26 600 26 320 309 0,64

Tab. 12-40: Cétes
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Filtre optionnel Dimensions

12.4 Filtre optionnel

Utilisation pour les servoamplificateurs jusqu'a 7 kW compris (MR-J3-700B)

200V
Servo- . Puissance | Courant | Courant Poids Réf.
amplificateurs Filtre d's[w]’ee "°E&']"a| dfnzlee [kg] article
MR-J3-60B MF-2F230-006.230MFa 6 189332
MR-J3-100B MF-3F480-010.230MF3 9 10 7 1,0 208775
MR-J3-200B MF-3F480-015.230MF3 12 15 4 1,5 200463
MR-J3-350B MF-3F480-025-230MF3 20 25 4 3,0 203854
MR-J3-500B
MR-J3-7008 MF-3F480-050.230MF 40 50 4 4,0 203855
Tab. 12-41: Filtre optionnel pour les servoamplificateurs de 200 V
400 V
Servo- . Puissance | Courant | Courant | p;q Réf.
amplificateurs Filtre dls[;lﬁee nom]nal d‘[el,rf‘LA']te [kg] article
MR-J3-60B4

MF-3F480-010.233MF3 9 10 7 1,0 208775
MR-J3-100B4
MR-J3-200B4 MF-3F480-015.230MF3 12 15 4 1,5 200463
MR-J3-350B4 MF-3F480-015.233MF 16 15 20 2,0 208776
MR-J3-500B4

MF-3F480-025-230MF3 20 25 4 3,0 203854
MR-J3-700B4

Tab. 12-42: Filtre optionnel pour les servoamplificateurs de 400 V
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Dimensions

Céable SSCNET I

12.5

Céable SSCNET Il

Cable SSCNET lil MR-J3BUSLCIM MR-J3BUSLCIM-A
Longueur du céble 0,15m 0,3a3m 5a20m
S
o
+
N
NV

Cotation en [mm]
2,2+ 0,07

Tab. 12-43: Cotation

Toutes les dimensions en [mm]

6,7 15

Protection )
\ ] 0N ‘—W

20,9

S001458C, S001459C

Fig. 12-40 : Cotation MR-J3BUS015M

Protection 0]

< H’;‘i*j ******************************** = = H>

100 100

S001460C

Fig. 12-41 : Cotation MR-J3BUSO03M a MR-J3BUS3M

® Les dimensions du connecteur optique correspondent aux données fournies pour le cable
MR-J3BUSO015M.

) Longueur de cable comme les données fournies sous tab. 12-43 (LJ)
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Cable SSCNET llI Dimensions

Protection

S f[E =

100 30 30 100

S001461C

Fig. 12-42 : Cotation MR-J3BUS5M-A, MR-J3BUS10M-A, MR-J3BUS20M-A

® Les dimensions du connecteur optique correspondent aux données fournies pour le cable
MR-J3BUSO015M.

@ Longueur de cable comme les données fournies sous tab. 12-43 ([J)
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Dimensions Transformateurs

12.6 Transformateurs

Tension d'entrée 400 V Tension de sortie 230 V

) ©© IR
AR e AL

/-

[nm) mu)
L1 L3
L2 T
B
D Unité : mm
S000693C
Fig. 12-43 : Dimensions
; Courant : Puis-
Trans- fuis- | gp | “gen- | Courant | Section | gpge B T H L1 2 | L3 d | Poids
e [%] | rée tissipée | [mm) | (mm] | (mm] | [mm] | [mm] | [mm] | [mm?] | [kl
[kVA] [A] [A] [mm?] W]
202 | 3,26 25 103
MT 1360 13 |60 | 205 | 350 Y 193 | 219 | 105 | 163 | 136 | 201 | 71 [7x12| 70
261 | 427 25 110
MT1.7-60] 17 |60 | 581 | &5 Y 199 | 219 | 125 | 163 | 136 | 201 | 91 [7x12| 107
380 | 6,28 25 155
MT2560) 25 |60 | 298 | 355 Y bo3 | 267 | 115 | 202 | 176 | 249 | 80 |7x12| 165
530 | 878 4 170
MT3560| 55 |60 | 290 | %S . as0 | 267 | 139 | 202 | 176 | 249 | 104 | 7x12 | 220
MT 5560 55 | 60 | 826 | 13,80 4 243 | 267 | 139 | 202 | 176 | 249 | 104 | 7x12 | 22,0
MT 7,560 75 | 60 | 11,25 | 18,82 4 190 | 316 | 160 | 245 | 200 | 292 | 112 [10x16| 28
MT11-60| 11 | 60 | 16,40 | 27,61 4 280 | 352 | 165 | 300 | 224 | 328 | 117 |10x 16| 41

Tab. 12-44: Coébtes
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