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Aplique o Melservo MR-JE em todas as maquinas para

Facilidade de Uso

Ajuste Avancado com um Unico Toque
Os ganhos do servo séo ajustados com a facilidade de um
Unico toque, sem a necessidade de um PC.

Tolerancia contra Falhas de Alimentacéo
Instanténeas

A fungéo tough drive para falha de alimentagao instantanea e
o capacitor de ampla capacidade reduzem o tempo de
parada da maquina.

Sistema de Detecc¢éo de Posicdo Absoluta @»
O sistema de detecgéo de posigao absoluta pode ser
facilmente configurado com o servoamplificador MR-JE-B.

Funcéo de Posicionamento Integrada @

O MR-JE-A possui fungao de posicionamento integrada,
permitindo a operagao por tabela de posicionamento.
Também possui fungcdo de detecgdo de marca e came
simples.




MITSUBISHI SERVO AMPLIFIERS & MOTORV

JE

MR-JE-B disponivel agora
para rede SSCNET I11/H

obter performance, desempenho confiavel e facilidade de uso

Alto Desempenho Padrdo Mundial

SSCNET IlI/H@» Conformidade com as Normas Globais
O MR-JE-B é compativel com rede 6tica SSCNET III/H A série Melservo MR-JE atende as normas mundiais.
full-duplex de alta velocidade de 150 Mbps, proporcionando Conex&es NPN e PNP

A entrada de comando de pulso e a entrada/saida digital séo
Réapido e Preciso compativeis com conexdes do tipo NPN e PNP.
O novo circuito permite uma resposta em frequéncia de 2,0

um sistema de alta resposta.

Suporte Global

A presenca global da Mitsubishi Electric permite que os
Codificador de Alta Resolugéo usuérios tenham suporte ao redor do mundo.

O servomotor é equipado com um cencoder de alta

kHz, reduzindo o tact time.

resolucao de 131.072 pulsos/volta (17 bit), proporcionando
alta preciséo.

Economia de Energia

O capacitor do circuito principal de ampla capacidade permite
que a energia regenerativa seja utilizada com eficiéncia,
reduzindo o consumo de energia.




Com as solugbes de sistemas de automacdo e o suporte glo

para as necessidades de servoacionamento.

Para suprir as suas necessidades em relacdo a sistemas avancados de controle de acionamento,
gama de produtos e solucdes de automacdo como servoamplificadores e servomotores com
programdveis, médulos de posicionamento e Interfaces Homem Maquina, que em conjunto
oferecendo um atendimento diferenciado, venda de produtos, servicos pds-venda, consultoria
garantimos o excelente desempenho da linha MELSERVO-JE no mundo todo.

INTERFACEI SOFTWAREI 7
HOMEM-MAQUINA MESSET

1
) Platform
Linha GOT2000
CONTROLADOR I Controlador Programével
Linha MELSEC iQ-F Linha MELSEC-F Linha MELSEC-L

Moédulo de Simple Motion Médulo de Posicionamento

Compativel com SSCNET III/H Compativel com SSCNET III/H

Madulo de Simple Motion Médulo de Simple Motion Compativel com SSCNET Ill/H
Compativel com SSCNET IIVHLD77MS16 QD77MS16 Mddulo de Simple Motion
Médulo de Simple Motion | D77MS4 QD77MS4 RD77MS16/RD77MS8 FXau-1PG
FX5-40SSC-S LD77MS2 QD77MS2 RD77MS4/RD77MS2 FXax-10PG

Entrada de trem de pulso

INTERFACEI

Bus serial SSCNET III/H

servoampLiricapor|

Servoamplificador compativel com

Servoamplificador compativel com SSCNET III/H interface de uso geral

MR-JE-B MR-JE-A

servomoTorl soLucaol

dhonsen #
] ~ay
Baixa capacidade, Média capacidade,
baixa inércia inércia média
. 5 L]
Linha HG-KN Linha HG-SN
Capacidade: 100 a 750 W Capacidade: 0.5 a 3 kW l Platform
LINHA I Servoamplificador «:Compativel — N&o compativel  Servomotor
‘ MR-JE-_B | trifasica - 200V CA‘ 91,02.04,06, ‘ - ‘ - ‘ ‘ — Linha HG-KN 3000
HG-SN series 2000
‘ MR-JE-_A | trifésica - 200 V CA‘ 8'}’50'12’20'3’ 08,
T *1. Velocidade maxima de HG-SN302J




Facilidade de Uso Desempenho Elevado Padrdo Mundial

bal da Mitsubishi Electric, o Melservo MR-JE é a solucéo

a Mitsubishi Electric oferece uma ampla
tecnologia de ponta, controladores
com a nossa rede global de suporte,
técnica e treinamento pratico,

Controlador Programavel MeLsorT GX Works3
Software de Engenharia MELSOFT GX Works2

Soft d .
Gonfiguacio do Sevo—— MELSOFT MR Configurator2

Software de Selecédo de Capacidade

Linha MELSEC-Q Linha MELSEC iQ-R

LD75P1/2/4  QD75P1/2/AN ~ QD70P4/8 RD75P2/4
LD75D1/2/4  QD75D1/2/AN  QD70D4/8 RD75D2/4

Solucao integrada de automagao de fabrica da Mitsubishi
Electric para obter uma integragéo de dados e colabiragao
entre os sistemas de Tl e sistemas de controle, permitindo
uma integracgao lateral das areas de produgao.

Plataforma integrada de automagéo de fabrica da
Mitsubishi Electric para integrar os controladores, IHMs,
redes e ambientes de engenharia das areas de producéo.

«: Disponivel
Velocidade maxima | Poténcia nominal Gzt Vedagdo |Classificagao
[r/min] eletromagnético de Oleo (J)
5000 0.1,0.2,04,0.75 . . IP65
3000/2500*" 05,1,15,2,3 . . P67

é de 2500 r/min. *2. A segéo do eixo é excluida.
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Melserevo

SERVO SYSTEM CONTROLLER NETWORK
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O Melservo MR-JE-B é compativel com rede de [bia Optica SSCNET IlI/H, que oferece um sistema multi-eixos de alta
resposta, com alto desempenho sincrono e menor utilizagao de cabos. Além disso, o sistema de deteccdo de posicdo

absoluta pode ser con [gurado facilmente Melservo MR-JE-B.

Em conjunto dos médulos de Simple Motion, que possibilitam véarios controles de movimento, incluindo deteccdo de
marcas, controle de came eletrénico e controle sincrono avangado, o MR-JE-B oferece o desempenho que a sua aplicacdo

exige.

Sistema de AIlIto Desempenho com SSCNET III/H

Aprimoramento da resposta do sistema

Comunicagao em Alta Velocidade

Aprimoramento do desempenho da maquina|JIEE
Comunicagdo Deterministica e Sincronizada

A velocidade de comunicacdo chega a atingir 150 Mbps full-duplex
(equivalente a 300 Mbps half-duplex).

Aresposta do sistema melhora radicalmente.

* 0 MR-JE-B se conecta somente a médulos de Simple Motion compativeis com SSCNET I1I/H (FX5-40SSC-S, QD77MS,
LD77MS, e RD77MS).

Controle suave

Ciclo de Comunicagéo de 0,44 ms

O controle suave da maquina € possivel utilizando comunicagéo
serial de alta velocidade com tempos de ciclo de 0,44 ms.

SSCNETIII/H

OjuaLeUOISOd 8P OPUBWIOD

" Ciclo de comunicagdo ~ Tempo

0,44 ms

O sistema multi-eixos é configurado facilmente

Maximo de 16 Eixos por Sistema

A comunicacao totalmente deterministica e sincronizada é obtida
com a rede SSCNET IlI/H, oferecendo vantagens técnicas em
maquinas, por exemplo, do ramo de processamento de alimentos e

impressdo, que exigem precisdo sincrona.
W Tempo de processamento do servoampli [cddor

Comando de trem de pulso (assincrono)

1°eixo do
sevoampliczdor M | 1L
Lo N BN R S
servoampli [cador

3°eixo do
servoamplilcador
Recebe comando de posicéo.

v

Comando SSCNET IlI/H (sincrono)

1°eixo do
servoampli [cador M
2°eixo do ; ; ;
servoampli[cador . . .
3°eixo do i i i
servoamplilcador

Recebe comando de posicéo.

| Melhor tolerancia a ruido elétrico JE-B

Sem Colisao de Transmisséo

Podem ser conectados até 16 eixos de servoampli[cddores por
sistema, facilitando a con [gliragdo de um sistema multi-eixos.

SSCNET llI/H
Médulo de Simple Motion

£7 SsCNETINY
—_—"

Os cabos de [bia 6ptica isolam o ruido elétrico que entram pelo
cabo de alimentacdo ou por dispositivos externos. A tolerancia ao
ruido elétrico é melhor do que as redes baseadas em cabos de
transmissdo metalicos.

Protege contra Protege contra Protege contra
= ruido ruido ruido
o7 SSCNETIIH 7%) p— —

el e & rede SSCN R0V



Desempenho Elevado

Gama de fungcbdes avancadas para diversas aplicacdes

Reduz o tempo de inicializacdo da maquina

Sistema de Deteccdo de Posicdo Absoluta

| Supresséo de deslocamento de quadrante

Funcéo de compensacgdo da perda de movimentacao

Um sistema que utiliza a rede SSCNET IlI/H permite a facil

con [gliragdo do sistema de detecgédo absoluta, apenas acoplando
uma bateria aos servoampli [cadores. No sistema de deteccao
absoluta, ndo é necessario o retorno para a posi¢ao inicial no
momento em que a maquina é ligada, o que reduz o tempo de
inicializagdo da mesma.

Compativel com vérios sistemas

MR-JE-B e MR-J4-B no Mesmo Sistema

Quando um servoampli[cddor de 3,5 kW ou maior é necessario,
0 Melservo MR-J4-B pode ser utilizado com MR-JE-B no mesmo
sistema.

Esta funcéo suprime o deslocamento de quadrante causada pela
friccdo e torcdo geradas quando o servomotor ao girar na dire¢do
reversa. Portanto, a precisdo do trajeto circular sera melhor
realizada em aplica¢des de mesas XY, etc.

Com a fungéo de compensagéo
Exemplo de aplicacdo

da perda de movimentagao

Y Y

[Mesa x-Y]
x pp /\ X

Supresséo de deslocamento de quadrante

Controle Avangado de Movimentos em conjunto com Mddulo de Simple Motion

*O MR-JE-B somente pode ser conectado a médulos de Simple Motion compativeis com SSCNET I11/H.

Funcdes do M6édulo de Simple Motion Compativel com SSCNET III/H

FX5-40SSC LD77MS
QD77MS RD77MS

Varios modos de controle

FX5-40SSC LD77MS
QD77MS RD77MS

Féacil compensacédo de posicédo

Controle de Posicao, Velocidade, Torque

Funcéo de Deteccéo de Marca

Controles de posicéo, velocidade e torque; (controle de pressao e encaixe
também disponiveis). O controle de posicdo permite utilizar varias
funcdes, tais como controle de interpolacéo linear/circular, controle de
passo [xd e funcdo de alteragdo de posicéo-alvo. No Controle de pressao e
encaixe, 0s modos de controle entre a posi¢ao e o torque sdo alternados
suavemente.

Funcdes do Médulo de Simple Motion
Compativel com SSCNET III/H

E—
Modo de Comando
de controle

Controle de presséo e encaixe com
de [nicao de torque apds colisdao

\/ Pecade
trabalho

Controle de posicéo Controle de
Controle de velocidade Torque

~ MRJE-B
Retorno a =

o Retorno a Controle de Fixagéo &
Posicao

Posico  Servomotor Ajuste de Presséo
—

E—
j| Corrente do
motor

Controle de movimento

FX5-40SSC LD77MS
QD77MS RD77MS

altamente flexivel

A posicéo real do servomotor pode ser obtida com base nas
informac@es do sensor que detectam as marcas impressas no [Inhe
gue se movimenta em alta velocidade. Ao compensar os erros de
posi¢ao do eixo da faca com base nas informagdes do sensor, 0

[Inhe pode ser cortado na posicédo de [nida.
W Compensacéo de posi¢éo durante a deteccéo de marca

Funcdes do Médulo de Simple Motion
Compativel com SSCNET IlI/H

Marca de registro

i

MR-JE-B a Sensor de

marca

!

Servomotor

Faca rotativa

FX5-40SSC LD77MS
QD77MS RD77MS

Controle sincrono de alto nivel

Funcédo de Came

Controle Sincrono Avangado

O controle de came eletrdnico também esta disponivel. Esta
funcéo permite criar uma ampla variedade de dados sobre o
came. Por exemplo, dados do came para uma faca rotativa podem
ser facilmente criados com a fungdo de auto-geracéo do came,
aumentando a e [ciBncia da producéo.

Proporgao do curso Dados do came

Comprimento do eixo sincrono Sincronizagdo
(Circunferéncia) <J: comafolha

Sincronizagao cortada
i comafolha
cortada

Comprimento
X 'S dachapa
Velocidade

> Tempo > Tempo

O controle sincrono pode ser facilmente obtido com software,
posicionando modulos mecanicos na tela, tais como
engrenagens, eixos, engrenagens e came.




Levando Varias Maquinas a uma Alta Funcionalidade com o Melservo MR-JE e 0 Modulo de Simple Motion.
o=

Controle Sincrono avangado, controle de came e funcao de detecgcédo de marcas. QD77MS RD77MS

Maquinas de Embalagem

Quando a maquina embala alimentos, o Filme de embalagem SSCNET lll/H compativel
Maédulo de Simple Motion

processo inteiro é sincronizado pelo uso de Produto Desbobinamento
controle sincrono e controle de came.
O [Inhe para embalagens é cortado T?C(mtmle
utilizando a marca de registro como o detensdo
referéncia para a fungéo de deteccgéo de

marca. E B ?i
\qi

Selador
Horizontal e

cortador
’ Esteira

Sensor de marcagéo

+ B

Filtro de supresséo de ressonancia, falha de energia instantanea, e compensacéo da perda de movimentacéo. QD77MS RD77MS

Maquina ferramenta simplificada

~ . Funcdes do Médulo de Simple Motion
Na operacéo de posicionamento da mesa XY, Compativel com SSCNET llI/H

a peca de trabalho sera processada em alta =
qualidade pelo uso do [Ifto de supressédo de T
ressonancia que suprime a vibragao da
magquina e a fungao de compensacao da
I perda de movimentacao que suprime o
deslocamento de quadrante.

Servomotor
Servomotor

Controle sincrono multi eixo, controle de pressao, encaixe e filtro de supressao de ressonancia da maquina QD77MS RD77MS

Maquinas tampadoras

e Funcdes do Médulo de Simple Motion
O controle de posicionamento pode ser alternado Compativel com SSCNET Il

para controle de torque e vice-versa. A funcéo de ] ] I
"controle de pressdo e encaixe" também esta

disponivel, mudando para controle de torque sem
parar o servomotor durante a operacéo de
posicionamento. Uma vez que o posicionamento é
controlado em qualquer um

dos modos de controle, o posicionamento é feito de
modo suave, mesmo depois de voltar para o
controle original.




Desempenho Elevado

" Fx5-408SC | LD77MS

Ajuste de um toque, controle avancado de supresséo de vibragao Il e controle de came QD77MS RD77MS

Manipulacéo de material

Os ganhos do servo séo facilmente modi [cddos usando fungéo

avancada de ajuste de um toque. Adicionalmente, o controle Manipulador 2
avancado de supressao de vibracdo Il suprime vibracdes de baixa

frequéncia do manipulador em um tempo menor de con [gliracdo

e do tempo do ciclo da méqUina- Fluxo daesteiradetransport/e l\‘

Linha 2 /

Manipulador 1

Linha 1

+  EXITE

Controle sincrono multi-eixo, controle de velocidade/torque, filtro robusto QD77MS RD77MS

Bobinadores e desbobinadores

A rede SSCNET IlI/H possibilita a con [gliracdo do sistema de controle sincrono multi-eixo mesmo para bobinadores e desbobinadores com
multiplos eixos. Para maquinas com um eixo de usinagem, um sistema de controle sincrono adicional é possivel utilizando o controle de
came e controle sincrono avangado. Por conta de a posicao atual ser controlada durante o controle de velocidade ou torque, o

posicionamento baseado nas coordenadas de posicdo absoluta é possivel quando o modo de controle é alternado para a posi¢ao de
controle. Detector de Tensdo

Detector de Tenséo

Eixo de Desbobinamento

Impressora

Servomotor

.

Filtro de supresséao de ressonancia, controle avangado de supresséo de vibragéo Il e encoder de alta resolugéo QD77MS RD77MS

Sistema de Teste

Com o ajuste de ganho e [Ifios de supressdo de ressonancia, €
possivel alcancar operacdes de alta velocidade.

Além disso, o controle avangado de supressdo de vibragao
versdo ll, suprime vibra¢gdes do manipulador e da cAmera de
inspecao, reduzindo o tempo de ciclo e possibilitando uma
inspecdo de alta qualidade.

Inspecionando
produto

Inspegéo >
pec \ / &<
Manipuladof >,
Produto
Aceito

Trajetdria de transferéncia padrao

---------- Trajetdria para produto rejeitado
Rejeitar




B Facilidade de Uso
WEISERVGY j

Configuracao facil e rapida

A exclusiva funcdo avancada de “ajuste de um toque” da Mitsubishi Electric possibilita o ajuste de ganho

do servo com apenas um toque. A maior tolerancia contra falhas instantaneas de energia, a facilidade

de manutencao, e o software de ajuste simples sdo um ganhos de funcionalidades para todos os usuarios do
MELSERVO-JE.

MELSERVO-JE Ajuste d

O facil ajuste de ganho do servo com apenas um toque. JE-A

Func&o de Ajuste Avancado com um Unico Toque

O ajuste do servomotor é concluido apenas pelo acionamento da fungdo de um toque. Com esta fungao, o [ffio de supressdo de ressonancia, o
controle avangado de supressao de vibrag&o Il, e o [Ifiio robusto sdo automaticamente ajustados para maximizar o desempenho de sua

maquina.
* O controle avancado de supresséo de vibragao Il ajusta uma freqiiéncia automaticamente.
H MR-JE-B Hl MR-JE-A
Ajl{Ste o ganho d? Sfrvo . Ajuste o ganho do servo Controle de Supresséo de Combinago Exata.
pressionando o botdo "Start pressionando os botdes na parte —:Comando —: Operagdo Real Vibragao e ajuste do [iio Posicionamento de
na janela de ajuste de um toque frontal do servoamplificador. robusto com um togue. Alta Velocidade
do MR Configurator 2.
- 8 g A g
MELSERVOJE g " E Tempo de<— - —
§ § NS é i Tempo de
s
‘ Tempo| Tempo| T
000@ L e
A operagao é instavel. Operagéo ndo segue o comando.
McpE v ; ul
T Suprime dois tipos de vibragdes de baixa frequéncia ao mesmo tempo JE-A
~ . ~ patente
Controle Avancado de Supressédo de Vibracao Il pendente

O controle avangado de supresséo de vibracao Il suprime dois tipos de vibragdes de baixa frequiéncia devido ao algoritimo de supressao de
vibrag@o que suporta sistema tri-inercial. Esta fungéo é efetiva na supressao de vibragéo residual gerada na extremidade de um braco e em
uma maquina, permitindo um tempo de con [gliragdo menor. O ajuste é facilmente executado com o MR Con [glirator 2.

Vibracdo na extremidade N
de um brago Sem controle de Controle de supresséo Controle Avancado de

ATz supresséo de vibragado de vibragdo avancado  Supressao de Vibragéo Il

Dois tipos de vibracdo
séo suprimidas ao
mesmo tempo.

uma maquina




Ampla faixa de frequéncia

Facilidade de Uso

Alta responsabilidade e estabilidade

Filtro de supresséo de ressonancia do Equipamento

Filtro robusto

Com estrutura avancada de [Iftos, a faixa de frequéncia aplicavel
é expandida de 10Hz a 4500Hz. Além disso, o nimero de [ftos
simultaneamente aplicaveis € aumentado para cinco, melhorando
o desempenho de supressao de vibragdo de uma maquina.

Frequiéncia aplicavel/faixa

r JSéo acomodaveis até
L b cinco filtros na faixa

de 10Hz a 4500Hz.

10 100 4500 [Hz]

MELSERVO-JE

Era dificil alcangar uma alta responsividade e estabilidade com os
sistemas de elevada inércia convencionais que contém esteiras e
engrenagens como impressoras € maquinas de embalagens,
agora esta esta funcao permite alta responsividade e estabilidade
sem ajustes. O [Ifito robusto gradualmente reduz a [uiuacao do
torque em ampla faixa de frequéncia e consegue maior
estabilidade em comparacdo com o modelo anterior.

W Maquina com alta proporcao de inércia

W Filtro robusto

Ganho  Filtro passa-baixa Controle Convencional Com Filtro de Robustez

convencional

Comando de velocidade

Pulsos de atraso

Filtro robusto

Frequéncia

Para alteracdes na fonte de alimentacéao

Reduz o tempo de parada da maquina

Reduz os alarmes de subtenséo

Capacitor do Circuito Principal de Alta Capacidade

Func&o Tough Drive para falha instantanea de alimentacéo

A capacidade do capacitor do circuito principal foi acrescida em 20%
em comparacdo com o modelo anterior, aumentando a tolerancia
contra falha instantanea de energia. A tolerancia reduz o tempo de
parada da méaquina e entdo aumenta a produtividade.

A capacidade maior do capacitor
do circuito principal aumenta a
tolerancia com relacdo a falha
de energia.

44 g

Modelo Anterior Linha MR-JE

Ampla faixa de alimentacéo de energia de entrada
Compativel com entrada monofasica de 200 a 240VAC @

Servo ampli [cddores de 2kW ou menores sao compativeis com a
tensdo da fonte de alimentagdo monoféasica de 200VAC a 240VAC

* Quando a fonte de alimentagdo de 200VAC a 240VAC é utilizada com servoamplificadores
de 1kW e 2kW utilize o servoamplificador com 75% ou menos de taxa efetiva de carga. Os
servoamplificadores de 1 kW e 2 kW ndo podem ser montados em proximidade quando
ha entrada de poténcia monofasica.

Quando uma falha instantanea de alimentacao é detectada, esta
funcdo permite que o servo ampli [cador utilize a energia elétrica
armazenada no capacitor do circuito principal do servoampli [cador
para evitar uma ocorréncia de alarme, aumentando a
disponibilidade da maquina mesmo com uma alimentacéo instavel.

Falha instantanea
de energia

/Retorno
Fonte de ON —
Alimentacéo

OFF

Subtenséo

!

Tough drive Habilitado

Velocidade do

Servo Tough drive Desabilitado

R

A operacéo continua mesmo
apos a ocorréncia de uma
falha de energia.




MR-JE-A agora com
Funcéo de Posicionamento.

As operag0es de posicionamento estao disponiveis no Melservo MR-JE-A através dos métodos de tabela de posicionamento e baseado em
programagao, permitindo con [glirar sistemas de posicionamento sem CLP ou médulo de posicionamento.

Recursos:

- Equipado com came simples, entrada de came e fungdes de detecgéo de marca, torna possivel o aumento da funcionalidade da maquina.
- Interface de comando compativel com E/S digital ou comunicacéo serial RS-422/RS-485 (maximo de 32 eixos)

- Facil con [gliragdo de dados de posicionamento com o MR Con [glirator 2.

Exemplo de tela de configuracéo (tabela de posicionamento)

Fécil con [gliracéo de

dados de posicionamento
com o MR Con [guirator 2.

Funcéo de Posicionamento Integrada
- Método de tabela de posicionamento
- Método por programagéao

Computador

*1. Utilize servoamplificadores MR-JE-A com versdo de software B7 ou superior quando utilizar a fungéo de posicionamento.

Facilidade para definir dados de posicionamento JE-A

M étodo de Tabela de Posicionamento

Con [guirar os dados de posi¢do (posi¢ao de destino), velocidade do servomotor e constantes de tempo de aceleracao / desaceleragdo em
tabela de posicionamento é tdo facil quanto de [nir um parametro. Até 31 pontos sao ajustaveis para a tabela de pontos. A operacdo de
posicionamento é realizada com um sinal de start apés a sele¢cdo do nimero da tabela de posicionamento.

Exemplo de Tabela de Posicionamento Operacao

Tabelade Dadode Velocidadedo ~Tempode  Tempode Tempo Sub Velocidade

pos.N.o posigio  Servomotor ‘;?,i{;,’?ﬁfg ﬂe:;ﬁ:’;g“ deespera  fungdo 2000 f--------

Codigo M

[120) R
1 1000 2000 200 200 0 1 1 \
!
2 2000 1600 100 100 0 0 2 Tabela de posicionamento n° 1 \“ Tabela de posicionamento n® 2
\\
3000 3000 100 100 0 2 99 i i i
Enderego da Posicao 0 1000 2000
Sinal de Start J
Operagao facilitada por programagéo

M étodo por Programacao*

Crie programas de posicionamento com comandos dedicados. A operagdo de posicionamento € executada com um sinal de start apés a
selecdo do nimero do programa. O método por programacéo possibilita operacdes de posicionamento mais complexas que o método de

tabela de posicionamento. E possivel um maximo de 16 programas. (O Nimero total de etapas do programa: 480)
Repete (2) e (3)

. Constante de tempo Constante de ara 0 ntimero de vezes
Exemplo de Programa Operagao de ?chlgsa)géo tempo d:—:zge:]asgeleragao P especi[cada em (1).
maximo de 16 programas Velocidade
3000 - -\~
ProgramaN° 1
SPN (3000)
STC (20)
MOV (1000)
TIM (100)
FOR (3) ] —i — [Pm— —
MOVI (100) i i Tempo de i Tempo de iTempo de i Tempo de
TIM (100) H i espera i espera iespera iespera
NEXT i { (100 ms) { (100 ms) (100 ms) (100 ms)
STOP Endereco daPosicio 0 1000 1100 1200 1300
. - I . L Sinal de Start
* E necessério a utilizagdo do MR Configurator2 para a criacéo de programas.
Programa n® 1




Facilidade de Uso

Facilidade na criagao de came eletrénico JE-A

Funcdo de Came Simples

Vérios padrdes de dados de came* podem ser criados com a utilizagdo do MR Con [glirator 2. O pulso de comando ou sinal de inicio da
tabela/programa de posicionamento podem ser utilizados como entrada no came simples. O comando inserido sera expedido para o
servomotor de acordo com os dados do came.

= e e e e o — ———————— { N° de came de transferéncia ‘
I Dados de came H:@ especificado do controlador
I por MODBUS@ RTU
|
Pulso de Comando I Entrada I .
(encoder sincrono, etc.) I D ——— De [nido e Criado por

: \ I == ﬁ MR Con [glirator 2 }
|

| Computador pessoal
Tabela de Posicionamento/ D’ —_— O‘io ] c@

Sinal de Inicio do programa Saida |
| Tabela de Seletor
| Posicionamento/ | Servomotor
Programa 2

*A curva do came pode ser selecionada a partir de 12 tipos (velocidade constante / constante de aceleragéo / 52 curva / hipotenusa Unica / cicl6ide / trapezoidal distorcida / seno
distorcida / constante de velocidade distorcida / trapecl6ide / trapecloide reversa / hipotenusa dupla / hipotenusa dupla reversa). Para detalhes de funcdes de came simples,
consulte pag. 1-25 deste catalogo.

Operagéo sincrona pela entrada do sinal do encoder

Funcbes de sincronismo de came/Entrada de comando de pulso

Com a fungéo de sincronismo de came, o servoampli [cddor recebe sinal de saida da fase A/B do encoder sincrono como pulso de
comando, e os comandos inseridos serdo emitidos para o servomotor de acordo com os dados do came. Ao con [glirar dados de came
compativeis com o comprimento da placa, um didmetro de eixo da faca rotativa e uma secdo sincrona da placa; um sistema onde o eixo da
esteira e a 0 eixo da lamina rotativa que estao sincronizados, pode ser con [glirado. Pulsos de até 4M pulsos/segundo do encoder sincrono
sdo compativeis com o servoampli [cador.

A funcéo de entrada de pulso de comando permite que o primeiro eixo emita pulsos da fase A/B do encoder sincrono para o préximo eixo,
habilitando um sistema na qual o segundo eixo e 0s seguintes possam sincronizar com o mesmo encoder.

MR-JE-A MR-JE-A

Pulsos de fase A/B

Encoder sincrono I’

Servomotor

Eixo da faca rotativa

“Tamanho do corte
Inversor
(Movimenta o eixo da esteira pelo controle de velocidade)

Compensagcéo de diferenga de posigédo pelo sensor de entrada

Funcéo de Compensacéo do Sensor de Marca

A posicéo real do servomotor pode ser obtida com base nas informacgdes do sensor que detecta as marcas impressas no [Inhe que se
movimenta em alta velocidade. O servoampli [cddor calcula o valor da compensagao e corrige erros de posi¢do do eixo da faca rotativa
com base nas entradas do sensor para que o [Inhe possa ser cortado na posi¢éo de [nida.

MR-JE-A

Pulso de
fase A/B (1) Acionaa (2) Calcula 0 montante de
compensagéo de compensacdo no servoamplificador
posicionamento do came
pelo sensor de
Encoder sincrono ’ marca.
/ Servomotor

(3) Compensa o Eixo da Faca rotativa

Eixo da Faca rotativa

e
IXO da esteira K marca

‘Tamanho do corte
Inversor
(Movimenta o eixo da esteira pelo controle de velocidade)




Posicionamento utilizando funcdo de Comunicacao

Compativel com o protocolo MODBUS®
Funcédo de Comunicacdo (MODBUS® RTU) @

Adicionalmente a comunicagdo RS-422

(Protocolo de Uso Geral Servo AC Mitsubishi), a
comunicagao RS-485 (Protocolo MODBUS® RTU)
também é suportada.
O protocolo MODBUSE RTU é compativel com o codigo MODBUS® RTU

de funcéo cadigo 03h (leitura de bloco de =
registradores), etc. E possivel controlar e monitorar o D'gg’c‘;g'\}g"’
servoampli [cddor por dispositivos externos.

Dispositivo mestre como um CLP

Codigo de fungao compativel

03h Leitura de Blocos Registradores
08h DiagnéanO MR-JE-A IHM Inversor Hidréstato Dispositivo de
10h Pré-de [nir registradores multiplos (GOT2000) (FR-A800) Medido
Posicionamento Ponto a Ponto Congelamento de Posi¢ao Atual
Enquanto a tabela de posicionamento esta em operagéo, o Enquanto a tabela de pontos esta em operagao, os dados de
préximo ponto de destino pode ser sobreposto. posicao sdo congelados pela funcdo de deteccdo de marca, a

funcéo de posicdo armazenada permite que o controlador possa
obter este dado armazenado.

MELSERVO-JE Monitoramento e Manutencdo Facilitados

Avalie a causa do alarme

Armazenamento de Grande Capacidade

e Dados do servo como a corrente do motor e 0 comando de posicdo antes e depois da ocorréncia do alarme sdo armazenados na memoria
nao-volatil do servoampli [cddor. A leitura dos dados do servo no MR Con [gllirator 2 auxilia a avaliagdo da causa do alarme.

e \eril[qlie a forma da onda (analdgica 16 bits x 7 canais + 8 canais digitais) x 256 pontos) e os valores do monitor de 16 alarmes no
historico.

Dados séo armazenados

P - Exibicéo de valor
em memoria nao volatil do monitor

naocorréncia de alarme. O O—>

> > /
ON° de alarme, formadaondae

valor do monitor em ocorréncia de
alarme s&o exibidos no MR Configurator 2.

Dados sobre um determinado . EXibi@j‘Dgad Tensdo de barramento reduzida,
: x M n
periodo sdo am}a_zenados L rormadaOndy, Revela-se que o circuito
na memoria. principal foi desligado.
Reduz o tempo de parada da maquina causado por desgaste mecanico. JE-A

Vibration Tough Drive

O [Ifto de supressao de ressonancia é automaticamente

alterado quando é detectada uma alteragdo na frequéncia Suprime a vibragao alterando o
de ressonancia no servoampli [cador. Sdo reduzidas as _ valor dofiltro de supressao de

i . Vibragao ressonancia
perdas por parada de maquina por desgaste mecanico. detectada

Corrente do mot



Auxilio @ manutengéo das partes moveis

Facilidade de Uso

Funcao de Diagnostico da Maquina

Esta funcdo detecta alteragdes nas pecas da maquinas (fuso de esfera, guia, rolamento, correia, etc.) através da avaliacdo do atrito, momento de
inércia de carga, torque desequilibrado e mudancas nas vibragdes dos componentes a partir dos dados armazenados no servoampli [cador,

auxiliando a manutencdo das partes moveis.

[Janela da fungéo de diagndstico da maquina do MR Configurator2]

. S50 exibidas e monitoradas. Servoampcador pela estimativa de friccdo e

Exibe o valor de
friccdo estimado

Exibe o valor de
vibragéo estimado

Facil resolucdo de problemas

Informag&es da maquina Detectadas automaticamente

vibracéo armazenados no
servoamplificador.

Né&o sdo necessarias medicdes
especificas ou ajustes.

Encoder

Fuso de esfera
Servomotor

Alarme de Trés Digitos

A Linha MR-JE exibe o niimero do alarme em trés [Exemplo de uma janela de alarme no MR Configurator 2]

digitos para mostrar o alarme do servo com
mais detalhes, tornando mais facil a resolugéo
de problemas.

[Exibigdo de Alarme de trés digitos]

dd4

Display do MR-JE-A.

Motores de facil operacao

Mesmo em ambientes severos

O n° do alarme mostra se o
alarme de subtenséo foi
causado por uma falha de
energia instantanea ou por
tenséo reduzida de barramento
no servoamplificador.

Cabos em ambas as dire¢cdes

Protecéo ao ambiente melhorada

Direcéo dos cabos selecionaveis

As linhas HG-KN e HG-SN sdo classi [cddas como IP65 e IP67,
respectivamente.

* A secdo do eixo é excluida.

Protegido de
aguae po.

O cabo de alimentagéo, cabo encoder e o cabo do freio
eletromagnético saem na direcdo de ou na dire¢do oposta do
lado do eixo, dependendo do cabo selecionado

. (Linha HG-KN)

Direcéo de montagem selecionavel

. . . PR

Na direcédo do Na diregéo
eixo oposta do
eixo




O design amigavel da série MR-JE

torna a inicializacao e o ajuste muito simples.

Software de Configuragcao do Melservo

MRConfigurator? ...

Ajuste, monitoramento, diagnostico, leitura/gravacao de parametros, e operacdes de teste sao facilmente

executados em um Computador.

Esta ferramenta de suporte de inicializagdo proporciona um sistema estavel, controle otimizado e

rapida inicializacao.

Preparacao

Siga a orientacao, e a inicializacao estara completa

Funcao de auxilio de parametrizacéo

Apoio a substituicio do sistema anterior JE-A
Funcdo de Conversao de Parametro

Con[gliracao completa do servo ampli [cddor, seguindo apenas
as orientagdes exibidas. De [nicao de parametros e ajustes sdo
facilitadas uma vez que as funcdes relacionadas sao acionadas por
botdes de atalho.

uito simples!
Basta sequir
as orientagoes,

-
.

a2 4

miEiSERVO J

Ajuste de Parametros Facil e Rapida

Com esta funcéo, os arquivos de parametros para a linha MR-E ou
MR-E Super séo convertidas para uso na linha MR-JE.

Configuracédo e Inicializacéao

Operacéo visivel e status de alimentagdo

Funcéo de Ajuste de Parametros

Funcédo de Monitoramento

Exibicao de ajuste de parametros em lista ou formatos visuais, e
de parametros de [nidos por lista de selecdo. De [n& a faixa de
posicdes mecénicas por sua unidade (e.g. ym).

Agora a leitura/gravacdo de parametros leva aproximadamente
um décimo do tempo convencional.

Configuragéo
sem manuais.
Exibe detalhes de

parametros relevantes

em umaJanela de
Informagao.

Monitoramento do status a operacgdo na janela [Display all].
Veri[qlie o consumo de energia sem qualquer equipamento de
medicéo tal qual o medidor de energia elétrica, atribuicdo de
sinais de entrada/saida e monitor ON/OFF na janela [I/O
monitor].

Janela [Display all] Janela [I/0 monitor]

lonitoramento sem
equipamentos
de medicé&o.



Facilidade de Uso

MELSERVO-JE

Ajus

te do

Ajuste com apenas um clique

Ajuste fino JE-B JE-A

Func&o de Ajuste com um Unico Toque

Funcéo de Ajuste

Ajustes, incluindo a estimativa de carga para relacdo de inércia do
motor, ajuste de ganho e supressao de ressonancia sao
automaticamente executadas para o desempenho maximo do
servo apenas clicando no botéo de inicializacéo. Veri[gle os
resultados do ajuste de tempo e overshoot.

Féacil Ajuste

Exibicdo dos

resultados
de ajustes.

Ajuste
Concluido

Andlise através de histdrico e sobreposigéo de graficos

v | >

Ajuste de controle de ganho manual para realizar o ajuste
[nb apds o ajuste com um UGnico toque.

Melhor desempenho
com a configuragao
manual.

Resultados
de ajuste.

Exibicdo dos
resultados
de ajustes.

Avalie as caracteristicas de frequéncia [ I IIEEZSE

Funcdes Gréficas

Funcdo de Avaliacdo da Maquina

O numero de canais de medicdo esta disponivel para 7 canais
analégicos e para 8 canais digitais. Exiba varios estados na forma de
onda em uma medi¢&o, auxiliando a parametrizagao do sistema. Estdo
disponiveis fungdes praticas como [Overwrite] e [Graph history] para
exibicdo de histdrico gra [cd.

erifique a operagédo
do servo com gréafico
em forma de onda,

Insira automaticamente um torque aleatério para o servomotor e
avalie as caracteristicas de freqiiéncia (0.1 Hz a 4.5 kHz) de um
sistema apenas clicando no bot&o [Start]. Esta funcéo auxilia a
con [gliragdo do [Ifto de supressao de ressonancia da maquina
etc.

Medicéo de
caracteristicas
mecanicas.

MELSERVO-JE

Substituicdo de pecas na hora certa

Manutencéao

Funcéo de Diagndstico de vida util do Servoamplificador

Encontre a taxa de deterioragdo das maquinas
Funcdo de Diagnostico da Maquina  [iss

Veri[qlie o tempo de
operagdo e de
ligamento/desligamento de

Auxilia a
manutencao
preventiva do

servo-

pico dos relés. Esta fungdo amplificador,

oferece uma indicacao de
tempo de substituicdo para
as pegas do

servoampli [cddor como
capacitores e relés.

Esta fungéo faz estimativas e
exibe a fricgdo e vibragdo
ocorrida em operagao normal
sem qualquer medicao especial.
Comparando os dados da
primeira operacao com os dados
obtidos apds anos de operagao
auxilia no célculo da
deterioracdo da maquina e é
bené [cd para a sua manutencao
preventiva.

Evita falhas na
maquina com

manutencao
preventiva.




B Alto Desempenho
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Atinja uma elevada performance com o auxilio da velocidade de

resposta de freqiiéncia de 2.0 kHz.

Reducéo do tempo de ciclo

A Linha MELSERVO-JE, que utiliza energia regenerativa, maximiza o

desempenho da maquina e a economia de energia.

ﬁEi."s",Eﬁi/o-IE

Alto nivel de velocidade de resposta de frequéncia

Rapido e Preciso

Posicionamento Exato

Velocidade de resposta de frequéncia 2.0 kHz

Encoder de Alta Resolucao

A velocidade de resposta de frequéncia de 2.0 kHz encurta o
tempo de con [gliragdo substancialmente, reduzindo o tempo de
ciclo da maquina.

[Comparacéo de tempo de configuragdo com o modelo anterior]

/ Velocidade anterior do motor
"\~ Velocidade do motor
(2]
] . \
ﬁ Comando de velocidade * Tempo de estabilizagéo
3 b mais curto
Q
>
Sinal de Posi¢do } }
=1
} | Tempo de estabilizacéo
"
Tempo
Operacao mais suave JE-A

O servomotor, equipado com um encoder incremental* de
131072 pulsos/rev (17-bit) permite posicionamento de alta
precisdo e rotacdo suave.

* MR-JE-A nao é compativel com sistema de deteccao de posicionamento absoluto.

Equipado com
encoder

incremental
de alta resolugéo.

Operacdo suave de velocidade constant

Comando de freqtiéncia de pulso de 4 Mpulsos/seg

Ondulacéo de torque reduzida durante a operagéo

O MR-JE-A possui uma interface de uso geral, é compativel com o
comando de frequéncia de pulso de 4 Mpulsos/seg,
possibilitando um funcionamento suave.

MR-JE-A
Compativel com 4 Mpulsos/seg =]
Controlador
I

Pela otimizacdo da combinagdo de nimeros de polos do motor,
a ondulagédo de torque durante a conducao é reduzida
imensamente, possibilitando uma opera¢do suave de velocidade

constante.
m Ondulagéo de torque @
N N N }
VARVIRY ™~ \Val
Servomotor anterior Linha HG-KN



Compativel com trem de pulso e analégico

Desempenho Elevado

Interface de Comando Flexivel

O servoampli [cddor MR-JE-A possibilita um controle de posigdo com comando de trem de pulso e controle de velocidade e torque com

comando analdgico de tenséo.

Desempenho Ecologicamente correto

Reduz o desperdicio no consumo de energia

|

Utilizacao eficiente de energia regenerativa

A capacidade do capacitor do circuito principal foi aumentada em
20% em relacdo a geracdo anterior, possibilitando utilizar sua
energia regenerada. Além disso, por conta do circuito de controle
e do circuito principal utilizarem uma alimenta¢do em comum, a
energia regenerativa também é utilizada para o circuito de
controle, reduzindo o desperdicio no consumo de energia.

Visualizagdo do consumo de energia

Grande Carga de energia

regenerativa no capacitor.

Energia
Regenerativa

Bt
11:1

~H

Fonte de Servomotor
Alimentagéo

v

Circuito de Controle

Energia regenerativa

é reutilizada no circuito
de controle

Monitor de Poténcia

A poténcia de acionamento e a energia regenerativa sao
calculados a partir de dados no servoampli[chdor como
velocidade e corrente, enquanto o consumo de energia é
monitorado com o MR Con [glirator 2. A visualizacdo de consumo
auxilia na economia de energia.

Obtenha economia de energia adicional

Servoampli [cador

Computador

g

Servomotor

Economia de Energia com Tecnologias Avancadas

Reducéo de perda de energia do servoamplificador

A eficiéncia é ampliada
pelo uso de um novo

Reducéo de Perda

modulo de poténcia. A
perda de energia

do amplificador é
reduzida.

Economia de energia com melhoria no desempenho

Servoampli[cddores e

0s servomotores com

alto desemprenho reduz o
tempo de ciclo da maquina
e tempo de operacao,
resultando em menor
consumo de energia.

Reducéo do tempo de
operagao da maquina




B Padrao Mundial
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Conformidade total em nivel mundial

Para satisfazer as necessidades crescentes de controle de conducéo ao redor do mundo, a Linha MR-JE
atende a padrbes mundiais.

A entrada de pulso e a entrada/saida digital de comando séo compativeis com conexdes do tipo NPN e PNP.

MELSERVOJE Um servo global que atende a padrées mundiais

A melhor qualidade no mundo todo.
Conformidade com os padroes e regulamentos mundiais

A Linha MR-JE pode ser utilizada no mundo todo. Os servoampli [cddores e os servomotores atendem a padrdes globais.

Conformidade com os padrdes e regulamentos mundiais c € cus

LISTED
Servoamplificador ‘ Servomotor
Diretiva iva de baixa tensdo EN 61800-5-1 EN 60034-1
(Uniso Europels) EN 618003 EN 60034-1
Em conformidade Em conformidade
UL 508C UL 1004-1/UL 1004-6
CsAC222No.14 CSAC222No 100

Medidas de Gestéo de Controle de Poluicéo de Produtos
Eletrdnicos (RoHS Chinés)

Certificagdo CCC (China) N/A N/A
Certificagdo KCC (Coréia) Compliant N/A

*1. Consulte a "Manual de Instrucdes do Servoamplificador” e "Diretivas de Instalacdo EMC" quando ha necessidade de atender a diretiva EMC.
*2. Para exportago do produto, siga as leis e regulamentos locais.

Em Conformidade (cabos opcionais e conectores) | Em Conformidade (cabos opcionais e conectores)

Conexdes flexiveis para utilizagéo global.
Conexdes NPN e PNP

A entrada de pulso e a entrada/saida digital de comando sao compativeis com conexdes do tipo do tipo NPN e PNP.

Exemplo de entrada digital Compativel com
Servoamplicador

conexdes do
tipo NPN e PNP Corrente

Servoamplicador

Corrente
EM2, etc.

Interruptor Interruptor

Entrada NPN Entrada PNP



Padrao Mundial

Rede de Atendimento Global

Atendendo aos usuarios MELSERVO em todo o mundo

Centros FA Globais

Globalmente, os Centros FA atendem aos clientes com assisténcia local para compra dos produtos da Mitsubishi Electric, contando com
servigos de pos-venda para possibilitar o trabalho em conjunto das [Iidis e dos representantes no atendimento das necessidades locais,
desenvolvemos uma rede mundial de servi¢os. Oferecemos reparos, suporte local de engenharia, e venda de pecas de substituicéo.
Oferecemos também diversos servigos desde consultoria técnica pelos nossos engenheiros até treinamento pratico para operagdo de
equipamentos.

g

o=
Centro FA Reino Unido Cenfr'l')ﬂAlemanha o TSNS~
. -
2 Centro FA Russia /G 3
- g Of Centro FA Pegui'm"*/ ld -

-4

@— Europe FA Center A v
a Cen fiA,Coréla
o

e
) ) @ Centro FA América do Norte
F,dMitsubishi Electric Corp " 5

- 2 Turkey FA Center
Centro FA Rep_l]'bj‘é Eﬁ‘eca‘,’ef Tianjin FA Center —0/;
‘ N Guangzhou FA Center \
Centro FA india Gurgaon, ——=—@

- %Centro FA Shanghai \ { - ( o
Centro FA india Ahmedabad 4 k 0\ en;mFé,!\fI‘ezqco

Centro FA india Pune — ‘9 " Centro FA Taipei <0 .
\ (e Ve q
° 4 Centro FA Hanoi
ailandia /, ./ S==CentroFA Ho Chi Minh % I

Centro FA india Bangalore
' Centro FA Asi NS i
2 Centro FA Asia Céntr\; FA Indonésia

Centro FA india Chennai

7 - o )
J Centro FA Brasil
: \,.r’“( j . J
~ N3 JJ
£ ‘vf { ,f
o
Shanghai, China Seoul, Korea Pune/Gurgaon/Bangalore/ Ratingen, Alemanha
Centro FA Shanghai Centro FA Coréia Chennai/Ahmadabad, India Centro FA Alemanha/
Centro FA India Centro de Desenvolvimento Europeu
Pequim, China Bangkok, Tailandia Chicago IL, E.U.A. Hatfield, Reino Unido
Centro FA Pequim Centro FA Tailandia Centro FA América do Norte / Centro FA Reino Unido
Centro de Desenvolvimento
Norte Americano
Tianjin, China Singapura Tlalnepantla Edo., México Praha, Republica Tcheca
Centro FATianjin Centro FA Asia Centro FA México Centro FA Republica Tcheca
Guangzhou, China Bekasi, Indonésia Sé&o Paulo SP, Brasil Sao Petersburgo, Russia
Centro FA Guangzhou Centro FA Indonésia Centro FA Brasil Centro FA RUssia
Taipei/Taichung, Taiwan Hanoi/Ho Chi Minh, Vietna Krakowska, Pol6énia Istambul, Turquia
Esquerda: Centro FA Taipei / Esquerda: Centro FA Han6i Centro FA Europa (Pol6nia) Centro FA Turquia

Direita: Centro FA Taichung Direita: Centro FA Ho Chi Minh







=)
wWZ0O

Designacdo do Modelo ...........cccceeviieeenee. 1-1 ﬁ
Combinagdes do Servoamplificador e 1
SEervVOMOLOr......ceiiiiiee e 1-1

MR-JE-B

Conexdes com o Equipamento Periférico ........ 1-2

ESpecifiCagdes .......ccooveerieeriieenieeeiee e 1-3 C
Exemplo de Diagrama de Fiagédo Padréo......... 1-4 g

Exemplo de Conexao da Fonte de

AlIMentagao........coevvveeeieiiiee e 1-5

Exemplo de Conexéo do Servomotor......... 1-6

DImenS0es ......ccevvviiiiiiiiiee e 1-7 @
MR-JE-A C
Conex6es com o Equipamento Periférico ........ 1-8 B
ESPECIfiCAGOES ......cevvereceeeeieeeeeeeeseernanens 1-9 1
Exemplo de Diagrama de Fiagao Padrao....... 1-10 —
RS-422 Exemplo de Conexao de Comunicagéo Serial.... 1-14

RS-485 Exemplo de Conexao de Comunicagao Serial.... 1-14

Especificagdo MODBUS® RTU................ 1-15

Exemplo de Conexéao da Fonte de
AlIMentagao........coocvveeeeiieiiiieeee e 1-16

Funcéao de Posicionamento ............c......... 1-17 '

Especificagdo de Came Simples .............. 1-25

DImens0es .......ccevvveiiiieiieeeeeeeee e 1-26

Servoamplificadores




Servoamplificadores:

Designacao de Modelo do Servoamplificador

MR-JE-10B

Modelo de uso geral

de servoamplificador Simbolo Interface
AC da série
MELSERVO-JE i S?JEI:EGL:!I/H
Simbolo | Poténcia nominal [kW]

10 0,1

20 0,2

40 0,4

70 0,75

100 1

200 2

300 3
Combinacdes do Servoamplificador e Servomotor [ B |

Servoamplificador Servomotor
Linha HG-KN Linha HG-SN

MR-JE-10B/MR-JE-10A HG-KN13J -
MR-JE-20B/MR-JE-20A HG-KN23J -
MR-JE-40B/MR-JE-40A HG-KN43J -
MR-JE-70B/MR-JE-70A HG-KN73J HG-SN52J
MR-JE-100B/MR-JE-100A - HG-SN102J
MR-JE-200B/MR-JE-200A - HG-SN152J, HG-SN202J
MR-JE-300B/MR-JE-300A - HG-SN302J




MR-JE-B Conexdes com Equipamentos Periféricos (Neta1)

O equipamento periférico € conectado com o MR-JE-B conforme descrito abaixo. Conectores, cabos, opcionais e outros
equipamentos necessarios estdo disponiveis para que os usuarios possam facilmente configurar o servoamplificador e iniciar seu

uso imediatamente.

Disjuntor com caixa de moldagem Conector da bateria (CN4)

(MCCB)

Tem o objetivo de proteger a linha de
alimentacéo de energia.

na con [guiragdo do sistema de
deteccéo de posicionamento
absoluto.

Contator Magnético (MC)

Desliga a energia do servoampli [cador
quando um alarme ¢ disparado.

Fator de poténcia de melhoria
do reator AC (opcional)

Potencializa o fator de poténcia do RISA\T
servoampli[cador e reduz a
capacidade de alimentag&o.

X |y |z

Opcao Regenerativa
(opcional)

Instale esta unidade em situacdes
que envolvem regeneracao
frequente e grandes periodos de
inércia de carga.

=

Conector do encoder (CN2)

Conecte o encoder do servomotor
utilizando um cabo opcional ou um
conjunto conector.

Luz de carga

A luz se acende quando o circuito
principal da fonte de alimentagdo é

Cabo de energia do

Conecta a bateria MR-BAT6V1SET-A

Display

Exibe o estado do servo ampli[cddor e 0 nimero do
alarme.

Conector de Comunicagdo USB (CN5)

Conecte com um Computador Pessoal e utilize 0 MR
Con [gurrator 2. Possibilita a de [nicdo de parametros
e 0 monitoramento. Utilize um cabo USB opcional
(MR-J3USBCBL3M).

De [nicao de eixo

carregado. Servomotor (opcional)

Servomotor
(A imagem mostra o HG-KN13J.)

Selecione um eixo com o interruptor rotativo (SW1)

Conector de Sinal I/0 (CN3)

Este conector é utilizado para entrada de parada forcada e
sinal de trava de freio eletromagnético.

Funcdes do Médulo de Simple Motion
Compativel com SSCNET IlI/H

FX5U LD77MS

QD77MS RD77MS

Conector SSCNET IlI/H (CN1A)

Conecta o sistema controlador do servo
ou o servoampli [cador anterior.

Conector SSCNET IlI/H (CN1B)

Conecta o proximo eixo do servoampli =]
cador. Certi Lquie-se de conectar uma
tampa no conector CN1B do eixo [nal.

Cabo do encoder
(opcional)

Notas: 1. A conexdo com o equipamento periférico € um exemplo para MR-JE-100B ou servoamplificadores menores. Consulte p "MR-JE-_B Manual de Instrugdes do

Servoamplificador" para as conexoes reais.
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Servoamplificadores:

Especificacdes MR-JE-B (Interface SSCNET III/H)

Servoamplificador Modelo MR-JE- 108 | 208 | 4B | 70B 108 | 2008 | 3008
Saida Tens@o Nominal: Trifasica - 170VCA
Corrente Nominal (Al 1,1 15 | 28 5,8 60 | 11,0 11,0
Trifasico ou monofasico Trifasico
Tensao/Frequéncia Nota 1) Trifasico ou monofasico 200VCA a 240VCA, 50Hz/60Hz 200VCA a 240VCA, 200VCA 240VCA
50Hz/60Hz (Nota8) 50Hz/60Hz
Sk e o O RETE Al 09 15 26 38 5,0 10,5 14,0
fonte de .
energia = - " o - Trifasico ou monofasico Tritasico
Flutuagao de tensao permitida Trifasico ou monofasico 170VCA a 264VCA 170VCAa
170VCA a 264VCA (Nota§)
264VCA
FIutug_gao de frequéncia Méximo de 5%
permitida
Interface de alimentagédo de energia 24VCC * 10% (capacidade nominal requerida: 0.1A)
Método de controle Controle de sen6ide PWM/método de controle de corrente
Poténcia regenerativa toleravel do
resistor regenerativo integrado (W] - - 10 20 20 100 100
(Nota 2, 3)

Freio dinamico

Integrado (Nete 4)

SSCNET IlI/H ciclo de comando de
comunicagao Netaé)

0,444ms, 0,888ms

Fungéo de comunicagéao

USB: Conecte um computador pessoal (MR Configurator 2 compativel)

Funcéo Servo

Controle avangado de supresséo de vibragao ll, filtro adaptativo Il, filtro robusto, auto-ajuste, ajuste
de um toque, fungao de tough drive, fungdo de registro, fungéo de pressao e encaixe por pressao,
fungao de diagnostico, fungéo de monitoramento de poténcia, fungdo de compensagao da perda de
movimentagao

Funcoes de Protecao

Desligamento de sobrecorrente, desligamento regenerativo de sobretenséo, desligamento por
sobrecarga (termo-eletronica) protecdo de sobreaquecimento do servomotor, protegéo de erro do
encoder, protegao de erro regenerativo, protecao de sub-tensao, prote¢do de falha instantanea de

energia, protecao de sobrevelocidade,
protegdo de excesso de erros, fungdo de parada forgada imediata Not29)

Conformidade com os Padroes Globais

Consulte a "Conformidade com Padrbes e Regulamentos Globais" na pag. 19 deste catélogo.

Estrutura (Classificagao de IP)

Resfriamento natural,

Resfriamento natural, aberto (IP20) forcado (IP20)

Entrada de fonte Possivel
Montagem |alimentagéo trifasica
Fechada
(Nota 5) Entrada de fonte , = .
. - - Possivel N&o possivel. -
alimentagdo monofésica
Temperatura ambiente Operagéo 0°C a 55°C (sem congelamento), armazenamento -20°C a 65°C (sem congelamento)
Umidade do ambiente Operagao/Armazenamento: 90%RH maximo (sem condensagao)
Condicoes Atmosfera Ambiente interno (sem exposicao direta ao sol); sem gases corrosivos, inflamaveis, 6leo, névoa ou
climaticas po.
Altitude 1000m ou menos acima do nivel do mar
Resisténcia a vibragao 5.9m/s2 a 10 Hz até 55Hz (diregbes dos eixos X, Y e Z)
Massa kgl o8 | o8 [ o8 | 15 | 15 | 21 | 21

Notas: 1. A saida nominal e a velocidade de um motor servo sdo aplicaveis quando o servoamplificador, combinados com o servomotor, é operado dentro das tensdes e

freqiiéncias especificadas.

2. Selecione a operagao regenerativa mais adequada para seu sistema com seu software de selecdo de capacidade.

3. Consulte "Opgéo Regenerativa" neste catalogo para a poténcia regenerativa toleravel [W] quando a opgéo regenerativa for utilizada.

4. No uso do freio dindmico regenerativo, consulte "Manual de Instrugoes do Servoamplificador MR-JE-_B" para a carga permitida & proporgao de inércia do motor.

5. Quando os servoamplificadores estiverem montados em proximidade, mantenha o ambiente dentro da faixa de temperatura de 0°C a 45°C ou utilize-o com 75% ou

menos de taxa de inércia efetiva.

6. O ciclo de comunicagdo de comando depende das especificagdes do controlador e do nimero de eixos conectados.

7. Este valor é aplicavel quando uma fonte de alimentagao trifasica for utilizada.

8. Quando a fonte de alimentacao monofésica de 200VCA a 240VCA ¢ utilizada utilize o servoamplificador com 75% ou menos de taxa efetiva de carga.

9. Quando o MR-JE-B emite um alarme, o sinal de parada forgada imediata sera enviado a outros servoamplificadores por meio de um controlador, e todos os
servomotores normalmente operados pelos servoamplificadores MR-JE-B desaceleram e param. Consulte p "MR-JE-_B Manual de Instrugdes do Servoamplificador"

para detalhes.



MR-JE-B Exemplo de Diagrama de Fiacdo Padrao

Servoampli [cador

Conexao do Servomotor

MR-JE-B A conexdo varia de acordo com cada servomotor Consulte
3 i Fontede _ "Exemplo de Conex&o de Servomotor" na pag. 1-16 deste catalogo.
Conexao~ da fgnte de energia ) A?lm entacio u U
A conexdo varia de acordo com a tenséo da
poténcia. L2 v
Consulte "Exemplo de Conex&o de Fonte de L3 W Cabo Elétrico
Alimentacdo” na pag. 1-16 deste catalogo. ©)
©)
CN2
ﬁﬁ
: Cabo do encoder. A
]
Servomotor
24VDC Fonte de Energia
(Nota 5) 8
Fonte de Energia CN3 (Notad) (Nota4) CN3  parainterface (Nota 6)
Parada Forcada 2 l; IEmM2 427% E 3 | DOCOM [———
I—————{DICOM | 20[% | 13 | MBR i Trava de freio eletromagnético
24VDC Fonte de =
Energia para interface
(Nota 6)
10 m ou mais curto 10m ou mais curto
CN4
Monte uma bateria opcional
E BAT (MR-BATBV1SET-A) para sistema de
2 LG deteccéo de posicéo absoluta.
Computador
Servoampli[cddor (Nota 2)
=) —C )= | 2 MR-J3BUS_M, MR-JE-B
} 3 MR-J3BUS_M-A/-B cabo
Cabo USB Q [ S
De [nir software MR-J3USBCBL3M = %
MR Configurador2 © | MRJ3BUS_M,
(SW1DNC-MRC2-E) Cabo MR-J3BUS_M-A/-B o
D:[ &
I Servoampli[cador (Nota2)
Controlador (Nota 1) MR-JE-B
MR-J3BUS_M,
*FX5U Cabo MR-J3BUS_M-A/-B < <
*LD77MS ]:l:;} {Ji:l:[ = :é:':[ 3
*QD77MS o o
*RD77MS (Nota3) D{] g
Swi / )

2. Conexoes para o segundo eixo ou seguintes s&o omitidas.

0
hY

Certi[qlie-se de conectar uma tampa a CN1B
conector do eixo [nal.

Notes: 1. Para detalhes como a configuragéo dos controladores, consulte ao manual de programagéo ou o manual do usuério para os controladores.

3. Até 16 eixos séo configurados, usando um eixo com interruptor rotativo (SW1) Observe que o nimero de eixos conectaveis depende das especificagdes do controlador.

4. Fiagao do Dissipador. A fiagao da fonte também é possivel.

5. Crie um circuito para desligar EM2 (Parada forgada 2) quando a energia é desligada para evitar a reinicializagéo inesperada do servoamplificador.
6. Para conveniéncia de ilustragdo, o diagrama mostra fontes de 24VCC separadas para sinais de entrada e saida. Entretanto, os sinais de entrada e saida podem

compartilhar de uma mesma fonte.

Certifique-se de ler atentamente o Manual de Instrugbes para uso e fiagao real. Utilize este equipamento apds obter completo

conhecimento do mesmo, suas informagdes de segurancga e instrugoes.
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Servoamplificadores:

Exemplo de Conexéao da Fonte de Alimentacao (MR-JE-B)

m Para monofasico de 200VCA, 1kW ou menor

Desligado Ligado

Servoampli [cddor

““Mals funcionamente-

EIE

Seletor de

parada de - Mc
emergéncia (Nota 4)

vecs Ve ]
“onte de Alimentagag ‘
monofésica 200VAC - :
a240VAC | | |
(Nota1) ~— >~ - !
|
Opcional |
Regenerativo™ :
(Nota2) ‘++ |
| Resistor |
| Regenerativo | |
| Integrado |

O Servoamplificador pode
ser danificado se o opcional
regenerativo for conectado
incorretamente.

A

m Para monoféasico de 200VCA, 2kW ou menor

Desligado Ligado

Servoampli[cador

“Mali funcionamente™

Seletor de

parada de
emergéncia (Nota 4)
Fonte de Alimentacao mccs D
Monofasica 200V ~ <
a240VAC  —X__—
(Nota 5)
Opcional  ;-----
Regenerativo-+

(Nota 3)

I'Resistor
" P+ | Regenerativo
'_|- — _Integrado

O Servoamplificador pode
ser danificado se o opcional
regenerativo for conectado
incorretamente.

A\

m Para trifasico 200VCA, 1kW ou menor

DESLIGADO LIGADO

Servoampli [cddor

Seletor de “fal funcionamento

parada de _—
emergéncia (Nota 4)
MCCB D MC

Fonte de Alimentagdo—< _— > |
trifasica  —x P > ,
200VACa240VAC_x ! ; |
— |
|
Opcional | |
Regenerativo;” :
(Nota2) -+ __ ‘
| Resistor |
| Regenerativo |
| Integrado |

O Servoamplificador pode
ser danificado se o opcional
regenerativo for conectado
incorretamente.

A

m Para trifasico 200VCA, 2kW e 3kW

Desligado Ligado

Servoampli[cddor

- “Mals funcionamento <
Seletor de MC
parada de —
emergéncia  (Nota4)
MCCB D MC
“onte de Alimentagdo—= i 7
trifésica de 200VAC —x - >
a240VAC —x j
—
Opcional |~
Regenerativo |
(Nota3) *v° I Resistor
oo P+ ! Regenerativo

_|- - Integrado

O Servoamplificador pode
ser danificado se o opcional
regenerativo for conectado
incorretamente.

A

Notas: 1. Para conexao monofasica de 200VCA a 240VCA, conecte a fonte de alimentagdo aos terminais L1 e L3. Nao conecte nada ao L2.
2. Desconecte os fios para o resistor regenerativo integrado (P+ e C), e remova o resistor quando conectar externamente o opcional regenerativo.
3. Desconecte a barra de curto-circuito entre P+ e D quando conectar externamente o opcional regenerativo.
4. Crie um circuito de energia para desligar os contatores magnéticos de todos os servoamplificadores apés um alarme ser detectado no lado do controlador.
5. Para conexdo monofasica de 200VCA a 240VCA, conecte a fonte de alimentagao aos terminais L1 e L2. Ndo conecte nada ao L3.

Certifique-se de ler atentamente o Manual de Instrugdes para uso e fiagao real. Utilize este equipamento apds obter completo
conhecimento do mesmo, suas informagdes de seguranga e instrugoes.




Exemplo de Conexdo do Servomotor

e Para a Linha HG-KN

Servoampli[cador

MR-JE-B
MR-JE-A

(Nota 4) Servomotor
u 9]
v \
w w
@ (Nota3) ©
@ 24vDCpara, oo B1 )
= (Nota3) frejo eletromagnético RA B2
(Notah) > ===~ —— """ T o
O contato di bert (0] tato d bert Freio
contato deve ser aberto contato deve ser aberto Ati
por um botéo de parada de quando ALM (Mal ?ﬁ;{g@?gnemo
emergéncia externo. funcionamento) ou MBR (trava
de freio eletromagnético) for
CN2 desligado.
1 P5 (Nota 1)
2 (Nota 6) )
: 2
5 8
Placa

¢ Para a Linha HG-SN

Servoampli [cador

MR-JE-B
MR-JE-A

(Nota 4) Servomotor
U U
v \
w w
@ (Nota 3) ©
@ 24vDCparay, B1 .
= (Nota3) freio eletromagnético RA @82
(Notab) > ~=" """ Tttt o
[0} tato d bert [0} tato d bert Freio
contato deve ser aberto contato deve ser aberto Ati
por um botéo de parada de quando ALM (Mal erl\ftiorgagnetlco
emergeéncia externo. funcionamento) ou MBR (trava (Nota2)
de freio eletromagnético) for
CN2 desligado.
1 (Nota 1)
pi m
3 (Nota 6) §
4 &
9 =
Placa

Notas: 1. Os sinais mostrados sao aplicaveis quando se usa um cabo de encoder de dois fios. O tipo de quatro fios também é compativel.

2. Para o servomotor e freio eletromagnético Os terminais de freios eletromagnéticos (B1, B2) ndo tem polaridade.

3. Para servoamplificadores de 1kW ou menores, conecte o terminal de aterramento do servomotora @ do CNP1, e conecte o terminal de protegéo (PE) (@) localizado
na parte inferior frontal do gabinete de protecao de aterramento (PE).
Para servoamplificadores de 2kW ou maiores, conecte o terminal de aterramento do servomotor e conecte o terminal de protegao (PE) (@) localizado na parte inferior
frontal do servoamplificador e conecte o outro terminal terra de protegéo (PE) (@) no gabinete de protegdo do aterramento (PE).

4. O conector varia dependendo das capacidades do servoamplificador. Consulte as dimensoes do servoamplificador relevante neste catélogo, para detalhes.
5. Nao utilize a interface de fonte de alimentacdo de 24VCC no freio eletromagnético. Mantenha uma fonte de alimentagao dedicado para o freio eletromagnético.
6. O cabo do encoder est& disponivel como opcional. Consulte o "Manual de Instrugdes do Servoamplificador HG-KN HG-SN" para montar os cabos.

Certifique-se de ler atentamente o Manual de Instrugdes para uso e fiagéo real. Utilize este equipamento apés obter completo
conhecimento do mesmo, suas informagdes de seguranga e instrugoes.
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Servoamplificadores:

Dimensoes MR-JE-B

« MR-JE-10B (Vo)
« MR-JE-20B (Nota 1)
* MR-JE-40B (Nead) s

Aprox. 80 135
6 furo de montagem CN5 Disposigéo do Terminal
‘ 1] oL
CN3 A[i’v*' Lil
- =8 (- “
CNIA //'/ ) e ! 13|
CoN1B /?2 =} [P+ ]
8 o2 8 iz = 1
(= - o
D U a v
il
o NI &
© 4 N®k—_PE a 2[:
il PE
\,6 N Tamanho do Parafuso: M4
a montagem de o o o [ o o [ o [ o [
6 MR-BAT6VISET-A [ o o o | o [ Tamanho de parafusos de Montagem M5
Resistor regeneratiyo integrado ( OHOEH
oo/ JHEEREH ﬂﬂﬂﬂ@
29 |l [Unidade: mm]
« MR-JE-70B (o)
* MR-JE-100B (Neta 1)
70
26 furo de montagem | 22_ ﬁ I Aprox. 80 185 Disposigao do Terminal

] o :Hi NPy

10 CN3 - L1

Wl = SN - :

N S | onia /7 = 1

res jgetty s ]

;/ CN1B /,Z p;

o 3 %LW o <]

A . / '/7' i u

> U v |
IO m

. | ut S

Na montagem de I PE
MR-BAT6VISET-A Oooooooooooooooo :
22 42 W DDDDDDDDDDDDDDDDW @ Tamanho do Parafuso: M4

L Tamanho de parafusos de Montagem M5
T

33
<22

[Unidade: mm]

« MR-JE-200B (Nota?)
* MR-JE-300B (ota?

26 furo de montagem

Aprox. 80 195

ﬁ Exaustor Disposicdo do Terminal
1 CNPL
L2
L3
~ N-
2 | Bl
c
CNP2 D
1 [
! J
iy oy CNP2
o Calm Pl
u
Na montagem de ﬁEntrada ]
MR-BAT6VISET-A de refrigeragéo de ar v PE
I H .
6 I DDDDDDDD\ [ w Tamanho do Parafuso: M4
6 78

DDD&?@% Tamanho de ;;usos de Montagem M5

TN,
DDU%@@Q

00000 V:

6 [Unidade: mm]

Notas: 1. Conector CNP1 (de insercéo) é fornecido com o servoamplificador.
2. Conector CNP1 e CNP2 (de insergéao) séo fornecidos com o servoamplificador.



MR-JE-A Conexdes com Equipamento Periférico MNeotal)
O equipamento periférico é conectado com o MR-JE-A conforme descrito abaixo. Conectores, cabos, opcionais e outros

equipamentos necessarios estdo disponiveis para que os usuarios possam facilmente configurar o servoamplificador e iniciar seu
uso imediatamente.

Disjuntor de caixa moldada
(MCCB)

Tem o objetivo de proteger a linha de
alimentacéo de energia.

Contator Magnético (MC)

Isto desliga a energia do servo
quando um alarme for acionado

Reator para corre¢do de
fator de poténcia (opcional)

Auxilia a corregdo do fator de poténcia,
permintindo utilizar uma fonte de
alimentacéo de menor dimensiona-
mento.

el
v
—

Display

O estado do Servoampli [cador,
parametros e n° de alarme séo
exibidos

Maodulo regenerativo

(opcional)

Instale esta unidade nas situagdes
que envolvem regeneracéo
frequente e grandes periodos de
inércia de carga.

Conector do encoder (CN2)

Conecte o encoder do servomotor
utilizando um cabo opcional ou um
conjunto conector.

Luz de carga

A lampada acende quando a fonte de
energia esta carregada

Cabo de poténcia
do servomotor
(opcional)

Servomotor

Secdo de Con[gliragdo

O ajuste de parametros, monitoramento, etc sdo
executados via push button. Pressione o botéo
MODE e SET por 3 segundos ou mais para
alternar para 0 modo de ajuste por um toque.

Conector de Comunicagdo USB (CN3)

Conecte um Computador Pessoal e execute
monitoramento, gravacao e arquivo de
parametro em lote, salvar, exibir gra [Cds e
operagdes de teste com

MR Con [guirator 2 Utilize um cabo USB opcional
(MR-J3USBCBL3M).

Conector de Sinal I/0 (CN1)

Conecte a um controlador Mitsubishi ou a
qualquer controlador de saida de trem de pulso.

FX5U FXau FXauc LD75P_
FX36 FX3ec LD75D_
FXas
FX3u-1PG FX2n-10PG RD75P_  RD75D_

QD7P_ QDTOD

QDTN QDTSDN

Conecte todos os sinais via bloco terminal

Conecte a uma porta E/S de um controlador
programével ou painel de controle de uma
aquina.

Cabo do encoder (opcional)

(A imagem mostra 0 HG-KN13J.)

Servoamplificador" para as conexoes.

Notas: 1. A conexdo com o equipamento periférico € um exemplo para MR-JE-100A ou servoamplificadores menores. Consulte p "MR-JE-_A Manual de Instrugdes do
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Servoamplificadores:

MR-JE-A (Interface de Uso Geral) Especificactes
Servoamplificador Modelo MR-JE- 1A | 208 |  40A [ 70A 10A |  200A | 300A
Said [Tensdo Nominal trifasica - 170VCA
aida
Corrente Nominal 11 | 15 [ 28 | 58 60 | 110 11,0
Trifésico ou 1 fase 200VCA a
Trifésico 200VCA 50/240VCA
[Tenséo/Frequéncia Nota 1) Trifasico ou 1 fase 200VCA a 240VCA, 50Hz/60Hz 240VCA, riasico
50 Hz/60 Hz
50Hz/60Hz (Neta 9)

Entrada da .

Corrente Nominal (a7 Al o9 | 15 [ 26 | 38 50 | 105 14,0
fonte de Trifasi 1 fase 170VCA
lenergia Flutuagéo de tenséo permitida Trifasico ou 1 fase 170VCA a 264VCA " aSICOZZ:V C/E-l\s”‘i a9) a Trifasico 170VCA a 264VCA

FIutufiF;ao de frequéncia Méximo de 5%

ermitida

Interface de alimentagéo de energia 24VCC 10% (capacidade nominal requerida: 0.3A)
Método de controle Controle de sen6ide PWM/método de controle de corrente
Poténcia regenerativo toleravel do
resistor regenerativo integrado W] - - 10 20 20 100 100
((Nota 2, 3)
Freio dinamico Integrado (Nota4.8)

USB: Conecte um computador pessoal (MR Configurator 2 compativel) a RS-422/RS-485 (Nota 10): Conecte um controlador (1 :

Funcdo de comunicacéo Ator 2 , .
n comunicagdo com até 32 eixos) MNota6)

Pulso de saida do encoder Compativel (Pulso de Fases A/B/Z)
Monitor analégico 2 Canais
E axi fi énci
ntrada maxima de frequéncia 4 Mpulsos/seg (quando utiliza receptor diferencial), 200 kpulsos/seg (quando utiliza um coletor aberto)
de pulso
Pul f k
" so de feedback de Resolugdo do encoder: 131072 pulsos/rev.
Modo de osicionamento

Fator de Multiplicagdo de

ngitrglj de comando de pulso Engrenagem eletrénica A/B multiplo, A: 1 a 16777215, B: 1 a 16777215, 1/10 < A/B < 4000
¢ mﬁzrﬂgufa completa de 0 pulsos a +65535 pulsos (unidade de comando de pulso)
Excesso de erro 3 rotagbes
Limite de Torque Definido pelos parametros ou entrada externa analégica (OVCC a +10VCC/torque maximo)
Modo de Controle de Faixa Comando analdgico de velocidade 1:2000, velocidade interna de comando 1:5000
gg:::;s . gzgige IO LR OVCCa 10VCCivelocidade nominal (Velocidade a 10V & alteravel com [Pr. PC12].)

0.01% méximo (flutuagéo de carga 0% a 100%), 0% (flutuagéo de poténcia: 10%)

i [T fl & loci
Velocidade axa de flutuagao de velocidade 0.2% maximo (temperatura ambiente: 25°C + 10°C) apenas no uso de comando analdgico de velocidade

Limite de Torque Definido pelos parametros ou entrada externa analégica (OVCC a +10VCC/torque maximo)
Ent t
e f re,ld? de comando de torque 0VCC a 8VCC/torque maximo (impedancia de entrada: 10k a 12k)
Controle de @nalogico
Morque 'ﬁite de velocidade Definido pelos parametros ou entrada externa analégica (OVCC a 10VCC/velocidade nominal)
Modo de Posicionamento Método de tabela de posicionamento, Método de Programa

Controle avangado de supressao de vibragéo I, filtro adaptativo II, filtro robusto, auto-ajuste, ajuste de um toque, fungéo de
tough drive, funcéo de gravacéo, funcao de diagndstico, funcdo de monitoramento de poténcia

Desligamento de sobrecorrente, desligamento regenerativo de sobretenséao, desligamento por sobrecarga (termo-eletronica)

Fungoes de Protegéao protegao de sobreaquecimento do servomotor, protegao de erro do encoder, protegao de erro regenerativo, protegao de sub-

tensao, protegdo de falha instantanea de energia, protecao de velocidade e erro de protegdo excessiva

Fungao Servo

Conformidade com os Padrées Globais Consulte a "Conformidade com Padr6es e Regulamentos Globais" na pag. 19 deste catalogo.

Estrutura (Classificagdo de IP) Resfriamento natural, aberto (IP20) Resfriamento natural, forgado (IP20)
Entrada de fonte alimentagéo Possivel

"\:Aec’cngggzm trifasica ossive

[Nota 5) Entrad'a fje fonte alimentagédo Possivel Néo possivel )
monofésica
[Temperatura ambiente Operacao 0°C a 55°C (sem congelamento), armazenamento -20°C a 65°C (sem congelamento)

- Umidade do ambiente Operagao/Armazenamento: 90%RH maximo (sem condensagéo)

:;Z?;i‘:;ss Atmosfera Ambiente interno (sem exposicéo direta ao sol); sem gases corrosivos, inflamaveis, 6leo, névoa ou poé.
Altitude 1000m ou menos acima do nivel do mar
Resisténcia a vibragao 5.9m/s? a 10 Hz até 55 Hz (diregbes dos eixos X, Y e Z)

Massa kgl 08 08 \ 08 \ 1,5 \ 1,5 \ 2,1 \ 2,1

Notas: 1. A saida nominal e a velocidade de um servomotor séo aplicaveis quando o servoamplificador, combinados com o servomotor, é operado dentro das tensdes e frequéncias especificadas.

2. Selecione a operagao regenerativa mais adequada para seu sistema com seu software de selecdo de capacidade.

3. Consulte "Opgéo Regenerativa" neste catalogo para a poténcia regenerativa toleravel [W] quando a opgéo regenerativa for utilizada.

4. No uso do freio dindmico regenerativo, consulte "Manual de Instrugoes do Servoamplificador MR-JE-_A" para a carga permitida & proporgao de inércia do motor.

5. Quando os servoamplificadores estiverem montados em proximidade, mantenha o ambiente dentro da faixa de temperatura de 0°C a 45°C ou utilize-o com 75% ou menos de taxa de
inércia efetiva.

6. Fungao de comunicagdo RS-422 disponivel com os servoamplificadores fabricados em dezembro de 2013 ou mais novos. Fungédo de comunicagdo RS-422 disponivel com os
servoamplificadores fabricados em maio de 2015 ou mais novos. Consulte "MR-JE-_A Manual de Instrugdes do Servoamplificador" para como verificar a data de fabricagao dos produtos.

7. Este valor é aplicavel quando uma fonte de alimentagao trifasica for utilizada.

8. A distancia do freio dindmico da Linha de servomotores HG-KN/HG-SN pode ser diferente da linha anterior HF-KN/HF-SN. Entre em contato com o escritério de vendas local para maiores
detalhes

9. Quando a fonte de alimentagao monofésica de 200VCA a 240VCA é utilizada, utilize-os com 75% ou menos de taxa efetiva de carga.

10. Compativel com o protocolo de uso geral do servo Mitsubishi (Comunicagido RS-422/RS-485) e protocolo MODBUS® RTU (comunicagdo RS-485).



MR-JE-A Exemplo de Diagrama de Conexao Padréo: Operacdo de Controle de Posicédo

Conectando com FX5U (posicionamento de servo, incremental)

Conexdo da fonte de energia

Servoampli [cador

MR-JE-A

Conex&o do Servomotor
A conexdo varia de acordo com cada servomotor Consulte

Fonte de "Exemplo de Conex&o de Servomotor" na pag. 1-16 deste
A conexao varia de acordo com a tensdo de Alimentagéo L1 U catalogo.
alimentacéo.
L2 \
Consulte "Exemplo de Conex&o de Fonte de 13 w ; -
Alimentagdo" na pag. 1-16 deste catalogo. © Cabo de alimentagéo
Controlador programavel
FX5U-__MT/ES (Nota 3) [©)]
sis =
24V j ﬁCN2
oV 24vDC L] A
; L Fonte de Alimentacéo CN1 Cabo do encoder
Fonte de alimentagao do o) / ¢ o
controlador programavel parainterface DICOM -
N i OPC 12 —
\~--=--—----  [1DOCOM 46 CNL Servomotor
Y0 —f : PP 10
COML R - 21| Dicom
i H | T NP 351 48] ALM Mau funcionamento
Com2 = = ﬁh 23| zsp Detecgdo de velocidade zero
o o e i
Y1 : ! : ! CR 41 Pt 10m ou menos
COMO = = ’ T
L ‘ L 8Lz 4‘144"'—51_‘:: Encoder de Pulso de fase Z
i i 9 |LZR = (tipo diferencial em linha)
X . . INP 24 & i i
— L g L o 4 |LA ::‘ii:: Encoder de Fase de Pulso A
= I [T = g 5 | LAR e (Saida diferencial em linha)
(Notas) X0 D D & 6|LB :i[:: Encoder de Fase de Pulso B
o ;o 7 | LBR (Saida diferencial em linha)
i i e g 34 | LG I A T Controle Comum
1 [ N/
D — S ‘sl‘g Pl:'; 72 Placa | SD —
10m ou menos
2m ou mais curto (Nota 4)
Nota 2)
Fonte de Energia (Nota 1)
Parada Forcada2 —— T EM2 42 =1
Servo SON 15 H= Saidad it ai
R RES 19 o B e - aida de monitor analégico
. R?mlmallzaqao — % | ) 23 - 26 | MO1 HH HH > Tens&o de Saida: +10V
Fim de curso de Rotacdo de avango P 30| 16 e » l Corrente Maxima de Saida 1 mA
Fim de curso de Rotagao reversa T LSN 44 e o R
DOCOM 47 % + 29| m02 i i Tenséo de saida: +10V
| " (] Corrente Maxima de Saida 1 mA
10m ou menos ‘j‘, ,,,,, U
Placa | SD
Limite de torque analégico "”T\; TLA 27 ? ‘
+10 V/torque méaximo ERR LG 28 “2moumenos
‘ D SD Placa
2m ou mais curta
Computador
[ ;
== | 8
—— cabo USB
Software de con [gliragdo MR-J3USBCBL3M
MR Configurator2 (Nota 6)

(SW1DNC-MRC2-E)

Notas: 1. Conexdo NPN. Também é possivel a conexao PNP.

2. Crie um circuito para desligar EM2 (Parada forgcada 2) quando a energia é desligada para evitar a reinicializagao inesperada do servoamplificador.
3. Selecione o nimero do ponto de entrada/saida do controlador programavel de acordo com seu sistema.
4. E recomendado que a conexao seja de 2m ou mais curta por um sistema de coletor aberto estd em uso.

5. Selecione na faixa entre X0 a X5.

6. Interface USB, Interface RS-422, e interface RS-485 sdo mutuamente exclusivas. Nao os use ao mesmo tempo.

Certifique-se de ler atentamente o Manual de Instrugdes para uso e fiagao real. Utilize este equipamento apds obter completo
conhecimento do mesmo, suas informagdes de seguranca e instrugdes.

(%)
(0]
=
<
o
Q
=
°
=
o
Q
Q
o
=
[}
(2]

S9J0]J0WOAIBS

soougjad
sojuswedinb3/sreuopdo

sonpo.d ep eisI|

d

sagdneoal



Servoamplificadores:

MR-JE-A Exemplo de Diagrama de Conexao Padréo: Operacdo de Controle de Posicédo

Conectando com QD75D/LD75D/RD75D (posicionamento de servo, incremental)

Servoampli [cador

MR-JE-A
Conex&o do Servomotor
A conexdo varia de acordo com cada servomotor. Consulte
Conexéo da fonte de energia Fonte de Alimentacéo Exgmplo de Conexao de Servomotor” na pag. 1-16 deste
x . x L1 u catalogo.
A conexdo varia de acordo com a tenséo de
alimentacéo. L2 v
Consulte "Exemplo de Conexao de Fonte de L3 W Cabo de alimentacao
Alimentacédo" na pag. 1-16 deste catalogo. ©)
©)
CN2
’*‘\
‘ Cabo do encoder. A
]
Fonte de alimentagéo de 24V
i ; Servomotor
para interface CN1 CN1
Nome Pino N° P, +— DICOM 20 21| DICOM
=< | CLEARCOM 14 — — DOCOM | 46 48 | ALM B Mau funcionamento
153 —— i i Nota 2 N T S
& | CLEAR _13 : i ‘ : ! CR 41 %—DL g::ﬁ: 23 | zsp . — Detecgéo de velocidade zero
53 L L X £t .
S | RDYCOM __12 o ‘ o Q\Hf 24 | INP + —1 In-position range
@ | READY o — — RD 49 7‘-1:? J i = ‘
@ | PULSEF+ __15 L i ‘ 1 3 PP 10 E 10m ou menos
2 | PULSEF- __16 ‘ ‘ ‘ ‘ PG 11
3 -
® | PULSER+ 17 ! : NP 35 R
3 [ PULSER- gy A N NG R 4|LA :i:: R Encoder de Fase de Pulso A
g — T ! ! ! 5 | LAR = (Saida diferencial)
8 | PGOS S = 8 6[LB R Encoder de Fase de Pulso B
PGO COM 10 L . LZR 9 REEE o A
- o o G 3 7 |LBR (Saida diferencial)
Controle Comum %+ —d————————¢ | R
] —— Controle Comum
(Nota1) sD Placa 34 |1G R Controle Comum
10m ou menos v 33|op R Encoder de Pulso de fase Z
Placa | SD L (Coletor aberto)
(Nota3)
Fonte de Energia > \(Nota2) 2m ou menos
Parada Forgada2 —— ——— T—{EM2 42 =1 10m ou menos
Servo SON 15 ———¢
S o o P Saida do monitor analégico
Reiniciar T RES 19 mg= 26 | MO1 v—v—fﬁ—>‘ : - Tenséo de saida: +10V
Curso de Rotagéo de avanco LsP 43 =g 30| G N R I Corrente Maxima de Saida 1 mA
Curso de Rotagao de reversa T LSN 44 g b S0
DOCOM 47 % 1 29 | MO2 i T F Tensdo de saida: +10V
10m ou menos. ;j}i 77777 ‘V; Corrente M&xima de Saida 1 mA
Placa | SD
Limite de torque analégico ﬁﬁ TLA 27 ‘
+10 V/torque maximo RN LG 28 2m ou menos.
‘ — SD Placa
Placa 2m ou mais curta
Computador
| o«
= O | 2
Cabo USB
Software de con [giiragdo MR-J3USBCBL3M
MR Con [glirator 2 (Nota 4)

(SW1DNC-MRC2-E)

Notas: 1. Esta conexao néo é necessaria para os médulos de posicionamento QD75D/LD75D/RD75. Observe que a conexao entre LG e o terminal de controle comum é
recomendado para alguns médulos de posicionamento para aumentar a tolerancia a ruidos.
2. Conexao NPN. Também é possivel a conexdo PNP.
3. Crie um circuito para desligar EM2 (Parada forcada 2) quando a energia é desligada para evitar a reinicializagao inesperada do servoamplificador.
4. Interface USB, Interface RS-422, e interface RS-485 sao mutuamente exclusivas. Nao os use ao mesmo tempo.

Certifique-se de ler atentamente o Manual de Instrugdes para uso e fiagao real. Utilize este equipamento apds obter completo
conhecimento do mesmo, suas informagdes de segurancga e instrugoes.




MR-JE-A Exemplo de Diagrama de Conexao Padréo: Operacdo de Controle de Velocidade

Servoampli[cador

MR-JE-A
Conexdo do Servomotor
A conexao varia de acordo com cada servomotor Consulte
Conexdo da fonte de energia Fqnte de i " y "E>:(?Irnplo de Conexdo de Servomotor" na pag. 1-16 deste
A conexdo varia de acordo com a tenso de Alimentagéo catalogo.
alimentacéo. L2 v
Consulte "Exemplo de Conex&o de Fonte de L3 W Cabo de alimentagao
Alimentag&o" na pag. 1-16 deste catalogo. ©)
©)
CN2
ﬁﬁ
: Cabo do encoder. A
[ ]
Servomotor
CN1 CN1
Fonte de alimentagdo de 24V E}— DICOM 20 21| DICOM
para interface DOCOM 46 N 48 | ALM T Mau funcionamento
Q::rji 23 | Zsp 3 Detecgdo de velocidade zero
(Nota 2) N T
Fonte de alimentagéo (Nota1) 3| 49 | RD t 3 1 Pronto
Parada forcada2 —— — EM2 42 Sy o \H‘— 24 | SA A Velocidade alcangada
Servo SON 5ot ) Sh e
Inicio da Rotagéo de Avanco ST1 19 = 10m ou menos.
Inicio da Rotagéo de Reversa ST2 41 =1 e
Fim de curso de Rotag&o de avango . LSP 43 = Encoder de Fase de Pulso Z
Selegdo da Rotacdo Reversa I~ LSN 44— ZR dadi :
DOCOM 17 (Saida diferencial)

10m ou menos.

Comando de torque analégico

A
—f LG

+10V/torque maximo

Comando de velocidade analdgica

+10V/velocidade nominal
(neste diagrama de [agéo,
+10V/velocidade nominal )

Computador

]

=)

Cabo USB
Software de con [gliracdo MR-J3USBCBL3M
MR Con [girador2 (Nota 3)

(SW1DNC-MRC2-E)

Notas: 1. Conexdo NPN. Também é possivel a conexao PNP.

Placa

CN3

5

Encoder de Fase de Pulso A
(Saida diferencial)

Encoder de Fase de Pulso B
(Saida diferencial)

Controle Comum

Controle Comum

Encoder de Fase de Pulso Z
(Coletor aberto)

LAR

LB ;
LBR ]

OP
(—)‘
2m ou menos.
1

SD
0m ou menos.

Placa

g g ~N|o|u|b~|©|
® SININ
K‘ :4,‘?:“4 HH

Saida de monitor analégico

I A
OL% 26 | MOL fﬁ' T lensiodesadasiov
30|16 ; 3 T 3 > Corrente Maxima de Saida 1mA
[ /0 -
‘Di? 29 | MO2 e "7 Tensao de saida: +10V
P ' Corrente Méaxima de Saida 1mA
Placa | SD A
2m ou menos.

2. Crie um circuito para desligar EM2 (Parada forgcada 2) quando a energia é desligada para evitar a reinicializagao inesperada do servoamplificador.
3. Interface USB, Interface RS-422, e interface RS-485 sao mutuamente exclusivas. Nao os use ao mesmo tempo.

Certifique-se de ler atentamente o Manual de Instrugdes para uso e fiagao real. Utilize este equipamento apds obter completo
conhecimento do mesmo, suas informagdes de seguranca e instrugdes.
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Servoamplificadores:

MR-JE-A Exemplo de Diagrama de Conexao Padréo: Operacdo de Controle de Torque

ServoampliLcador Conex&o do Servomotor
MR-JE-A A conexdo varia de acordo com cada servomotor Consulte

Conexéo da fonte de energia Fonte de "Exgmplo de Conexéo de Servomotor" na pag. 1-16 deste
A conexéo varia de acordo com a tenséo de Alimentagao L v catalogo.
alimentacéo. L2 v
Consulte "Exemplo de Conex&o de Fonte de L3 w Cabo de alimentacéo
Alimentac&o” na pag. 1-16 deste catalogo ©)

©}

Cabo do encoder.
]
Servomotor
CN1 CN1
Fonte de alimentagéo de 24V E}— DICOM 20 21| DICOM
para interface DOCOM 46 48| ALM i Mau funcionamento
(Nota 2) 23| ZsP B Deteccio de velocidade zero

Fonte de alimentacédo (Nota 1) 49| RD it Velocidade atingida

Parada forgada 2 —— ————— T—EM2 42 ey |
Selegéo SON 15 gy 10m ou menos.
Selegdo da Rotagdo de Avangp ¢———— ——— RS1 41 =t PR
Selegdo da Rotacdo Reversa RS2 19 = Lz ::j:: Encoder de Fase de Pulso Z
LZR 1 (Saida diferencial)

DOCOM 47

10m ou menos.

R
LA i: Encoder de Fase de Pulso A
LAR o (Saida diferencial)
LB :::ﬁj:: Encoder de Fase de Pulso B
LBR ! (Saida diferencial)

|

:/‘,”A/ Controle Comum
LG R Controle Comum
33|op R Encoder de Fase de Pulso Z
’/.777

Placa | SD (Coletor aberto)

Comando de torque analégico e Tc 27
+8 V/torque méaximo ! o G 28

(neste diagrama de [agéo, ! !
+8 V/torque méaximo

Comando de velocidade analdgica Pl VLA 2
+10V/velocidade nominal Ll D Paca
(neste diagrama de [ag&o, !
+10V/velocidade nominal)

|
2m ou menos

10m ou menos
,,,,,,, — Saida de monitor analdgico

. I
26| MO1 % T Ishodessdaziov
30| LG ! ! Corrente Méxima de Saida 1mA
i i
i i
29| MO2 T T ~5 Tensdo de saida: +10V
! J_;_, Corrente Méaxima de Saida 1mA

D SA

5

dob T EEy s

|
2m ou menos

Placa

[
2m ou menos.

Computador

]

[s2]
:
o
Cabo USB
Software de con [gliracdo MR-J3USBCBL3M
MR Con [guirator2 (Nota 3)

(SWLDNC-MRC2-E)

Notas: 1. Conexdo NPN. Também é possivel a conexdao PNP.
2. Crie um circuito para desligar EM2 (Parada for¢cada 2) quando a energia é desligada para evitar a reinicializagéo inesperada do servoamplificador.
3. Interface USB, Interface RS-422, e interface RS-485 sao mutuamente exclusivas. Nao os use ao mesmo tempo.

Certifiqgue-se de ler atentamente o Manual de Instrugdes para uso e fiagéo real. Utilize este equipamento apds obter completo
conhecimento do mesmo, suas informagdes de seguranga e instrugoes.




Exemplo de Conexao de Comunicacéao Serial RS-422

Controlador

Servoampli [cador
MR-JE-A (Nota4)

0 Moay || CN1
RDA — — 13 [ spp
RDB [ (Nota2) = J = 14 | SDN
SDA = | = 39 | RDP
SDB L J L 1 40 | RDN
SG = = 31 | TRE

i i i i Nota 6 28 | LG

(O U\_/ Placa | SD

(Nota 3)
30m ou mais curto (Nota 5)
Exemplo de Conexao de Comunicacédo Serial RS-485
Servoampli [cador
MR-JE-A (Nota4)
Controlador
CN1

RDA o2l e . 13 | SDP
kDB |22 O Notan) ) —{ 14 | sDN
SDA = | = 39 | RDP
SDB - J - 1 40 | RDN
SG ™ T 31 | TRE

1 i e [l

[ ‘\,‘\_/ Placa| SD

(Nota 3)

Notas:

30m ou mais curto (Note 5)

1. Trance os cabos SDP e SDN, e RDP e PDN

2. Consulte o manual do controlador para conectar um resistor de terminagdo. Se um resistor de terminagao néo for especificado, termine com um resistor de 150

3. E recomendado que o cabo seja blindado.
4. Fungéo de comunicagdo RS-422 disponivel com os servoamplificadores fabricados em dezembro de 2013 ou mais novos. Fungao de comunicagdo RS-422 disponivel
com os servoamplificadores fabricados em maio de 2015 ou mais novos. Consulte "MR-JE-_A Manual de Instrug6es do Servoamplificador" para como verificar a data de

fabricagdo dos produtos.

5. O comprimento do cabo pode ser de 30m ou menor em um ambiente com pouco barulho. Quando for conectar multiplos eixos, mantenha o tamanho total dentro dos

30m.

6. Conecte TRE e RDN para o servo amplificados & partir do eixo final.

Certifique-se de ler atentamente o Manual de Instrugbes para uso e fiagao real. Utilize este equipamento apds obter completo

conhecimento do mesmo, suas informagdes de seguranca e instrugoes.
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Servoamplificadores:

Especificacdes MODBUS® RTU

Iltem

Especificagbes

Protocolo de Comunicagao

Protocolo MODBUS® RTU

Conformidade com os Padroes

EIA-485 (RS-485)

NuUmero de conexoes

1: n (Maximo 32)
Estagbes de 1 a 247 por um parametro. (Estagao 0 destinada a transmissao)

Taxa de transmissao de

o [bps] 4800/9600/19200/38400/57600/115200 (definido por um parametro)
comunicagao
Processo de Controle Sistema Assincrono
Método de Comunicagéao Método "Half-Duplex"
Distancia total maxima [m] 30
Método de caracteres Binario (8-bit fixos)
Bit inicial 1-bit

Comprimento do bit de
Especificagies |parada

pe Comuricacéo Verificagao de Paridade

Selecione do parametro a seguir

= Par, comprimento do bit de parada 1-Bit (valor inicial)
« impar, comprimento do bit de parada 1-Bit

» Sem paridade, comprimento do bit de parada 2-Bit

Verificagao de erro

Método CRC-16

Terminador Nenhum
Definicéo de Tempo de Espera Nenhum
Classificagdo Mestre/Escravo Escravo

Fiacdo MODBUS® RTU (Para "Multi-drop")

Até 32 eixos servoamplificadores podem ser operados no mesmo barramento.

MR-JE-A MR-JE-A MR-JE-A
oNg N3 oNg
) ) )
ol oNL ﬁ
CN2 CN2 CN2
C
CNPL CNPL CNPL
Bloco Terminal Bloco Terminal
MODBUSE
Dispositivo RTU Mestre L
1)}

Méximo 32 eixos

Caodigos de Fungcdo Compativeis MODBUS® RTU

Servoamplificador MR-JE-A é compativel com os seguintes cddigos de funcao.

Cédigo Nome da Fungéo Descrigao
03h Leitura de Bloco de Lendo Bloco de Registradores
Registradores Lé os dados armazenados nos registros a partir de um mestre.
Diagnésticos Funcionais
08h Diagnéstico Quando este codigo de fungdo é enviado do mestre para os escravos, os mestres retornam os dados da forma que
estdo. Esta fungao pode ser utilizada para verificar o estado da comunicagéo.
10h Préxdefini rogistadores Gravando em, r‘egistros multiplos N .
Grava uma série de dados em muiltiplos registros de um mestre.

Fungdes MODBUS® RTU

As fungbes MODBUS® RTU séo as seguintes. MODBUS® RTU pode operar e manter o servoamplificador via controle remoto.

Fungao

Descrigao

Monitor de estado

Lé os itens de "Exibir todos" na fungéo de monitoramento do MR Configurator 2 como velocidade do servomotor e
pulsos de atraso.

Definicao de Parametros

Lé e grava parametros.

Defini¢do da tabela de posicionamento

Lé e grava dados da Tabela de posicionamento.

Leitura do alarme atual

Lé um n° de alarme gerado.

Leitura do Histérico de Alarmes

Lé todos os 16 histéricos de alarme.

Erro de Parametro Erro de N° de Leitura/
Tabela de Pontos N° de Leitura

Lé o n° de parametro correspondente para erro de parametro e n° da tabela de pontos correspondente para erros
de tabela de pontos.

Monitor de entrada/saida

Lé o estado ligado/desligado do sinal de E/S e monitora a situagdo do dispositivo de E/S.

Motor

Servomotor.

Leitura de Informagbes do servoamplificador

Lé o modelo, verséo do software, e tempo cumulativo de alimentagao.




Exemplo de Conexé&o da Fonte de Alimentacao (MR-JE-A)

m Para monoféasico de 200VCA, 1kW ou menor

DESLIGADO LIGADO

Servoampli [cador

Mgl funcionamente®

Botdo de
parada de

emergéncia__ (Nota 4)
McCcB D B
-onte de Alimentacag |
nonofésica de 200VCA "} :
para 240VCA | ‘
(Notal) ~— % ‘
|
Opgdo | |
Regenerativq’ :
(Nota2) '~ ___ ‘
| Resistor |
| regenerativo |
| integrado |

O Servoamplificador pode ser
danificado se o opcional regenerativo
incorretamente.

m Para monoféasico de 200VCA, 2kW ou menor

DESLIGADO LIGADO

Botiode  Malifuncionamente™

parada de .
emergéncia  (Nota4)
Fonte de Alimentagao Mcce D
Monofésica 200VCA <
a240VCA  —X _i-
(Nota 5)
Opgio  ----+0L
Regenerativa--

(Nota3) !
! ! Resistor
P+ | regenerativo

—|- - — integrado

O Servoamplificador pode ser
danificado se o opcional regenerativo
incorretamente.

Servoampli[cador

Notas: 1. Para monofasico de 200VCA a 240VCA, conecte a fonte de alimentacao aos terminais L1 e L3. Nao conecte nada ao L2. As conexdes sao diferentes das conexdes da

m Para trifasico de 200VCA, 1kW ou menor

DESLIGADO LIGADO

s “fal funcionamero
Botdo de RAL

parada de

emergéncia (Nota 4)
MCCB D MC

Fonte de Alimentacdo—= - =
trifésica - 200VCA —x< >
para240VCA ! j
— —

Opcéo )

Regenerativa;

(Nota2) -+ __

O Servoamplificador pode ser
danificado se o opcional regenerativo
incorretamente.

Servoampli[cador

Resistor
regenerativo
integrado

m Para trifasico de 200VCA, 2kW e 3kW

DESLIGADO LIGADO

T : - : c
Botiode  Ma fun%(\)?amenm

MC

w1 Servoampli [cddor

parada de .
emergéncia (Nota 4)
MCCB D MC
‘onte de Alimentagdo—> 4 =
Tnfas;f%lOfX/CA —X_ >
a240VC, — >
Opgao [~
Regenerativa; |
(Nota3) - ! Resistor
== P+ | regenerativo
"_|- - — integrado

O Servoamplificador pode ser
danificado se o opcional regenerativo
incorretamente.

Linha MR-E Super de servoamplificadores. Tome cuidado para ndo conectar de forma incorreta quando substituir MR-E Super por MR-JE.
2. Desconecte os fios para o resistor regenerativo integrado (P+ e C), e remova o resistor quando conectar externamente a opgao regenerativa.
3. Desconecte a barra de curto-circuito entre P+ e D quando conectar externamente a opcao regenerativa.
4. Crie um circuito de poténcia para desligar o contator magnético quando ALM (mau funcionamento) estiver desligado (ocorréncia de alarme)
5. Para monofasico de 200VCA a 240VCA, conecte a fonte de alimentagdo aos terminais L1 e L2. Nao conecte nada ao L3.

Certifique-se de ler atentamente o Manual de Instrugbes para uso e fiagao real. Utilize este equipamento ap6s obter completo
conhecimento do mesmo, suas informagdes de seguranca e instrugdes.
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Servoamplificadores:

MR-JE-A Funcéo de Posicionamento: Método de Tabela de Posicionamento

A operagéo de posicionamento é executada pela selegdo do n° da tabela de posicionamento com o sinal de comando de interface de
acordo com a posi¢ao e dados de velocidade definidos na tabela de posicionamento.

Item Descricao
Entrada: 7 pontos excluindo EM2 (Parada forgada 2), saida: 3 pontos excluindo ALM (Mau funcionamento),
Comunicagao RS-422 /RS-485 Nota2)

Posicionando pela especificagéo do n° de tabela de posicionamento
(31 pontos quando a comunicagao é especificada 15 pontos quando DI é utilizado)

Definido na tabela de posicionamento.

Interface de comando

Especificagdo de Operagao

Entrada d Método de comando Faixa de definicdo de comprimento por ponto: -999999 a 999999 [x10S™ pum],
ntra g € |de valor absoluto -99.9999 a 99.9999 [ 105™ inch], -999999 a 999999 [pulso],
gzmirs]i ‘;0 Faixa de definicdo de angulo de rotagdo: -360.000 a 360.000 [graus]
Método de Comando (Nmﬁ) < Definido na tabela de posicionamento.

Método de comando

B veler TEETETE Faixa de definigdo de alimentagao por ponto: 0 a 999999 [x105™ pm]

0a99.9999 [ 105™ inch], 0 a 999999 [pulso], Faixa de definicdo de angulo de rotagédo: 0 a 999.999 [graus]

Entrada de comando de Define a constante de tempo de aceleragao na tabela de posicionamento.

velocidade Define o Padrao-S de Constante de tempo de Tempo de aceleragao/desaceleragao com [Pr. PC03].

Sistema Método de comando de valor absoluto, Método de comando de valor incremental

Override analégico 0VCC a 10VCC/0% a 200%

Limite de Torque Definido pelos parametros ou entrada externa analégica (OVCC a +10VCC/torque maximo)
Mod Cada operagéo de Entrada de tabela de posicionamento n°, método de entrada de dados de posicionamento
Alj)to(r)nético iR posicionamento Cada operagao de posicionamento é executada com base nos comandos de posicéo/velocidade
operagdo Operagéo de posicionamento Operacao de velocidade variavel (2 a 31 velocidades), operagao de posicionamento automatico continuo

automaético continuo (2 a 31 pontos).

. Operacao de aumento é executada com DI ou fungé@o de comunicagao serial Nta2

Modo Manual O Ed0E de acordo com o comando de velocidade definido com um parametro.

de operacéo |Operagéao de geragéo de pulso | Alimentagdo manual é executada com um gerador de pulso manual. Multiplicagéo de comando de pulso:
manual selecione de x1, x10 e x100 com um parametro.

Retorna para a posigao inicial na fase Z apés passar pela aproximagéo ao sensor de DOG
Diregao selecionavel de retorno a posicao inicial, distancia configuravel de deslocamento a posicao inicial,
enderego configuravel de posigéo inicial, retragdo automatica para a posi¢do de DOG inicial, fungdo automatica
de retragéo de curso
Retorna para a posigao inicial na contagem de pulso do encoder apés tocar a aproximagao ao sensor de DOG.
Diregao selecionavel de retorno a posicao inicial, distancia configuravel de deslocamento a posicao inicial,
enderego configuravel de posigéo inicial, retragdo automatica para a posi¢do de DOG inicial, fungdo automatica
de retragéo de curso
Retorna para a posigao inicial sem sensor de DOG
Tipo de Configuragao de dados Qualquer posigdo configuravel como posigao inicial, utilizando a operagdo manual, etc.
Ajuste de enderego da posigéao inicial.
Retorna para a posigéo inicial apds bater no fim do curso.

Tipo de Sensor de DOG

Tipo de Contagem

g2 Bl P2 Diregéao selecionavel de retorno a posigéo inicial, Enderego configuravel de posigéo inicial
Pular a posigao inicial (posicao Define uma posigéo inicial onde o sinal SON (servo) é acionado.
do servo como posigao inicial) Enderego configuravel de posigéo inicial
Modo d~e Retorna para a posigao inicial com referéncia a extremidade traseira da aproximagédo ao sensor de DOG.
CREIaG20 Referéncia traseira do sinal de Diregéo selecionavel de retorno a posigéo inicial, distancia configuravel de deslocamento & posigao inicial,
Modo de DOG enderego configuravel de posicao inicial, retragcdo automatica para a posi¢ao de DOG inicial, fungao automatica
Retorno a de retragéo de curso
P?S_'an Retorna para a posicao inicial com referéncia a extremidade traseira da aproximagédo ao sensor de DOG.
Inicial Referéncia de tipo contagem Direcéo selecionavel de retorno a posicéo inicial, distancia configuravel de deslocamento a posicéo inicial,
de extremidade frontal enderego configuravel de posicao inicial, retracdo automatica para a posi¢ao de DOG inicial, fungao automatica

de retragéo de curso

Retorna para a posicéo inicial com pulso da fase Z com referéncia ao a extremidade frontal da aproximagéo ao sensor
de DOG. Diregéo selecionavel de retorno a posigao inicial, distancia configuravel de deslocamento a posicao inicial,
enderego configuravel de posi¢ao inicial, retragdo automatica para a posi¢ao de DOG inicial, fungéo automatica de
retragdo de curso

Retorna para a posicéo inicial com pulso da fase Z com referéncia ao a extremidade frontal da aproximagéo ao sensor
Referéncia de sinal alarme de DOG. Direcéo selecionavel de retorno a posigao inicial, distancia configuravel de deslocamento a posicao inicial,
adjacente da fase Z enderego configuravel de posi¢ao inicial, retragdo automatica para a posi¢ao de DOG inicial, fungéo automatica de
retragdo de curso
Retorna para a posigéo inicial com pulso da fase Z com referéncia ao a extremidade frontal da aproximagéao
Referéncia de extremidade ao sensor de DOG. Direcéao selecionavel de retorno a posicéo inicial, distancia configuravel de deslocamento
frontal a posigao inicial, enderego configuravel de posigao inicial, retragdo automatica para a posigdo de DOG
inicial, fungdo automatica de retragéo de curso

Tipo de Sinal de repouso

Referéncia de Fase Z sem

P Direcao selecionavel de retorno a posi¢ao inicial, distancia configuravel de deslocamento a posicao inicial, enderego

configuravel de posi¢ao inicial

Posicionamento automatico para a fungao de
posicao inicial

Posicionamento automatico de alta velocidade para a posigéo inicial

Compensagéo de folga, prevengdo de deslocamento excessivo com interruptores de limite externo (LSP /
LSN), funcao de instrucao, funcao de exibigdo de alimentagéo de rolete, software de limite de curso, detecgao
Outras fungdes de marca (atual posi¢ao de fechamento / posicionamento de interrupgdo / compensagéao do sensor de marca
de entrada), fungéo de came simples, fungéo seguidor de encoder, entrada de pulso de comando através da

funcao, a fungdo de override analégico

Notas: 1. STM é a proporgéo para o valor definido de dados de posicéo. STM pode ser alterado com [Pr. PT03].
2. Compativel com o protocolo de uso geral do servo Mitsubishi (Comunicagao RS-422/RS-485) e protocolo MODBUS® RTU (comunicacdo RS-485).



MR-JE-A Funcao de Posicionamento: Método de Tabela de Posicionamento

Método de Comando de valor absoluto: desloca-se para um enderego especifico (valor absoluto) com relagéo a

posigao inicial

ltem Faixa de Ajuste Descri¢ao
o 1 a 31 (quando comunicagéo é
N° da tabela de especificada) Especifique uma tabela de posicionamento em que a posigao de destino, velocidade do servomotor,
Posici t Specitic constantes de tempo de aceleragao/desaceleracdo, tempo de espera e subfungdes serao definidos.
osiclonamento 1 a 15 (quando DI é utilizado)
Defina uma distancia de percurso.
. . - x10S™ pym
Posm;ao de 999999 a 999999 [ H ] (1) Quando utilizar como método de comando de valor absoluto defina um enderego de destino (valor

Destino (Nota1.2)

(dados de posicao)

-99.9999 a 99.9999 [x105™ pol.]
-360.000 a 360.000 [graus]
-999999 a 999999 [pulso]

absoluto).
(2) Quando utilizar como método de comando de valor incremental

Defina uma distancia de percurso. O comando de rotagdo reversa ¢ aplicado com um sinal de menos

Velocidade do Servomotor

0 a velocidade permitida [r/min]

Defina uma velocidade de comando para o servomotor em posicionamento

Constante de Tempo de

Aceleragao

0 a 20000 [ms]

Defina um intervalo de tempo para que o servomotor alcance a velocidade nominal.

Constante de Tempo de

Aceleragéo

0 a 20000 [ms]

Defina um intervalo de tempo para que o servomotor desacelere da velocidade nominal até a parada.

Tempo de espera

0 a 20000 [ms]

Defina o tempo de espera.
Quando o tempo de espera é definido, 0 comando de posicéo para a proxima tabela de posicionamento sera

definido para a o tempo de espera.

iniciado ap6s o comando de posi¢éo para o ponto selecionado ser concluido e o tempo de espera definido for
ultrapassada.

Apermanéncia é desabilitada quando 0 ou 2 for definido para a subfuncéo.
A operagao de variagao de velocidade quando 1, 3, 8, 9, 10 ou 11 for definido para a fungéo auxiliar e quando 0 for

Subfungéo

0ag3,e8all

inicio.

partida.

Defina a subfungéo.
(1) Quando utilizar como método de valor absoluto
0: Executa a operagao automatica para a tabela de posicionamento selecionada.

1: Executa a operagéo automatica sem parada para o proxima tabela de posicionamento
8: Executa a operacdo automatica continua sem parada para a tabela de posicionamento selecionada no

9: Executa a operagao automética continua sem parada para a tabela de posicionamento n°1
(2) Quando utilizar como método de comando de valor incremental
2: Executa a operagao automética para a tabela de posicionamento selecionada.

3: Executa a operagao automatica sem parada para o proxima tabela de posicionamento
10: Executa a operagdo automatica continua sem parada para a tabela de posicionamento selecionada na

11: Executa a operagao automatica continua sem parada para a tabela de posicionamento n°1

Cédigo M

0a99

Define um cédigo a ser emitido quando o posicionamento é concluido.

Notas: 1. Altera a unidade para pm/polegadas/graus/pulsos com [Pr. PTO1].
2.STM é a proporgao para o valor definido de dados de posi¢ao. STM pode ser alterado com [Pr. PT03].

Exemplo de ajuste da tabela de posicionamento

Posicao de . Constante Constante
N da tabela de | destino (dados | Velocidade do | -,/ Tempode | de Tempo de TE[ED EE
. de posicao) Servomotor - - espera Subfungao Codigo M
Posicionamento . Aceleragao Desaceleragao
[ 10S™ pm] [r/min] [ms] [ms] [ms]
(Nota 1)
1 1000 2000 200 200 0 % 1
2 2000 1600 100 100 0 0 2
31 3000 3000 100 100 0 2 99

¢ A operacdo da proxima tabela de posicionamento é definida com a subfuncéo.

* Quando a subfuncéo é definida como 0:
O sinal de inicio é requerido para cada tabela de
posicionamento.

slocidade

Posicionamento n° 1

Tabela de

Tabela de
Posicionamento n° 2

: : : Tempo
Enderego da Posi¢éo 0 10;00 10;00 20;00
¥ 1
Sinal de Infcic H
Cédigo M : Y Dados Codigo M N° 1 > M code data N° 2

* Quando a subfuncao é definida como 1:
Operacéo automatica continua é executada com base

na tabela de posicionamento

Velocidade

Tabela de

Posicionamenton®1 *, Posicionamento n° 2

Tabela de

Enderego da Posi¢do 0

Sinal de Inicie—

10

00

Tempo

2000

Codigo M

>< Dados Codigo M N° 1

Notas: 1. STM é a proporgéao para o valor definido de dados de posi¢cao. STM pode ser alterado com [Pr. PT03].
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Servoamplificadores:

Método de comando de valor incremental: desloca-se da posigao atual de acordo com os dados definidos de

MR-JE-A Funcéo de Posicionamento: Método de Tabela de Posicionamento

posi¢cao
ltem Faixa de defini¢do: Descrigao
Nida tabsla/d 1 a 31 (quando comunicagao é Especifique uma tabela de posicionamento em que a posicao de destino, velocidade
a tabela de - = =
e me—— especificada) o do servo_motor, i:onstaln‘tes de tempo de aceleragao/desaceleragao, tempo de espera, e
1 a 15 (quando DI é utilizado) subfungoes serao definidos.

02999999 [ 105™ um]
Posicao de Destino™tat.2 10 a 99.9999 [ 105™ polegadas]
(dados de posicionamento) |0 a 999.999 [graus]

Defina uma distancia de percurso.
Operagao se inicia com ST1 (Inicio da rotagédo de avango) ou ST2 (Inicio da Rotagao

0 a 999999 [pulso] Reversa).
Velocidade do Servomotor 0 a velocidade permitida [r/min] Defina uma velocidade de comando para o servomotor em posicionamento
Constantfe de Tempo de 0 a 20000 [ms] Defina um periodo para que o servomotor alcance a velocidade nominal.
Aceleragao
Constante de Tempo de 0. 20000 [ms] Defina um intervalo de tempo para que o servomotor desacelere até a da velocidade nominal
Desaceleragao até a parada.

Defina o tempo de espera.

Quando a o tempo de espera é definido, o comando de posi¢do para a préxima tabela

de posicionamento ser4 iniciado apés o comando de posigéo para o ponto selecionado
Tempo de espera 0 a 20000 [ms] ser concluido e a tempo de espera definido ter sido ultrapassado. O tempo de espera é
definido quando 0 for definido para a subfuncéo. A operagédo de variagéo de velocidade é
habilitada quando 1, 8 ou 9 for definido para a subfungéo e quando 0 for definido para o
tempo de espera.

Defina a subfungédo

0: Executa a operagédo automatica para a tabela de posicionamento selecionada.

1: Executa a operagdo automatica sem parada para o proxima tabela de posicionamento
Subfungédo 0,1,8,e9 8: Executa a operagdo automatica continua sem parada para a tabela de posicionamento
selecionada na partida.

9: Executa a operagéo automatica continua sem parada para a tabela de posicionamento
n°1

Codigo M 0a99 Define um cédigo a ser emitido quando o posicionamento for concluido.

Notas: 1. Altera a unidade para pm/polegadas/graus/pulsos com [Pr. PT01].
2.STM é a proporcéo para o valor definido de dados de posi¢do. STM pode ser alterado com [Pr. PT03].

Exemplo de ajuste da tabela de posicionamento

Posicao
N° da tabela de de destino Velocidade do Constante dec?l'gitlagtze Tempo de
N (dados de Servomotor | de Tempo de Desacelgra o Espera Subfungao Cédigo M
posicionamento) [r/min] Aceleragéo [ms] ¢ [ms]
[ 105™ pm] [ms]
(Nota 1)
1 1000 2000 200 200 0 % 1
2 1000 1600 100 100 0 0 2
31 3000 3000 100 100 0 0 99
¢ A operacao da proxima tabela de posicionamento é definida com a subfuncéo.
* Quando a subfuncao é definida como 0: ¢ Quando a subfuncao é definida como 1:
O sinal de inicio é requerido para cada tabela de Operagéao automatica continua é executada com base
posicionamento. na tabela de posicionamento.
Velocidade Velocidade
_ Tabelade ’ _ Tabelade ~ _ Tabelade . _Tabelade
Posicionamento n° 1 Posicionamento n° 2 Posicionamenton®1 %, Posicionamenton®2
: : Tempo Tempc
Enderego da Posi¢do ‘ 1OP0 10;()0 ZOPO Endereco da Posicdo 0 1600 20100
Sinal de Infcio— 1 1 1 Sinal de Iniclaf‘_‘ ;
CodigoM w Dados Codigo M N° 1 w Dados Codigo M N° 2 Cédigo M >< Dados C6digo M N° 1

Notas: 1. STM é a proporgéo para o valor definido de dados de posicdo. STM pode ser alterado com [Pr. PT03].



Servoampli [cador

MR-JE-A
Conexao do Servomotor
A conexdo varia de acordo com cada servomotor
Conexdo da fonte de energia Fonte de Alimentacéo Consulte "Exemplo de Conex&o de Servomotor" na pag.
< . . L1 U 1-16 deste catélogo.
A conexado varia de acordo com a tenséo de
alimentacéo. L2 v
Consulte "Exemplo de Conex&o de Fonte de L3 W Cabo Elétrico
Alimentag&o" na pag. 1-16 deste catalogo. ©)
©)
CN2
ﬁﬁ
: Cabo do encoder A
]
(Nota 4)
24VCC Fonte de Servomotor
(Nota 2) CN1 (Nota 1) CN1 Energia para interface
Parada Forgada {0&% EM2 42 He=—y 46 | DOCOM I i
Servo ligado SON 15 ooy 47 | DOCOM
Seleg&o do modo operacional 1 MDO 10 = W48 | ALM & Mau funcionamento
Inicio da Rotacéo de Avanco ST1 43 =1 ’frf 23| zZP ¢ 3 * Retorno a Posicéo Inicial
Inicio da Rotacéo Reversa ST2 44 5= bﬁf 24 | INP t B ’ Posicionamento pronto
Aproximacdo ao sensor de DOG DOG 35 = %H* 49 | RD I
Selegéo de Tabela de Pontos n° 1 DIO 19 =1 L (—,‘B
Selegdo de Tabela de Pontos n° 2 DI1 41 = 10m ou menos
(Nota 4) NN
Fonte de alimentagio de 8 |LZ :ﬁﬁ‘:: Encoder de Pulso de fase Z
parainterface 9 |LZR | i 1 i (saida diferencial em linha)
1 DICOM 20 4|LA :j:: Encoder de Pulso de fase A
DICOM 21 5 | LAR R (saida diferencial em linha)
OPC 12 6[LB P Pulso de fase B
7 [LBR I (saida diferencial em linha)
10'm oumenos 3|LG ———+;—+t——= Controle Comum
' 33 | OP i Pulso de fase Z
P 34 (LG M : (Coletor aberto)
Ultrapassagem analdgica W VC 2 Placa| SD _/‘.L <L Controle Comum
+10V/0% a200% e 116 28 ‘
e < R
I 2m ou menos
Limite de torque ana_léglco e ‘ r TIA 27 10m ou menos
+10V/torque méximo \—%ﬁ— SD Placa Tt P Saida do monitor analégico
EERNING 26 | MO1 o T I Tensdo de saida: +10V
2m ou menos ‘ 30| LG ) 4 ) > Corrente Maxima de Saida 1 mA
T T
=4 ? 29 | MO2 : i { : i > I Tensdo de Saida +10V
" il Corrente Maxima de Saida 1 mA
Placa| SD AN
Computador ‘
[ >
2m ou menos
)
| 2
S
Cabo USB
De [fir software MR-J3USBCBL3M
MR Con [glirator2 (Nota3)

(SW1DNC-MRC2-E)

MR-JE-A Exemplo de Diagrama de Fiacdo Padrao: Método de Tabela de Posicionamento

Notas: 1. Conexao NPN. Também é possivel a conexao PNP. Entretanto, quando dispositivos instalados s&o atribuidos ao pino CN1-10 e CN1-35, certifique-se de utilizar a fiagao

NPN. O uso da fiagdo PNP néo é possivel neste caso. No modo de posicionamento, os dispositivos instalados séo atribuidos na configuragao inicial. Consulte p "MR-
JE-_A Manual de Instrugbes do Servoamplificador" para detalhes.

compartilhar de uma mesma fonte.

2. Crie um circuito para desligar EM2 (Parada forgada 2) quando a energia é desligada para evitar a reinicializagéao inesperada do servoamplificador.
3. Interface USB, Interface RS-422, e interface RS-485 sdo mutuamente exclusivas. Nao as utilize ao mesmo tempo.
4. Para conveniéncia de ilustragéo, o diagrama mostra fontes de 24VCC separadas para sinais de entrada e saida. Entretanto, os sinais de entrada e saida podem

Certifique-se de ler atentamente o Manual de Instrugdes para uso e fiagao real. Utilize este equipamento apds obter
completo conhecimento do mesmo, suas informacdes de seguranga e instrugoes.
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Servoamplificadores:

MR-JE-A Funcéo de Posicionamento: Método do Programa

A operagéo de posicionamento é executada pela selegdo de programas com sinais de comando. Os programas incluindo dados de
posicéo, velocidade do servomotor, constantes de tempo de aceleracéo/desaceleragéo e outros precisam ser criados previamente.
O método de programa possibilita operagdes de posicionamento mais complexas que o método de tabela de pontos. Para criar

programas, € necessario o MR Configurator 2.

Item

Descricéao

Método de Comando

Interface de comando

Entrada: 7 pontos excluindo EM2 (Parada for¢ada 2), saida: 3 pontos excluindo ALM (Mau funcionamento),
Comunicagdo RS-422 /RS-485 (Nota2)

Especificagao de Operacéao

Linguagem do Programa (programa com MR Configurator2)
Capacidade do Programa: 480 etapas
Pontos de Programa: 16

Método de comando

Defina com a linguagem do programa
Faixa de definigdo de alimentagao: -999999 a 999999 [x10S™ um],

Entrada de |de valor absoluto -99.9999 a 99.9999 [ 105™ polegadas], -999999 a 999999 [pulso],
comando Faixa de definigdo de angulo de rotag&o: -360.000 a 360.000 [graus]
de posicao Defina com a linguagem do programa

(Bl Método de comando

de valor incremental

Faixa de definicao de alimentag&do: -999999 a 999999 [*10STM pm],
-99.9999 a 99.9999 [ 10STM polegadas], -999999 a 999999 [pulso],
Faixa de definicdo de angulo de rotagao: -999.999 a 999.999 [graus]

Entrada de comando de
velocidade

Defina a velocidade do servomotor, constantes de tempo de aceleragao/desaceleragédo, constantes de tempo de
aceleragao/desaceleragéo do padrao S com linguagem de programa. As constantes de tempo de aceleragao/
desaceleragao do padrao S sao configuraveis também com [Pr. PC03]

Sistema

Método de comando de valor absoluto/Método de comando de valor incremental

Ultrapassagem analégica

0VCC a 10VCC/0% a 200%

Limite de Torque

Definido pelos parametros ou entrada externa analdgica (OVCC a +10VCC/torque maximo)

Modo Automatico

de operagao

de operagio Programa Depende da configuragao da linguagem do programa
e 6B EEHEsE A operagao de aumento é executada com DI ou fungéo de comunicagéo serial Nota2)
Modo Manual perag de acordo com o comando de velocidade definido por parametros.

Operagéo de geragédo de pulso
manual

Alimentagéo manual é executada com um gerador de pulso manual. Multiplicagdo de comando de pulso: selecione
de x1, x10 e x100 com um parametro.

Modo de

0peragao | Modo de
Retorno a
Posigao
Inicial

Tipo de Alarme

Retorna para a posigéo inicial na fase Z apds passar pelo sinal de aproximagao ao sensor de DOG Diregao selecionavel
de retorno a posicéo inicial, distancia configuravel de deslocamento a posi¢ao inicial, endereco configurével de posigao
inicial, alarme de retracdo automatica para a posicao inicial, fungdo automatica de retragéo de curso

Tipo de Contagem

Retorna para a posicéo inicial na contagem de pulso do encoder apds tocar a aproximagdo ao sensor de DOG Diregao
selecionavel de retorno a posicao inicial, distancia configuravel de deslocamento a posicéo inicial, enderego configuravel
de posigdo inicial, alarme de retragdo automatica para a posigao inicial, fungdo automatica de retragéo de curso

Tipo de Configuragédo de dados

Retorna para a posicéao inicial sem sinal de alarme
Qualquer posigéo configuravel como posi¢éo inicial, utilizando a operacdo manual etc.
Endereco configuravel de posigéo inicial

Tipo de batente

Retorna para a posigao inicial ap6s bater no fim do curso.
Direcao selecionavel de retorno a posigao inicial, Enderego configuravel de posigéo inicial

€OMo posi¢ao inicial)

Define uma posigéo inicial onde o sinal SON (servo) é acionado.
Enderego configuravel de posicao inicial

Referéncia de sinal alarme
traseiro

Retorna para a posigao inicial com referéncia a extremidade traseira da aproximagéo ao sensor de DOG Diregéo
selecionavel de retorno a posicao inicial, distancia configuravel de deslocamento a posicéo inicial, enderego configuravel
de posicao inicial, alarme de retragdo automatica para a posicao inicial, fungdo automatica de retragéo de curso

Referéncia de tipo contagem de
extremidade frontal

Retorna para a posicéo inicial com referéncia a extremidade traseira da aproximagéao ao sensor de DOG Diregao
selecionavel de retorno a posicao inicial, distancia configuravel de deslocamento a posicéo inicial, enderego configuravel
de posicao inicial, alarme de retracdo automatica para a posicao inicial, fungdo automatica de retragao

Tipo de Sinal de repouso

Retorna para a posigéo inicial com pulso da fase Z com referéncia ao a extremidade frontal da aproximag&o ao sensor de

Referéncia de sinal alarme
adjacente da fase Z

Referéncia de extremidade frontal

Retorna para a posicéo inicial da extremidade frontal do sinal de alarme com referéncia a extremidade frontal do
alarme de proximidade. Diregdo selecionavel de retorno a posicao inicial, distancia configuravel de deslocamento a
posicao inicial, enderego configuravel de posigao inicial, alarme de retragao automatica para a posigéo inicial, fungdo
automatica de retragdo de curso

Referéncia de Fase Z sem alarme

inicial

Posicionamento automatico para a fungéo de posigéo

Posicionamento automatico de alta velocidade para a posicéao inicial

Outras fungdes

Compensagéo de folga, prevencao de deslocamento excessivo com interruptores de limite externo (LSP /
LSN), fungéo de instrucado, funcéo de exibi¢do de alimentagao de rolo, software de limite de curso, detecgéao de
marcagao (atual posicdo de fechamento / posicionamento de interrupgéo / sensor de marcagéo de compensagao
de entrada), fungédo de came simples, fungao seguidor de encoder, entrada de pulso de comando através da
fungéo, a fungdo de ultrapassagem analégica

Notas: 1. STM é a proporgéao para o valor definido de dados de posicao. STM pode ser alterado com [Pr. PT03].
2. Compativel com o protocolo de uso geral do servo Mitsubishi (Comunicacéo RS-422/RS-485) e protocolo MODBUS® RTU (comunicagdo RS-485).
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MR-JE-A Funcéo de Posicionamento: Método do Programa

Lista de Comandos

MELSERVO-JE

Comando Nome Faixa de definicao Descrigao
SPN(valor de Velocidade do 0 a velocidade permitida [r/min] Defina uma velocidade de comando para posicionamento. Nao defina um
configuragao) (Nota2) Servomotor [r/min] valor que exceda a velocidade instantanea permitida do servomotor.
STA(valor de Defina a Constante de Tempo de Aceleragéo O valor de configuragao é um
) _ Constante de Tempo de . f . s .
configuragédo) Aceleracio 0 a 20000 [ms] periodo de tempo em que o servomotor atinge a velocidade nominal a partir de
(Nota 2) ¢ uma parada.
STB(valor de Constante de Tempo de 0 a 20000 [ms] Defina a Constante de Tempo de Aceleragéo O valor de configuragdo é um
configuragdo) (Neta2) Desaceleragéo periodo de tempo em que o servomotor para a partir da velocidade nominal.
STC(valor de Defina o tempo de aceleragdo e desaceleracao. O valor de configuragéo é
) ~ Constante de Tempo de . ) ) AR
configuragdo) ~ _ |0 a20000 [ms] um periodo de tempo em que o servomotor atinge a velocidade nominal a
aceleragao/desaceleragéao - Lo s . . .
(Nota 2) partir de uma parada e para a partir da velocidade nominal.
STD(valor de
Padrao- Te
configuragdo) adrao S_ de Tempo de _ |0a 1000 [ms] Defina o Padréo-S de Tempo de aceleragao/desaceleragdo
- aceleragao/desaceleragdo
MOV(valor d
confi (\(Jérlaorélo? Comando de valor de -999999 a 999999 [x10°T" um] Se desloca de acordo com o valor definido como absoluto
(Nmu% ¢ deslocamento absoluto  |-99.9999 a 99.9999 [ 105™ ’
polegadas]
MOVA(val |
cocr:fi Lf\r/: c;roc)ie g:srroir;dn:ei?ovz:;o?jto -360.000 a 360.000 [graus] Se desloca continuamente de acordo com o valor definido como absoluto.
Al . -999999 a 999999 [pulso] Certifique-se de gravar este comando apés movimento [MOV].
(ERGE) continuo
MOVI(val
co?fi (L:I;oz;:)e Comando de valor de "999999 a 999999 [x10°™ m] Se desloca de acordo com o valor definido como incremental
oo incremental -99.9999 2 99.9999 [ 105™ '
polegadas]
Comando d lor d
MOVIA(valor de omando de vaor de -999.999 a 999.999 [graus] Se desloca continuamente de acordo com o valor definido como

configuragdo) (Neta4.9)

deslocamento incremental
continuo

-999999 a 999999 [pulso]

incremental. Certifique-se de gravar este comando ap6s movimento [MOVI].

SYNC(valor de Aguardando por um sinal 1a3 Para no préximo passo até PI1 (Entrada de Programa 1) a PI3 (Entrada de
configuragao) (Neta 1) externo para ser acionado Programa 3), acionado ap6s emisséo de SOUT (SYNC Saida sincrona).
OUTON(valor d

) (va_ or e Sinal externoem saida |1a3 Aciona OUT1 (Saida de Programa 1) a OUT3 (Saida de Programa 3)
configuragdo) (Neta 1)
OUTOF(valor de Sinal externo em saida 1a3 Desliga OUT1 (Saida de Programa 1) a OUT3 (Saida de Programa 3)

configuragao) Neta 1)

ligados pelo comando [OUTON]

TRIP(valor de
configuragdo) (Neta 1. 4.9)

Especificagéo de valor de
ponto de deslocamento
absoluto

-999999 a 999999 [x10S™ pm]
-99.9999 a 99.9999 [x10S™
polegadas]

-360.000 a 360.000 [graus]
-999999 a 999999 [pulso]

Execute a proxima etapa ap6s os comandos [MOV] ou [MOVA] serem
iniciados e entao o servomotor se desloca a este montante definido no
comando [TRIPI] Certifique-se de gravar este comando apdés [MOV] ou
[MOVA]

TRIPI(valor de
COnfigUragéo)(Nma 1,4, 5)

Especificacao de valor de
ponto de deslocamento
incremental

-999999 a 999999 [x105™ pm]
-99.9999 2 99.9999 [ 10S™
polegadas]

Execute a proxima etapa ap6s os comandos [MOV] ou [MOVA] serem
iniciados e entdo o servomotor se desloca a este montante definido no
comando [TRIP] Certifique-se de gravar este comando ap6s [MOV] ou
[MOVA]

ITP(valor de - -999.999 a 999.999 [graus] Interrompe a operag&o apds o servomotor se deslocar ao montante definido na
X _ Interrupgéo de L . . i " i
configuragédo) . -999999 a 999999 [pulso] emissao do sinal de interrupg&o. Certifique-se de gravar este comando apés
posicionamento )
(Nota1,3,4,5) movimento [SYNC].
COUNT(valor de Execute a proxima etapa quanto o valor do contador de pulsos exceder o valor
! - Contagem Externa de -
configuragdo) Pulso -999999 a 999999 [pulso] de contagem definido com o comando [COUNT] [COUNT (0)] restaura a zero o
g contador de pulso.
FOR(val R FOR (val i a
O '(va or~de Comando de repeticao de |0, e 1 a 10000 epete as etapa:s entre os comandos.[ OR (valor delc?n |guraglzao)] e
configuragédo) otapa [ntimero de vezes] [NEXT] para o nimero de vezes configuradas. Repeticdo sem fim com [FOR
NEXT P (0) NEXT].
LPOS (ot 1 Congelamento de ) Congela a posicao atual com a subida do sinal LPS. Os dados de congelamento de
Posigdo Atual posic&o atual podem ser lidos com o comando de comunicag&o.
TIM(valor de configuragao) |Tempo de espera 1a20000 [ms] Aguarda pela préxima etapa até que o tempo definido passe.
ZRT Retorno a Posigao - Executa o retorno manual para a posigéo inicial.
Define o nimero de execugdo de programa, gravando o comando [TIMES
TIMES(valor de Comando de Contagem |0, e 1 a 10000 (valor de configuragdo)] na primeira linha do programa. A configuragédo nao é

necessaria para uma Unica execugao. Repeticao sem fim com [TIMES (0)].

configuragdo de Programa nimero de vezes o
JIEEES) 9 ! | Interrompe a execugédo do programa Certifique-se de gravar este comando
na linha final.
Interrompe a execugéao do programa Certifique-se de gravar este comando
PARADA Parada do Programa -

na linha final.

Notas: 1. Os comandos [SYNC], [OUTON], [OUTOF], [TRIP], [TRIPI], [ITP], [COUNT], e [LPOS] s&o vélidos no momento de sua emisséo.
2.0 comando [SPN] é vélido enquanto os comandos [MOV], [MOVA], [MOVI], ou [MOVIA] estao em execugéo. Os comandos [STA], [STB], [STC], e [STD] séo validos enquanto os

comandos [MOV] ou

[MOVI] estao em execugéo.

3. O comando [ITP] ser4 adiantado para a proxima etapa quando a distancia restante for igual ou menor que o valor definido, quando o servomotor ndo estiver funcionando, ou

quando estiver em desaceleragao.
4. Altera a unidade para pm/polegadas/graus/pulsos com [Pr. PTO1].
5.STM ¢ a proporgéo para o valor definido de dados de posicao. STM pode ser alterado com [Pr. PT03].
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Servoamplificadores:

MR-JE-A Funcéo de Posicionamento: Método do Programa

Lista de Comandos

Comando Nome Faixa de definicdo Descrigao
- Limita o torque gerado pela operagcao do servomotor em sentido anti-horario e
Limite de torque . . . . =
TLP(valor de ~ regenerando em sentido horario, quando o torque méaximo for 100%. A configuragao
h < de rotagdo de 0,e1a1000 [0,1%] ) . . o . -
configuragéo continua valida até que o programa seja interrompido. [TLP (0)] possibilita a
avango . -
configuragao de [Pr. PA11].
Limi Limita o torque gerado pela operagéo do servomotor em sentido horario e
imite de torque . ) P Y
TLN(valor de ~ regenerando em sentido anti-horario, quando o torque maximo for 100%. A
) < de rotacéo 0,e1a1000 [0,1%] ) = . - . o .
configuracéo) configuragéo continua valida até que o programa seja interrompido. [TLN (0)]
reversa - . =
possibilita a configuragao de [Pr. PA12].
TaL{valor de Limita o torque gerado pela operagao do servomotor quando o torque maximo for de
configuragao) Limite de Torque|0, e 1 a 1000 [0,1%)] 100% A configuragdo continua valida até que o programa seja interrompido. [TLQ
gureg (0)] possibilita a configuragéo de [Pr. PA11] e [Pr. PA12].

Exemplo de programa n®1

O exemplo seguinte € uma amostra da execugao de dois tipos de operagdes com a mesma velocidade e constante de tempo de
aceleragdo/desaceleragéo do servomotor, porém com diferentes comandos de deslocamento.

Etapa Programa (Neta 1) Descricao
(1) SPN(3000) Velocidade do Servomotor 3000 [r/min]
(2) STA(200) Constante de Tempo de Aceleragdo 200 [ms]
(3) STB(300) Constante de Tempo de Desaceleragéo 300 [ms]
Comando de valor de deslocamento absoluto 1000
(4) MOV(1000) (105 ]
(5) TIM(100) Tempo de espera: 100 [ms]
Comando de valor de deslocamento absoluto 2500
(6) MOV(2500) (<105 ]
(7) STOP Parada do Programa
(3) Constante de
(2) Constante de Tempo de (2) Constante de (3) Constante de
Tempo de Aceleragio Tempo de Tempo de
Aceleracédo [ms] [300 ms] Aceleracéo [200 ms] Aceleracao [300 ms]
Velocidade
do
Servomotor (1) Velocidade (1) Velocidade
(3000 [r/min]) (3000 [r/min])
: : !(5) Tempo de espera :
Endereco daPosicio 0 1000 1000 (100 [ms]) 2500
(4) Comando de valor de (6) Comando de valor de
o deslocamento absoluto deslocamento absoluto
Exemplo de programa n*2 (1000 x 105™ [um]) (2500 x 105™ [umi)

O seguinte é um exemplo de repeticdo das etapas entre os comandos [FOR (valor de configuragéo)] e [NEXT] para o nimero de vezes
configuradas.

Etapa Programa (Neta 1) Descrigao
(1) SPN(3000) Velocidade do Servomotor: 3000 [r/min]
(2) STC(20) Constante de Tempo de aceleragéo/desaceleragéo : 20 [ms]
(3) MOV(1000) Comando de valor de deslocamento absoluto: 1000 [x10s™ pm]
(4) TIM(100) Tempo de espera: 100 [ms]
(5) FOR(3) Iniciando o comando de etapa de repeti¢ao: 3 [nimero de vezes]
(6) MOVI(100) Comando de valor de deslocamento incremental: 100 [x10%™ pm]
(7) TIM(100) Tempo de espera: 100 [ms]
(8) NEXT Finalizando o comando de etapa de repetigao
(9) STOP Parada do Programa
(2) Constante de (2) Constante de
Tempo de Tempo de
Aceleragdo [20 ms] Aceleracao [20 ms]
Velocidade
di
Sgrvomotor (1) Velocidade
(3000 [r/min])
%(4) Tempo de W/ (7) Tempo de espera (100 [ms])
- : (100 [ms]) !
Enderego da Posicao 0 1000 1100 1200 1300
(6) Comando de valor de deslocamento absoluto (100 x 105™ [um])
(3) Comando de valor de -_
deslocamento absoluto Etapas (6) e (7) sdo repetidas para o nimero de vezes especi [cddos pela etapa (5).

(1000 x 10™ [um])

Notas: 1. Os valores nos comandos [SPN], [STA], [STB], e [STC] permanecem validos até que sejam reinicializados. Os valores nédo seréo inicializados junto com o programa. As
configuragdes também sao validas em outros programas.
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Conexao da fonte de energia

Fonte de Alimentagéo

A conexao varia de acordo com a tenséo de

alimentacéo.

Consulte "Exemplo de Conex&o de Fonte de

Alimentagao" na pag. 1-16 deste catalogo.

(Nota 2)

Parada Forcada ZFoLte d/_gu Energia T

Servo ligado

Selecéo do modo operacional 1

Inicio da Rotacéo de Avanco

Inicio da Rotacéo Reversa

Proximidade de DOG

Selecédo de Programa n°1

Selecéo de Programa n°2

(Nota 4)
Fonte de alimentacéo
de ‘24V para interface

l

10m ou menos

Ultrapassagem analdgica
+10V/0% a 200%

Limite de torque anal6gico
+10V/torque maximo

Computador

De [nir software
MR Con [guirator2
(SW1DNC-MRC2-E)

MR-JE-A Exemplo de Diagrama de Fiacdo Padrao: Métodos do Programa

Servoampli [cador

Cabo USB
MR-J3USBCBL3M
(Nota 3)

MR-JE-A
Conexdo do Servomotor
A conexdo varia de acordo com cada servomotor.
Consulte "Exemplo de Conex&o de Servomotor" na pag.
L1 U 1-16 deste catélogo.
L2 \
L3 W Cabo Elétrico
©)
©)
CN2
ﬁﬁ
: Cabo do encoder A
(Nota 4)
24VDC Fonte de Servomotor
CN1 (Nota 1) CN1 Energia para interface
EM2 42 e 46 | DOCOM I i
SON 15 =1 47 | DOCOM
Lo | = .
MDO 10 N 48 | ALM * % ? Mau func‘lona‘m~ento‘ ‘
ST1 43 =1 ’ftr 23| zP 14 * Retorno a Posicéo Inicial
ST2 44 5= ’ﬁ— 24 | INP B Posicionamento pronto
5 ;BO—]
DOG =t 5o 49RO -
DIO 19 e=— | Lh |
DIL 41|t 10m ou menos
8 |Lz :ﬁﬁ:: Encoder de Pulso de fase Z
9 | LZR o (saida diferencial em linha)
| |
DICOM 20 4[LA :lj:: Encoder de Pulso de fase A
DICOM 21 5 | LAR R (saida diferencial em linha)
OPC 12 6[LB P Pulso de fase B
7 |LBR I (saida diferencial em linha)
3|LG ———+;—t——= Controle Comum
' 33 | OP i Encoder de Pulso de fase Z
34 (LG ﬁ: (Coletor aberto)
VC 2 ﬁ» Placa| SD _/‘.L <L Controle Comum
G 28 ‘
[
2m ou menos
TLA 27 10m ou menos
SD Placa| | 0o |

i

MO1 % =
LG ‘ ‘ 1

!
29| mMO2
|
I

) T

[ >
2m ou menos

Saida do monitor analégico
Tens&o de saida: 10V
Corrente Maxima de Saida 1mA

> I Tens&o de saida: +10V
Corrente Maxima de Saida 1mA

Notas: 1. Conexdo NPN. Também é possivel a conexdo PNP. Entretanto, quando dispositivos instalados sdo atribuidos ao pino CN1-10 e CN1-35, certifique-se de utilizar a fiagao

do NPN. O uso da fiagdo PNP nao é possivel neste caso. No modo de posicionamento, os dispositivos instalados s&o atribuidos na configuragéo inicial. Consulte p "MR-

JE-_A Manual de Instrugbes do Servoamplificador" para detalhes.
2. Crie um circuito para desligar EM2 (Parada forgada 2) quando a energia é desligada para evitar a reinicializagéao inesperada do servoamplificador.

3. Interface USB, Interface RS-422, e interface RS-485 sdo mutuamente exclusivas. Nao as utilize ao mesmo tempo.

4. Para conveniéncia de ilustragéo, o diagrama mostra fontes de 24VCC separadas para sinais de entrada e saida. Entretanto, os sinais de entrada e saida podem

compartilhar de uma mesma fonte.

Certifique-se de ler atentamente o Manual de Instrugdes para uso e fiagao real. Utilize este equipamento apds obter

completo conhecimento do mesmo, suas informacdes de seguranga e instrugoes.
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Servoamplificadores:

Funcdo do Came Simples

Item Especificagbes
. Area de armazenamento para dados de
Capacidade EE 8 Kbytes (FLASH-ROM)
CoLAEE Area operacional para dados de came 8 Kbytes (RAM)
Numero de Registro Maximo de 8 (dependendo da resolugdo de came e do numero da coordenada)
Comentarios Maximo de 32 caracteres de um unico byte para cada dado de came.
Tipo de dados | Resolugéo de came (Nimero 256 (8), 512 (4), 1024 (2), 2048 (1)
de relagio de |maximo de registro)
curso P ao d -100.000% 100.000%
Dados do r’oporgao 0 curso 6 para o
Numero da coordenada
came Ti (Ndmero maximo de 2a1024
ipo de dados | (NU Exemplo: 128 (8), 256 (4), 512 (2), 1024 (1)
coordenados: |registro)
Dados coordenados Valor de entrada: 0 a 999999 Valor de Saida: -999999 a 999999
12 tipos (velocidade constante / constante de aceleragéo / 52 curva / hipotenusa
Curva de Came Unica / cicléide / trapezoidal distorcida / seno distorcida / constante de velocidade
distorcida / trapecléide / trapecléide reversa / hipotenusa dupla / hipotenusa dupla
reversa).
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Dimensodes MR-JE-A

(%)
@
* MR-JE-10A (Nota1) -
« MR-JE-20A (Noa 1) g
* MR-JE-40A (Nota1) 50 pon 50 o =
6 furo de montagem Disposicao do Terminal g
CNP1
©] T ™ @
CN3 D [
o 3 LRI B
CNL C{ T =1 »n
(,/Ziﬂgﬁj ‘ [P+ 3
8 o2 8 3/'/ Loy e e
/ :?j:WEZE Y| 8_
CNPL u o v o)
WA @ :
T =]
© = T PE
6 ;e;ismrregeni?g::;g:%;?ég_deChumbo) e Tamanho do Parafuso: M4 -g
6 MDDDDDDDD%DDDD Tamanho de parafusos de Montagem : M5 = %_
JIEEEE:: : 0
[=|=(sIs[= 5=
20 || [Unidade: mm] & -§
* MR-JE-70A (Noa D) g
« MR-JE-100A (Nota 1)
70 Aprox. 80 185 -
zGifum de montagem 2 Disposicéo do Terminal (z"-
Q0
CNPL
AT 2 d
,,ﬁ 2] S
e 5] 5
| P ¢
8 4 Lo c
& sl e : . o]
u v
UM o o .
. i ©
L)
PE O
2| ﬂgggggggggggggggg‘m Tamaniho do Parsuso: M 2
ﬂmmm Tamanho de parafusos de Montagem : M5
4& [Unidade: mm]
* MR-JE-200A (Nota?)
* MR-JE-300A (Nota2)
sturod 85 Aprox. 80 195
@6 furo de montagem
: ﬁ Exaustor Disposigao do Terminal
° 0 oL
ong 0 il
o D ™ (RO ]
]
© 3 = N-
2 CNL < & ]
o - 1]
a o]
o o (7]
TR =11 U e
; 1Y
= D, ] w
6 rZirooooooool A | Tamanho do Parafuso: M4
6 78 Dﬂ D D D D D D DDDO@@% Tamanho de parafusos de Montagem: M5
= )
00 qodoonnd L (lileS=>e
00|abdodnooo 00000[=H i .
6 [Unidade: mm]

Notas: 1. Conector CNP1 (de insergéo) é fornecido com o servoamplificador.
2. Conector CNP1 e CNP2 (de insergao) sdo fornecidos com o servoamplificador.
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Servoamplificadores:

ANOTACOES
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Designacao do Modelo ............

Combinagbes do Servomotor e
Servoamplificador ....................

Especificagbes
Linha HG-KN........cccciiiiiies
Linha HG-KN.......ccocoiiiiies

Dimensbes
Linha HG-KN ......coovveiveieeeeeeen.

Linha HG-KN.......cccccoiiiiienen.

Exemplo de Dimensionamento

\|
|
N

| [ ]
Servomotores



Servomotores

Designacao do Modelo
HG-KN13BJL

;

Simbolo Extremidade do eixo

Nenhum Padrao (Eixo Reto)
K Eixo Chavetado (com/sem chave) (Neta4)
D Eixo de corte D (Neta4)

Simbolo Selo contra 6leo
J Instalado (Neta5)
Nenhum Nenhum (Neta )

Simbolo | Freio Eletromagnético
Nenhum Nenhum
B Instalado (Neta 1)

Simbolo | Velocidade Nominal [r/min]

2 2000 (Nota2)

3 3000 (Nota 3)
Simbolo| Saida nominal [kW]

1 0,1

2 0,2

4 0,4

5 0,5

7 0,75

10 1,0

15 1,5

20 2,0

30 3,0
Simbolo Inércia/capacidade
HG-KN | Baixa Inércia, pequena capacidade

HG-SN Média Inércia, média capacidade

Notas: 1. Consulte as especificacdes de freios eletromagnéticos de cada linha de servomotores neste catélogo para conhecer os modelos disponiveis e especificagdes detalhadas.
2.2000 r/min apenas para a Linha HG-SN.
3. 3000 r/min apenas para a Linha HG-KN.
4. Consulte as especificagdes de extremidade de eixo de cada linha de servomotores neste catalogo para conhecer os modelos disponiveis e especificacbes detalhadas.
5. Um selo contra 6leo fica anexado como padrao para todos os servomotores.
6. Disponivel de HG-KN13 a HG-KN43.

Combinacdes do Servomotor e Servoamplificador

Servomotor Servoamplificador
HG-KN13(B)J MR-JE-10B/MR-JE-10A
Série HG-KN23(B)J MR-JE-20B/MR-JE-20A
HG-KN HG-KN43(B)J MR-JE-40B/MR-JE-40A
HG-KN73(B)J MR-JE-70B/MR-JE-70A
HG-SN52(B)J MR-JE-70B/MR-JE-70A
» HG-SN102(B)J MR-JE-100B/MR-JE-100A
ﬁg";N HG-SN152(B)J MR-JE-200B/MR-JE-200A
HG-SN202(B)J MR-JE-200B/MR-JE-200A
HG-SN302(B)J MR-JE-300B/MR-JE-300A
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Especificacdes Linha HG-KN (Baixa Inércia, pequena capacidade)

Modelo do servomotor

HG-KN

13(B)J

\ 23(B)J

43(B)J

73(B)J

Modelo de Servoamplificador Compativel

Consulte "Combinagdes de Servomotor e Servoamplificador" na pag. 2-1 deste catalogo.

Cfipamda@e fje fonte de [VA] 0.3 0.5 0.9 13
alimentagao ™

. Saida nominal [W] 100 200 400 750
Funcionamento Tor ~ominal
continuo p D il [Nem] 0,32 0,64 1.3 2,4
Torque maximo [Nem] 0,95 1,9 3,8 7,2
Velocidade Nominal [r/min] 3000
Velocidade maxima [r/min] 5000
Velocidade Instantanea permitida [r/min] 5750
Poténcia Padrao [kW/s] 12,9 18,0 43,2 44,5
Elétrica em Com frei
torque nominal |°;“ relo y [kW/s] 12,0 16,4 40,8 41,0
continuo eletromagnético
Corrente Nominal [A] 0,8 1,3 2,6 4,8
Corrente Maxima [A] 2,4 3,9 7,8 14
Frequéncia de frenagem regenerativa 2 "3 [vezes/min] (Nota 4) (Nota 5) 276 159

Padrao [ 10 kg'm?] 0,0783 0,225 0,375 1,28
Momento Com freio
de inércia J iy [ 10“kgm?] 0,0843 0,247 0,397 1,39
eletromagnético

Carga recomendada para proporgao de inércia 15 vezes ou menos
do motor (Neta )
Detector de Combinagao com MR-JE-B Absoluta/incremental 17-bit encoder (resolugao: 131072 pulsos/rev)
velocidade/posicao  |Combinagdo com MR-JE-A Incremental 17-bit encoder (resolugdo: 131072 pulsos/rev)
Selo contra 6leo Instalada Também disponivel sem selo contra dleo. \ Instalado

Classe de isolamento

130 (B)

Estrutura Completamente encapsulada, resfriamento natural (IP classificagao: IP65) Nta2)
Temperatura Ambiente Operagao: 0°C a 40°C (sem congelamento), armazenamento: -15°C a 70°C
| ' Umidade do ambiente Operagéao: 80%RH maximo (sem con:s:g:gi:()},é i;mazenamento: 90%RH maximo (sem
hrlsian = Ambiente Ambiente Interno (sem luz do sol direta); sem gases corrosivos, gases inflamaveis, névoa de 6leo ou p6
Altitude 1000m ou menos acima do nivel do mar

Resisténcia de Vibragao

X: 49 m/s?2Y: 49 m/s?

Classificagéo de Vibragao

V107

Conformidade com padrdes globais

Consulte a "Conformidade com Padrdes e Regulamentos Globais" na pag. 19 deste catalogo.

o i L [mm] 25 30 30 40
arga permitioa | g, gial IN] 88 245 245 392
para o eixo
Impulso [N] 59 98 98 147
Padrao [ka] 0,6 0,98 1,5 3,0
M .
assa Comfreio [ka] 0.8 14 19 4,0
eletromagnético

Notas: 1. Entre em contado com o escritério de vendas local se a carga recomendada para proporgéo de inércia do motor exceder o valor da tabela.
2. Aface através do eixo é excluida. Consulte o asterisco 8 de "Anotagdes para especificagdes de Servomotor" na pag. 2-6 deste catélogo para a secéo referente face

através do eixo.

3. Quando um torque desequilibrado é gerado, tal como o de levantamento vertical da maquina, mantenha-o abaixo de 70% do torque nominal do servomotor.

4. Quando o servomotor desacelerar até a parada a partir da velocidade nominal. a frequéncia regenerativa nao sera limitada. Quando o servomotor desacelerar até a
parada a partir da velocidade maxima, a frequéncia regenerativa nao seré limitada se a carga para a proporgao de inércia do motor for de 11 vezes ou menos.

5. Quando o servomotor desacelerar até a parada a partir da velocidade nominal, a frequéncia regenerativa nao sera limitada se a carga para a proporgao de inércia do
motor for de 9 vezes ou menos. Quando o servomotor desacelerar até a parada a partir da velocidade maxima, a frequéncia regenerativa néo seré limitada se a carga
para a proporgéo de inércia do motor for de 3 vezes ou menos.

Consulte "Anotagdes para especificagdes de Servomotor" na pag. 2-6 deste catalogo para os asteriscos de 1 a 7.
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Servomotores

Especificacdes da Linha HG-KN para Freio Eletromagnético Nota 1)

Modelo do Servomotor  HG-KN 138J \ 23BJ \ 43BJ 73BJ
Tipo Freio de seguranga tipo mola
Tensdo Nominal 24V DC 3%
Poténcia de consumo [W]a20-°C 6,3 7,9 7,9 10

Torque de fricgao e estatica do

) » [Nem] 0,32 1,3 1,3 2,4
freio eletromagnético
Operacéo permitida |Por frenagem  [J] 5,6 22 22 64
de frenagem Por hora [J] 56 220 220 640
o . Numero de
Vida util do frglo frenagens [Vezes] 20000 20000 20000 20000
eletromagnético et Operacio bor
2 peragao po 56 22 22 64

frenagem [J]

Notas: 1. O freio eletromagnético tem a fungéo de suporte. O mesmo nao deve ser utilizado para aplicagoes de desaceleragéo.
2. A diferenga do freio nao é ajustavel. A vida util do freio eletromagnético é definida como o periodo de tempo até que o ajuste seja necessario.

Linha HG-KN Caracteristicas do Torque

HG-KN13(B)J Nota1,2,3) HG-KN23(B)J (Nota 1, 2.3)
; ; ; 2,
1o R ~L O""'\""\ """ N
Curta duracdo N‘” Curta duracdo \*\§
0.75 - Faixa de Funcioramferte- 1.5 |-Faixa de Funcioraert
£ E
z E3
. $
g <3
o =}
= e 5 [ oo oo ~
L 1 1 [t S - 1 1
025 I"aixa de S~Soo 05 Faixa de \‘~~~__
Funcionamento continuo Funcionamento cgntinuo
| | 0 | |
1000 2000 3000 4000 5000 1000 2000 3000 4000 5000
Velocidade [r/min] Velocidade [r/min]
HG-KN43(B)J (Nota . 2.3) HG-KN73(B)J (Nota 1. 2.3)
40
Femmmm et A I ——
! N oS T ~o
Cu_rtaéiuragaq B Curta duragdo Sy
_. 30 rFaixa de Funcioramente- 6.0 I Faixa de Funcionanhento ~d
5 T
2 £ ||
© 20 = 40
4 | 2 |
o =
= 10’:---7---\----L~. IS P e el
| Faixa de S==<d | Faixade T~ Notas: 1. : Para Trifasica 200 V AC.
Funcionamento corjtinuo Funcionamento continuo 2. ====: Para monofasica 230 V AC.
| | 0 | | <
1000 2000 3000 4000 5000 1000 2000 3000 4000 5000 3. O torque sofre queda quando a tensdo
Velocidade [r/min] Velocidade [r/min] da fonte de alimentagéo esté abaixo do

valor especificado.

Especificacdes da Extremidade Especial de Eixo da Linha HG-KN

Motores com as seguintes especificagfes também estédo disponiveis.

Eixo de corte D Mota®): 100 W 2

21.5

20.5

$8h6
[Unidade: mm]
Eixo chavetado (com chave) N2 1.2: 200 W, 400 W, e 750 W R
Q
Dimensbes variaveis
Modelo J
T S R Q W | QK | QL u Y J—
Profundidade
ZSBK).'J\IKZ 3(BIK, 5 |14h6| 30 27 5 20 3 3 parafuso
M4: 15
Profundidade
HG-KN73(B)JK 6 |19h6| 40 37 6 25 5 3,5 parafuso
M4: 20 -I

[Unidade: mm]

Notas: 1. Os servomotores com extremidade de eixo especiais ndo sdo adequados para as aplicagdes de inicio/parada frequentes.
2.2 chaves circulares estao anexadas.
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Especificacdes Linha HG-SN (Média Inércia, média capacidade)

Modelo do Servomotor ~ HG-SN 52(B)J | 1028 | 152BJ | 2028 |  302(B)J
Modelo compativel de servoamplificador Consulte as "Combinagdes de Servomotor e Servoamplificador” na pag. 2-1 deste catalogo.
CEEECEDERIRNIEEE [KVA] 1,0 17 25 35 48
alimentagéao

. Saida Nominal [kW] 0,5 1,0 1,5 2,0 3,0
Funcionamento Torque nominal o=
continuo L [Nem] 2,39 4,77 7,16 9,55 14,3
Torque maximo [Nem] 7,16 14,3 21,5 28,6 42,9
Velocidade Nominal [r/min] 2000
Velocidade maxima [r/min] 3000 2500
Velocidade Instantanea permitida [r/min] 3450 2875
Poténcia Padréo [kW/s] 7,85 19,7 32,1 19,5 26,1
elétrica em Com frei
torque nominal |°;“ reio " [kW/s] 6,01 16,5 28,2 16,1 23,3
- eletromagnético
Corrente nominal [A] 2,9 5,6 9,4 9,6 11
Corrente maxima [A] 9,0 17 29 31 33
Frequéncia de frenagem [vezes/min] 62 38 139 47 28
regenerativa "3

Padrao [ 10 kg'm?] 7,26 11,6 16,0 46,8 78,6
Momento Com freio
inérci -4 kgem?2
de inércia J dletromagnético [ 10“kgem?] 9,48 13,8 18,2 56,5 88,2

Carga recomendada para proporgao de
inércia do motor (Nota 1)

15 vezes ou menos

Detector de Combinagdo com MR-JE-B

Absoluta/incremental 17-bit encoder (resolugao: 131072 pulsos/rev)

;igg:: de/ Combinagdo com MR-JE-A Incremental 17-bit encoder (resolugao: 131072 pulsos/rev).

Selo contra 6leo Instalada

Classe de Isolamento 155 (F)

Estrutura Completamente encapsulada, resfriamento natural (IP classificagao: IP67) Nota2)
Temperatura Ambiente Operagao: 0°C a 40°C (sem congelamento), armazenamento: -15°C a 70°C
Umidade do ambiente Operagéo: 80%RH maximo (sem condensag&o), armazenamento: 90%RH maximo (sem condensag&o)

Ambiente Ambiente Ambiente Interno (sem luz do sol direta); sem gases corrosivos, gases inflamaveis, névoa de 6leo ou p6
Altitude 1000m ou menos acima do nivel do mar
Resisténcia de Vibragdo X:24.5 m/s?Y: 24.5 m/s? X:24.5 m/s?Y: 49 m/s?

Classificagéo de Vibragao V10~

Conformidade com padrdes globais Consulte a "Conformidade com Padrdes e Regulamentos Globais" na pag. 19 deste catélogo.

Carga L [mm] 55 55 55 79 79

permitida para |Radial [N] 980 980 980 2058 2058

0 eixo® Impulso [N] 490 490 490 980 980
Padrao [ka] 4.8 6,2 7,3 11 16

Massa CEIEL [kg] 6,7 8,2 9,3 17 22
eletromagnético

Notas: 1. Entre em contado com o escritério de vendas local se a carga recomendada para proporgédo de inércia do motor exceder o valor da tabela.
2. A secao do eixo é excluida. Consulte o asterisco 8 de "Anotagoes para especificacoes de Servomotor" na pag. 2-6 deste catalogo para a segéo referente face

através do eixo.

3. Quando um torque desequilibrado é gerado, tal como o de levantamento vertical da maquina, mantenha-o abaixo de 70% do torque nominal do servomotor.

Consulte "Anotagbes para especificagbes de Servomotor" na pag. 2-6 deste catalogo para os asteriscos de 1 a 7.
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Servomotores

Especificacdes da Linha HG-SN para Freio Eletromagnético (Nota1)

Modelo do Servomotor  HG-SN 52BJ \ 102BJ \ 152BJ 202BJ 302BJ
Tipo Freio de seguranga tipo mola
Tensdo Nominal 24VDC 3%
Poténcia de consumo [W]a20°C 20 20 20 34 34
Torque de fricgao
e estatica do freio [Nem] 8,5 8,5 8,5 44 44
eletromagnético
Operacéao permitida |Por frenagem  [J] 400 400 400 4500 4500
de frenagem Por Hora [J] 4000 4000 4000 45000 45000
A . Numero de
Vida util do freio 20000 20000 20000 20000 20000
» frenagens [Vezes]
eletromagnético Neta Operacio Por
2 perag 200 200 200 1000 1000
frenagem [J]
Notas: 1. O freio eletromagnético tem a fungéo de suporte. O mesmo nao deve ser utilizado para aplicagoes de desaceleracéo.
2. A diferenga do freio nao é ajustavel. A vida Util do freio eletromagnético é definida como o periodo de tempo até que o ajuste seja necessario.
Linha HG-SN Caracteristicas do Torque
HG-SN52(B)J Nota1.2,3) HG-SN102(B)J (Nota 1,2, 3) HG-SN152(B)J (Neta1,2,3)
9 15 et 24
= .
T po—— ----‘\\ . Curta duracdo E Curtaduragdo S
S L S| g | faixa de operacda__| g  faixa de operacda__|
2 °[raxade operagids] z perag z 1 perag
3 de curta duraréo ] g
=5 s =3
= 3________‘\\ = 5»—---‘----‘\\~~ = Sh_--T-__T‘~
Faixa de [ S Faixa de S Faixa de S
Funcionamento continuo Funcionamento continuol Funcionamento continuo|
1000 2000 3000 0 10‘00 2060 3000 10130 20‘00 3000
Velocidade [r/min] Velocidade [r/min] Velocidade [r/min]
HG-SN202(B)J Nota1.2.3) HG-SN302(B)J Mo 1.9
K 45 T
= ‘ \J
N
B | N T 30
€ 201 Curtaduragio — 'y = _ -
% faixa de operagio ) % gzi;fg: rFi?n?onam»-nto
s l g |
o 10,____‘____~~~ S 15 | —
Faixa de Funcionamento'] Faixa de Notas: 1. : Para trifasica 200 V AC.
continuo Funcionamento confinuol 2, ===~ : Para monofasica 230 V AC.
0 1000 2000 ~ 3000 101)0 2000 2500 3. O torque sofre queda quando a
Velocidade [r/min] Velocidade [r/min] tenséo da fonte de alimentag&o esta

abaixo do valor especificado.

Especificacdes da Extremidade Especial de Eixo da Linha HG-SN

Motores com as seguintes especificagfes também estédo disponiveis.

Eixo chavetado (sem chave) Netat.2)

R
Dimenso6es variaveis i Q
Modelo
S R | Q W QK| QL U r Y
HG-SN52(B)JK, ] E
102(B)JK, 2406 |55(50 | 8 O . 136|5| 4% | 4 profundidade E—
152(B)JK parafuso
HG-SN202(B)JK, +0.010 0 +0.2 M:8 20
302(B)JK 35 7 7975|110 o3 | 55| 5 57 5
Notas: 1. Os servomotores com extremidade de eixo especiais nao sdo adequadas para as aplicagcoes
de inicio/parada frequentes.
2. A chave néo é fornecida com o servomotor. A chave deve ser instalada pelo usuario. I

[Unidade: mm]
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Anotacdes de Especificacdes para o Servomotor

1.
2.

*7.
*8.

A capacidade de fonte de alimentacéo varia dependendo da impedancia.

A frequéncia regenerativa da frenagem mostra a frequéncia permitida quando o servomotor, sem uma opgéo de carga regenerativa desacelera da velocidade nominal a uma
parada. Quando uma carga estiver conectada; entretanto, o valor sera o mesmo da tabela/(m+1), onde m = Momento de inércia de carga’/Momento de inércia do servomotor.
Quando a velocidade de operagéo exceder a velocidade nominal, a frequéncia de frenagem regenerativa sera inversamente proporcional ao quadrado de (velocidade de
operagao/velocidade nominal). Tome medidas para manter a poténcia regenerativa [W] durante a operagéo, abaixo da poténcia regenerativa toleravel [W]. Tenha cuidado,
especialmente quanto a velocidade da operagéao ¢ alterada frequentemente ou quando a regeneracéo é constante (como nas alimentagoes verticais). Selecione a operagao
regenerativa mais adequada para seu sistema com seu software de selecéo de capacidade. Consulte "Opgdo Regenerativa" neste catalogo para a poténcia regenerativa
toleravel [W] quando a opgéo regenerativa for utilizada.

. Para servoamplificadores de 400W ou menores, a frequéncia de frenagem regenerativa pode ser influenciada pela tenséo da fonte de alimentagao devido a grande proporgéo de

energia carregada no capacitor eletrolitico do servoamplificador.

. Em ambientes onde o servomotor é exposto a névoa de 6leo, 6leo e/ou dgua, o mesmo pode ndo ser mais utilizavel. Entre em contato com o escritério de vendas para mais

detalhes.

. Adirec&o de vibragéo ¢ mostrada no diagrama abaixo. O valor numérico indica o valor maximo do componente (comumente o suporte na dire¢éo oposta do eixo do servomotor).

E provével que ocorra corroséo no rolamento no momento da parada o servomotor. Portanto, mantenha os niveis de vibragéo a aproximadamente metade do valor permitido.

. Consulte o diagrama abaixo para a carga permitida para o eixo. N&o aplique uma carga no eixo que exceda o valor especificado na tabela. Os valores da tabela sao aplicaveis

quando cada carga ¢ aplicada separadamente.
/Servomotor

V10 indica que a amplitude do servomotor é de 10 um ou menor. A seguir, mostram-se as posturas e posi¢des de medi¢éo do servomotor:
Consulte o diagrama abaixo para a face através do eixo.

L
1 Carga radial
L: A distancia entre a superficie de montagem da [amge e o centro da carga
Carga de Impulso
/Servomotor
. Posicdes de medicao
Acima
Abaixo

Face através do eixo
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Servomotores

Dimensoes Linha HG-KN (Nota 1,5)
* HG-KN13(B)J

Conector de energia
Pino N° | Nome do Sinal

2-g4.5 furo de montagem
Utilize parafusos de cabeca sextavada. 1 @ (PE)
89 (129,6) (Nota 4) 5 hao > U
ha3 5 25 8 3 \Y;
215
¥ 4 W
e — . 5 eletromagnético (Neta2)
% A 5
o ] = ¢ AN Pino N° | Nome do Sinal
]
o 2 S 1 B1
@ 2 ! 2 B2
Ble ha!
zZ|™ ) ~
| | I Selo de 6leo ®
3| { o i g M
«® i I T | |
\ ) Conector do pe
F7 encoder g Conector de
137 ‘ 49 energia
274 478
57.4 (Nota 3) Vida util do freio eletromagnético (Nota 3)

(Nota3) — Quando os cabos levam a direcdo direta do lado de carga

_J( - [T
conect / - T S Conector de
onector bt energia
do Encoder, 117 | 117 ! 18, -
— 574  (Nota3)
217 (Nota 3) Vida util do freio
eletromagnético (Nota 3)
[Unidade: mm]
o - .
HG-KN1 S(B) Conector de energia
Pino N° | Nome do Sinal
2-p4.5 furo de montagem 1 @ (PE)
Utilize parafusos de cabeca sextavada. 2 U
205 20,7 824 (123) 25
5 25 3 \
215 4 w
@ b eletromagnético Not22)
=
‘ S Pino N° | Nome do Sinal
,7,17,7,HL B —— 1 B1
<
2 B2
= —
s @ | © &
8
Sel B | g &
© i TI T2 S
8 ERgIE s
| i
<t Conector Conector de energia
1 do Encoder, -
137 L 49
214

"(Nota3) Vida (il do freio eletromagnético (Nota 3)

Quando os cabos levam a direcdo direta do lado de carga

——————————— - Conector

Conector
do Encoder,

Freio Eletromagnético
conector (Nota 3)

(Nota 3)

[Unidade: mm]

Notas: 1. Para as dimensdes sem tolerancia, a tolerancia geral se aplica.
2. Os terminais de freios eletromagnéticos (B1, B2) nao tem polaridade.
3. Apenas para os modelos com freios eletromagnéticos.
4. As dimens0es nos suportes séo referentes aos modelos com freios eletromagnéticos.
5. Utilize um engate para fixar a carga.
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Dimensdes Linha HG-KN (Nota 1,5
* HG-KN23(B)J, HG-KN43(B)J

4-5.8 furo de montagem
Utilize parafusos de
cabega sextavada.

30

46(471)

3

26

ﬂ_ﬂ]

]

I
T
250h7

914h6

|
(Y ——

117

217
60 (Nota 3)

KL

Conector de energia

Selo de dleo

Vida util do freio eletromagnético (Nota 3)

h60

Quando os cabos levam a direco direta do lado de carga

Conector
do encoder

AL 7
| Conector
' _de energia
95
14 117 183
60  (Nota3) Vida dtil do freio
(Nota 3) (Nota 3)

Conector de energia

Pino N° | Nome do Sinal

@ (PE)

u

2
3 \Y
4

W

Vida Util do freio eletromagnético Nota2

Pino N° | Nome do Sinal

B1
2 B2
Dimens6es
Modelo Varigveis (Nota4)
L KL
88
HG-KN23(B)J (124.8) 45.6
109.7
HG-KN43(B)J (146.5) 67.3

[Unidade: mm]

4-g5.8 furo de montagem
Utilize parafusos de
cabega sextavada.

471 (Nota 3)

118 117
217
57,8 (Nota 3)

KL

Vida qtil do freio

214h6

Conector de energia

eletromagnético (Nota 3)

Conector de energia
Pino N° | Nome do Sinal

Quando os cabos levam a dire¢do direta do lado de carga

Conector
do encoder

57,8 (Nota 3)

Conector
de energia

95

Conector do freio
eletromagnético (Nota 3)

1 & (PE)
2 U
3 v
4 w

Pino N° | Nome do Sinal

1 B1
2 B2
Dimensoes
Modelo Variaveis (Nota 4)
L KL
HG-KN23(B) (171%-‘1) 36.4
HG-KN43(B) (1%85-31 ) | s8

[Unidade: mm]

Notas: 1. Para as dimensdes sem tolerancia, a tolerancia geral se aplica.
2. Os terminais de freios eletromagnéticos (B1, B2) ndo tem polaridade.
3. Apenas para os modelos com freios eletromagnéticos.
4. As dimensdes nos suportes séo referentes aos modelos com freios eletromagnéticos.
5. Utilize um engate para fixar a carga.

2-8
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Servomotores

Dimensoes Linha HG-KN (Nota 1,5)
* HG-KN73(B)J

Conector de energia

Pino N° | Nome do Sinal
4-g6.6 furo de montagem
Utilize parafusos de 1 @ (PE)
Cabecasextavada.
122.2 (16255 (Nota 4) © cabeca sextavada, 2 U
3 3 3 1
36 4 W
&) : Dy —ﬂﬂ}ﬂ ] eletromagnético Nota2
e ‘ @ Pino N° | Nome do Sinal
1 1 B1
off =
e S (N (N E— 515 2 B2
[y =
@ | ® a Selo de 6leo
s | Moot .
Q ! @ /@ 0
Ll .
i I ” Conector | [\
te DI ] doencodertf<
137 J 115 107 Conector de energia
274 14 117 14 | 12
217 77,6 278
65.3 (Nota 3) Vida Util do freio eletromagnético (Nota 3)

Quando os cabos levam a diregéo direta do lado de carga

Conector Conector de energia
do encoder, 14 17 95

(Nota 3)
65.3 (Nota 3) Freio eletromagnético

Conector (Nota 3)

(Nota 3)

[Unidade: mm]

Notas: 1. Para as dimensées sem tolerancia, a tolerancia geral se aplica.
2. Os terminais de freios eletromagnéticos (B1, B2) nao tem polaridade.
3. Apenas para os modelos com freios eletromagnéticos.
4. As dimens6es nos suportes sao referentes aos modelos com freios eletromagnéticos.
5. Utilize um engate para fixar a carga.
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Dimensdes Linha HG-SN (Nota 1,5)
 HG-SN52(B)J, HG-SN102(B)J, HG-SN152(B)J

L 55

382(435) 12 3
(Nota 4) 50

4-g9 furo de montagem
Utilize parafusos de

E (Nota 3) -

cabeca sextavada.
h130 /
450

0 e
<
N
IS}
=
B 1 1 I O AU I A | S
Pl
(Nota 3) S
> @
E 2 \Selo de dleo
g [
o — Vo
o o
~ / | } . ‘ T =
| T !
Conector do encoder
CMV1-R10P w | (Nota3)
Vida (til do freio eletromagnético (Nota 3) 209 135
(Nota 3) CMVI-RZP KL 58
Conector de energia
MS3102A18-10P
Chave Principal
Marcador de Posigao
Dimensdes Variaveis (Neta 4
Modelo
Freio eletromagnético (Nota 2) L KL
Conector de freio eletromagnético Conector de poténcia do servo HG'SN52(B)J 18,5 (1 53) 57,8
Direcéo de Flange do Motor —= Diregéo de Flange do Motor —
HG-SN102(B)J 132,5 (167) 71,8
HG-SN152(B)J 146,5 (181) 85,8
[Unidade: mm]
L] - - 4-g135 furo de montagem
HG-SN202(B)J, HG-SN302(B)J o125t gema
cabeca sextavada.
L 79 h176
38,5 (455 18 3
(Nota 4) 75
0 — g
=
;ﬂ(wmaz) O
(R S P | I -
3
& 2 N s
sl Selo de dleo
g Eand (Nota 3)
9 / ' GDI
©
8 0 = O | s
AR S . :
13 Y
Conector do encoder (Nota3)

CMV1-R10P

(Nota 3)

Vida util do freio ico (Nota 3) 248
CMV1-R2P KL

Conector de energia,
MS3102A22-22P

w @ (PE)
Chave Principal
Marcador de Posicéo

%

Freio eletromagnético (Nota 2) /7

Conector de poténcia do servo
Direcao de Flange do Motor —=

Conector de freio eletromagnético
Diregéao de Flange do Motor ——

82
Dimensoes Variaveis (Nota4)
Modelo imensdes Varidveis
L KL
HG-SN202(B)J 138,5 (188) 74,8
HG-SN302(B)J 162,5 (212) 98,8

[Unidade: mm]

Notas: 1. Para as dimensdes sem tolerancia, a tolerancia geral se aplica.
2. Os terminais de freios eletromagnéticos ndo tém polaridade.
3. Apenas para os modelos com freios eletromagnéticos.
4. As dimensdes nos suportes séo referentes aos modelos com freios eletromagnéticos
5. Utilize um engate para fixar a carga.

2-10
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Servomotores

Exemplo de Dimensionamento do Servomotor

1. Critério de Selecao
(1) Configuragoes

Vo Veloc. de Alimentacéo Parte Movel

-~

Comp. da alimentagao por ciclo
:@ Tempo de Posicionamento
NUmero de alimentacoes

Servomotor :E (Ciclo de operagao

Taxa de redugéo

Relagdo de engrenagem 5: 8 P
¢ 9 9 Massa das partes moveis

Eficiéncia do sistema de condugao
Coeficiente de friccao
Fuso de esferas

(2) Velocidade do Servomotor

_ Vo 1 _ 30000 =8 _ )
No = Pa x—”n =16 ><5—3000r/m|n

(8) Constante de Tempo de aceleragao/desaceleragao

-ts=0.05s

tpsa = tpsd = to -

Vo/60
ts: tempo de configuragéo 0,15 s. presumidos aqui

(4) Padrao Operacional

Velocidade
[r/min]
3000 |-——-, S
0 Tempo [s]
0,05 0,05 0,15
t tpsd t:
- o 10 )
lciclotr 1,5

2. Selecionando o Servomotor
(1) Torque de carga (convertido no eixo do servomotor)

Distancia de deslocamento por revolugao do servomotor
8S = Ps x %=10mm

ux WxgxsS
2 x 1031

Tuo= =0.23 N'm

(2) Momento de inércia de carga (convertido no eixo do servomotor)

Parte mével
sS x 108

Ju =W x
L1 ( o

2
) =1.52 x 10 kg*m?
Parafuso esférico
TXpXxLle
32
p = 7.8 x 10% kg/m? (iron)

2
Jo= x Dg* x (%) =0.24 x 10 kgem?

Engrenagem (eixo do servomotor)
mXx pxle
32

Juiz =

x De1* = 0.03 x 104 kgem?

Engrenagem (eixo de carga)
mX pxle

Jua =
L4 32

2
x Dezt x (%) =0.08 x 10 kgem?

Momento de inércia de todas as cargas (convertido no eixo do
servomotor)

Ju=Jdu + Jiz + Jus + Jus = 1.87 x 104 kgem?

Vo

= 30000 mm/min Ds = diametro do parafuso de esfera 20 mm

=400 mm Ls = comprimento do parafuso de esfera 500 mm

=dentrode 1s De: = diametro da engrenagem (eixo servomotor) 25 mm
40 vezes/min De2 =didmetro da engrenagem (eixo de carga) 40 mm

=15s) Le = espessura do dente da engrenagem 10 mm

=5/8

=60 kg

=0.8

=02

=16 mm

(3) Selecione um servomotor

Critério de Selecédo
Torque de Carga <Torque nominal do servomotor
Momento de inércia de todas as cargas < Jr x Momento de
inércia do servomotor
Jr: Carga recomendada para relagéo de inércia do motor
Selecione o seguinte servomotor para atender aos critérios.
HG-KN23J (torque nominal: 0.64 Nem, torque maximo: 1.9 Nem,
momento de inércia: 0.24 x 10 kgem?)

(4) Torque de aceleragao/desaceleracao
Torque requerido durante aceleragao
(Ju/n+Jdm) x No
9.55 x 10 X tpsa
Jm: momento de inércia do servomotor

Tva = + Te=1.84 Nem

Torque requerido durante desaceleracéo
(Ju x n+Jm) x No

T =" 955 x 10% x toes

+ TL=-0.85 N-m

O torque requerido durante aceleragéo/desaceleragao deve ser
igual ou menor que o torque maximo do servomotor

(5) Torque de carga efetivo continuo

Toms = / Twma2 x tpsa + T2 X te + Tmd? X tpsd
rms =
tr

=0.40 Nem

tc =to - ts - tpsa - tpsd

O torque de carga efetivo deve ser igual ou menor que o torque
nominal do servomotor.

(6) Padrao de torque

Torque
[Nem]

184

023 F——
0 Tempo [s]
0,05 0,75 0,05 |015

085F———L——————— ‘

15

(7) Resultado

Selecione o seguinte:
Servomotor: HG-KN23J
Servoamplificadora: MR-JE-20B

[Software de selegdo de capacidade livre]
Software de selegdo de capacidade (MRZJW3-MOTSZ111E) faz todos os
célculos para vocé. O software de selegao de capacidade esta disponivel

para download gratuito. Entre em contato com o escritério de vendas local
para maiores detalhes.
* Certifique-se de atualizar MRZJW3-MOTSZ111E para a Ultima verséao.
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Opcionais/Equipamentos Periféricos

Configuracdes Basicas de Cabos para Servomotores
Os cabos e conectores opcionais necessarios variam de acordo com a linha do servomotor. Consulte as tabelas a seguir para as

opgoes necessarias.

Selecionar opgdes para o servomotor
Utilize os cabos contidos nas seguintes tabelas.
Para as descricdes dos cabos, consulte os nimeros relevantes em cada lista.

Lista de Referéncia
Capacidade Servomotor i ati
B Cabo do encoder Cabo de energia do Servomotor LD frelc()Ngl?)tromagnetlco
Pequena HG-KN Coluna A na lista de cabos do Coluna A na lista de cabos da Coluna A na lista de cabos do
capacidade encoder poténcia do servomotor freio eletromagnético
Média HG-SN Coluna B na lista de cabos do Coluna B na lista de cabos da Coluna B na lista de cabos do
capacidade encoder poténcia do servomotor freio eletromagnético

Notas: 1. Um cabo de freio eletromagnético é necessario apenas para modelos de servomotor com freio eletromagnético.

Lista de Cabos do encoder

Sz | CrEEsilen) DIEsEDED Flexibilidade Modelo Referéncia Nota
do cabo do |IP (Neta®) cabo
Na diregao |Alta ) AqL
10mou do lado de | Flexibilidade |V J3ENCBL_M-A1-H p.3-5
[E;fggm Pes carga Padrao MR-J3ENCBL_M-A1-L
conexao Nadirecgo |Alta MR-J3ENCBL_M-A2-H
direta) oposta do Flexibilidade p. 3-5
lado de carga |Padrao MR-J3ENCBL_M-A2-L
. |Alta Dois tipos de cabos sao necessarios:
Na diregao -
Flexibilidade |MR-J3JCBLO3M-A1-L, MR-EKCBL_M-H
do lado de — ~ — p.3-5
carga Padrao Dois tipos de cabos séo necessarios:
P20 MR-J3JCBLO3M-A1-L, MR-EKCBL_M-L
A Na diregéo |Alta Dois tipos de cabos s&o necessarios: Selecione um
opostado |Flexibilidade |MR-J3JCBLO3M-A2-L, MR-EKCBL_M-H a5 desta lista
Excedend lado de Padrao Dois tipos de cabos sao necessarios: P-
16‘;‘* (t? A Ze carga MR-J3JCBLO3M-A2-L, MR-EKCBL_M-L
un éo)p Na direca Alta Dois tipos de cabos sao necessarios:
June g :Ia'éi‘?jg Flexibilidade |MR-J3JSCBLO3M-A1-L, MR-JBENSCBL_M-H pp. 3-5
carga Padrio Dois tipos de cabos sao necessarios: e 3-6
P65 ¢ MR-J3JSCBL0O3M-A1-L, MR-J3ENSCBL_M-L
Na diregao |Alta Dois tipos de cabos sao necessarios:
opostado |Flexibilidade |MR-J3JSCBLO3M-A2-L, MR-J3ENSCBL_M-H pp. 3-5
lado de Padrio Dois tipos de cabos sdo necessarios: e 3-6
carga MR-J3JSCBLO3M-A2-L, MR-J3ENSCBL_M-L
. Alt
g 2massom | ] Floxibiidage | MR-J3ENSCBL_M-H 036 |Selecioneum
2m até 30m Padréo MR-J3ENSCBL_M-L desta lista

Notas: 1. A classificacao de IP indicada serve como protecdo do conector contra entrada de pé e agua quando acoplado com um servoamplificador/servomotor. Se a classificacao
IP do servoamplificador/servomotor diferir da classificagdo desses conectores, a classificagdo geral ficara de acordo com a mais baixa delas.
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Lista de cabos de alimentagao do Servomotor

Comprimento | Classificagdo | Diregao do - .
do cabo P (Nota) cabo Flexibilidade Modelo Referéncia Nota

na direcdo |Alta ) AqL

10m ou doladode |Flexibilidade |M1T WSTCBL M-A1-H 0.37

?&25;:”0 Pes carga Padrao MR-PWS1CBL_M-A1-L

conexao nadiecdo |Alfta MR-PWS1CBL_M-A2-H

direta) oposta do Flexibilidade p.3-7
lado de carga |Padréo MR-PWS1CBL_M-A2-L Selecione um

— desta lista.

32 Icil:j?zg Monte um cabo que conecte no MR- 3.7

Excedendo Cores PWS2CBLO03M-A1-L (cabo opcional). P:

10m (tipo de |IP55 98 pagrao

. ~ na direcéo

juncéo) oposta do Monte um cabo que conecte no MR- 3.7
lado de carga PWS2CBLO03M-A2-L (cabo opcional). P:

Clalis(lhf‘:;a:();ao Servomotor Compativel Modelo Referéncia Nota

HG-SN52J, 102J, 152/ Monte um cabo que sirva com MR-PWCNS4 p.3-7  |Selecione um que

IP67

(conjunto de conectores opcionais)

Monte um cabo que sirva com MR-PWCNS5

seja compativel com

opcionais) (tipo de angulo).

HG-SN202J, 302J . . p. 3-7 o servomotor
(conjunto conector opcional).
Lista de cabos do freio eletromagnético
Comprimento | Classificagdo| Direcdo do | goipiigade Modelo Referéncia Nota
do cabo ([P (8 cabo
na diregdo |Alta ) AqL
10m ou dolado de | Flexibilidade M BKS1CBL_M-A1-H 038
’;‘ia':ggm PS5 carga Padrao MR-BKS1CBL_M-A1-L
(tip = na diregéo Alta
conexao _ MR-BKS1CBL_M-A2-H
direta) oposta do Flexibilidade p. 3-8
lado de carga |Padréao MR-BKS1CBL_M-A2-L Selecione um
irecs desta lista.
33 :22?32 Conectado a um cabo montado pelo usuario 3-8
Excedendo caraa MR-BKS2CBL0O3M-A1-L (cabo opcional). P:
10m (tipo de |IP55 98 padrao
. ~ na direcéo -
jungéo) oposta do Conectado a um cabo montado pelo usuario 3.8
Ia‘;o g6 onrga MR-BKS2CBLO03M-A2-L (cabo opcional). P:
CIT;:'{,:‘:%“ Servomotor Compativel Modelo Referéncia Nota
Monte um cabo que sirva com MR-BKCNS1
ou MR-BKCNS2 (conjunto de conectores p. 3-8
L. ) opcionais) (tipo reto). Selecione um
P67 Série HG-SN Monte um cabo que sirva para MR-BKCNS1A desta lista.
ou MR-BKCNS2A (conjunto de conectores p. 3-8

IP do servoamplificador/servomotor diferir da classificagdo desses conectores, a classificagao geral ficara de acordo com a mais baixa delas.

Notas: 1. A classificagdo de IP indicada serve como protegdo do conector contra entrada de p6 e dgua quando acoplado com um servoamplificador/servomotor. Se a classificagao
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Opcionais/Equipamentos Periféricos

Exemplo de Configuracao para Servomotores

Para a linha HG-KN de servomotores: comprimento do cabo do encoder 10 m ou mais curto
e Para conduzir os cabos em direcdo para o lado da carga Neta ")

Cabo elétrico

———————————————————————————————— > Para o conector de poténcia do servoampli [cador (CNP1)
(14)
Cabo do freio eletromagnético

20)
Cabo do encoder

R e R > Para o conector do encoder do servoampli[cador (CN2)

b b @

Servomotor

e Para conduzir os cabos em direcdo para o lado oposto da carga N2

Cabo elétrico

,,,,,,,,,,,,,, ;E:éf -----------------------> Paraoconector de poténcia do servoampli [cador (CNP1)
(15)
Cabo do freio eletromagnético

(21)
Cabo do encoder
e ,QE:E:E ffffffffffffffffffff > Para o conector do encoder do servoampli [cador (CN2)

b @

Servomotor

Notas: 1. Cabos que conduzem em duas diregdes podem ser utilizadas para um servomotor.
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Exemplo de configuracdo para Servomotores (Notas)

Para a linha HG-KN de servomotores: comprimento do cabo do encoder maior que 10m

@ Para conduzir os cabos em diregao para o lado de carga (Nota4)

(16) Cabo de energia

I
! (Nota 2)
i (22) Cabo do freio eletromagnético
R e P =<
! ! (Nota 3)
| | Cabo do encoder
A { I | B
(o (3) (Nota 1;“,]3 == (5) E '
|
@:::::::::::::E -

Servomotor

e Para conduzir os cabos na diregdo oposta do lado de carga (Neta4)

(17) Cabo de energia

> Para o conector de poténcia do servoampli [cador (CNP1)

[ > Para o conector do encoder do servoampli[cador (CN2)

,,,,,,,,,,,,, K- - ----------------——--———> Paraoconector de poténcia do servoampli [cador (CNP1)
(Nota 2)
(23) cabo do freio eletromagnético
77777777 Sr——
(Nota 3)

Cabo do encoder

(4) (Notal

Cabo do encoder

3 (8) (Notal) ©
v

]

Servomotor

@ Para a linha HG-SN de servomotores

Conjunto do Conector de energia

(5) R > Para o conector do encoder do servoampli [cador (CN2)

[t e > Para o conector de poténcia do servoampli [cador
i Para 1kW ou menor CNP1)
w 18) (19 ( !

1 ¢ )(. ) . . (Para 2kW ou maior CNP2)
i Conjunto Conector do freio eletromagnético

: == —————————— =] IIoIoIoIoToooox

| I

ot (24) (25)

: : SoooooooooooozX

| Fmmmmmmmm— o

I

} (28)@7)

I

I

I

Servomotor

77777777777777777 > Para o conector do encoder do servoampli [cador (CN2)

Notas: 1. Este cabo nao tem alta flexibilidade. Portanto, certifique-se de fixar o cabo antes da utilizag&o.

2. Alterne um cabo utilizando MR-PWS2CBL03M-A1-L ou MR-PWS2CBL03M-A2-L. Este cabo ndo tem alta flexibilidade. Portanto, certifique-se de fixar o cabo antes da

utilizagao.

3. Alterne um cabo utilizando MR-BKS2CBL0O3M-A1-L ou MR-BKS2CBL03M-A2-L. Este cabo ndo tem alta flexibilidade. Portanto, certifique-se de fixar o cabo antes da

utilizacao.
4. Cabos que conduzem em duas dire¢cbes podem ser utilizadas para um servomotor.

5. Cabos desenhados com linhas tracejadas precisam ser montados pelo utilizador. Consulte o "Manual de Instrugbes do Servoamplificador HG-KN HG-SN" para montar os

cabos.

SOI0J0WOAIBS selopeolydweoniss

soougjuad

o
°
Q.
o
=}
D
[
Q
iy
e}
=5
°
o
El
[0}
3
=)
s}
w

sonpo.d ep eisI|

d

sagdneoal



Opcionais/Equipamentos Periféricos

Cabos e conectores para o encoder do Servomotor
Consulte "Detalhes para Cabos e Conectores Opcionais para Amplificadores de Servo" neste catélogo para modelos detalhados.

do lado de carga)

(tipo de jungao)

Comprimento | Classificagao . 5 L
Item Modelo o | P Aplicagéo Descrigao
MR-J3ENCBL2M-A1-H ™ 2m
MR-J3ENCBL5M-A1-H 5m
Cabo do encoder (Nota2) ; Para HG-KN
MR-J3ENCBL10M-A1-H " 10m
(1) |(condutor do lado de - IP65 |(tipo de conexao
carga) MR-J3ENCBL2M-A1-L" 2m direta)
- - o
MR-J3ENCBL5M-A1-L 5m Conector do encoder  Conector d.o
MR-J3ENCBL10M-A1-L" 10m Servoampli [cador
MR-J3ENCBL2M-A2-H ™ 2m
Cabo de Energia (Neta2) MR-J3ENCBL5M-A2-H ™ 5m
1) |(oposto dos MR-J3ENCBL10M-A2-H om | e Ft,iar:g:aec_gr:\(laxéo
( condutores do lado de |MR-J3ENCBL2M-A2-L " 2m fjifeta)
carga) MR-J3ENCBL5M-A2-L 5m
MR-J3ENCBL10M-A2-L" 10m
Cabo do encoder (Neta2) Para HG-KN
(3) |(condutor do lado de |MR-J3JCBLO3M-A1-L™ 0,3m IP20 ) L Conector do encoder Conector de Jungéo
carga) (tipo de jungao)
Cabo de Energia (Nota2) ) - o
(4) |(oposto dos condutores | MR-J3JCBLO3M-A2-L ! 0am | Ipgo |FaraHGKN Utilize esta combinago com (5) ou (6)
do lado de carga) (tipo de jungao)
MR-EKCBL20M-H ™ 20m
MR-EKCBL30M-H (Nota3) *1 30m Conector da Juncao (S:grr\]/e(gr?lrp(lji(f)icador
(5) Cabo do encoder MR-EKCBL40M-H (Nota3) "1 40m P20 Para HG-KN
i) MR-EKCBL50M-H (Nota3) 1 50m (tipo de jungéo) Uil binac 2 0u4
MR-EKCBL20M-L " 20m tilize esta combinacdo com (3) ou (4).
MR-EKCBL30M-L (Nota3) "1 30m
Conector da Jungdo Conector _do
Servompli [cador
[E=pm|
- Conjunto do Conector MRLEGNM ] 20 Para HG-KN Utilize esta combinacéo com (3) ou (4).
do encoder (tipo de jung&o) Cabo aplicavel
Tamanho do [010,3 mm? (AWG 22)
Cabo OD: 8,2 mm
E necessaria uma ferramenta de crimpagem
(91529-1).
(7) Cabo do encoder (=2 MR-J3JSCBL0O3M-A1-L™ 0,3m IP65 P,ara HG,-KN_ Conector do encoder Conector de Jungéo
(condutor do lado de carga) (Neta4) | (tipo de jungao)
Cabo do encoder (Nota2) P65 |Para HG-KN LH %@@
(8) |(oposto dos condutores  |MR-J3JSCBLO3M-A2-L" 0,3m (Nota 4) Utilize esta combinag&o com (9) ou (10).

Notas: 1.A classificagao de IP indicada serve como protecdo do conector contra entrada de pé e 4gua quando acoplado com um servoamplificador/servomotor. Se a classificagao
IP do servoamplificador/servomotor diferir da classificagdo desses conectores, a classificagdo geral ficara de acordo com a mais baixa delas.

2.-H e -L indicam flexibilidade. -H indica uma alta flexibilidade e -L indica uma flexibilidade padrao.

3. 0 tipo de quatro fios esta disponivel para este tipo de cabo de encoder. E requerido que se utilize um cabo de encoder quatro fios na definigao de parametros. Consulte o

"Manual de Instrugdes do Servoamplificador" para detalhes.

4. O cabo do encoder ¢ classificado como IP65 enquanto o conector de jungao é classificado como IP67.

Para comprimentos nao listados

*1. Para comprimentos de cabos nao listados, entre em contato com a Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd. DIVISAO INTERNACIONAL DE PROMOGAO DE NEGOCIOS
(Email: osb.webmaster@melsc.jp)
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Cabos e conectores para o encoder do Servomotor
Consulte "Detalhes para Cabos e Conectores Opcionais para Servoamplificador" neste catalogo para modelos detalhados.

Comprimento

Classificagédo

ltem Modelo o | dnPRED, Aplicagao Descrigao
MR-J3ENSCBL2M-H ™ 2m
MR-J3ENSCBL5M-H ™ 5m
MR-J3ENSCBL10M-H " 10m
MR-J3ENSCBL20M-H 20m Conector de jungéo ou Servoampli [cador
MR-J3ENSCBL30M-H 30m Para HG-KN conector do encoder conector
B tipo de juncao)

MR-J3ENSCBL4OM-H" | 40m ( B EB=———"7

9) |Cabo do encoder (Neta2) IP67 |Para HG-SN

( ) MR-J3ENSCBL50M-H ™ 50m (tipo de conexao Utilize esta combinagao com (7) ou (8) para a linha
MR-J3ENSCBL2M-L " 2m direta) HEKN
MR-J3ENSCBL5M-L " 5m
MR-J3ENSCBL10M-L " 10m
MR-J3ENSCBL20M-L " 20m
MR-J3ENSCBL30M-L " 30m

Para HG-KN

Conector de jungdo ou
conector do encoder

Servoampli [cador
conector

gg:gjcr:?r ?12 encoder (tipo de juncao)
(10) (Notas) MR-J3SCNS ) P67 z??:e(;;c)sr:qexéo lHng_iéifSta combinacéo com (7) ou (8) para a linha
(tipo de conexao de um P T
toque) d|.reta) 5323?52‘?!?1—”0 5 mm? (AWG 20) ou
(tIpO reto) menor Cabo OD: 5,5 mm a 9,0 mm (tete3)
Conector do
Conector do encoder "
Conjunto do Conector do Para HG-SN ServoampliLcador
encoder . tipo de conexao
(1) (Nota 4, 5) MR-ENCNS2 ™ - IP67 <(:ii|")eta) HE]:% I::E]
(Tipo de parafuso) (tipo reto) Cabo aplicavel
Tamanho do [a10,5mm? (AWG 20) ou menor
Cabo OD:5.5mm a 9.0mm (Neta3)
Conjunto do
Conector do encoder Conector do
(12) |Nota) MR-J3SCNSA 2 - IP67 Conector doencoder o\ oampli ccador
(tipo de conexao de um %
toque) Para HG-SN E:E]
. (tipo de angulo) Cabo aplicavel
gr?:élér;t: D CE T Tamanho do [@10,5mm? (AWG 20) ou menor
(13) | ot a. 5 MR-ENCNS2A 2 - P67 Cabo OD: 5,5mm a 9,0mm (t3)
(Tipo de parafuso)

Notas: 1.A classificagao de IP indicada serve como protecdo do conector contra entrada de pé e 4gua quando acoplado com um servoamplificador/servomotor. Se a classificacao
IP do servoamplificador/servomotor diferir da classificagdo desses conectores, a classificagéo geral ficara de acordo com a mais baixa delas.
2.-H e -L indicam flexibilidade. -H indica uma alta flexibilidade e -L indica uma flexibilidade padrao.

3. Estéo inclusos nos conjuntos, fixadores de cabos e buchas para cabo OD de 5,5mm a 7,5mm e de 7,0mm a 9,0mm.

4. Basta cortar uma rosca do conector do encoder de equipamentos da série HG-SN, para que o conector do parafuso possa ser utilizado.
5. O conector contém um plugue e contatos. Utilizar contratores para outros plugues pode danificar o conector. Certifique-se de utilizar os contatos encapsulados.

Para comprimentos n&o listados e fabricacdo de cabos

*1. Para comprimentos de cabos nao listados, entre em contato com a Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd. DIVISAO INTERNACIONAL DE PROMOCAO DE NEGOCIOS
(Email: osb.webmaster@melsc.jp)@melsc.jp)
*2. Para montagem de cabos com estes conectores, entre em contato com a Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd. DIVISAO INTERNACIONAL DE PROMOCAO DE
NEGOCIOS (Email: osb.webmaster@melsc.jp)
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Opcionais/Equipamentos Periféricos

Cabos e conectores para Poténcia do Servomotor
Consulte "Detalhes para Cabos e Conectores Opcionais para Servoamplificadores" neste catélogo para modelos detalhados.

Comprimento | Classificagao i » L
ltem Modelo docabo | dolp (Nota 1) Aplicagéao Descricéo
MR-PWS1CBL2M-A1-H ™ 2m
MR-PWS1CBL5M-A1-H ™ 5m
Cabo de energia Nota2) . Para HG-KN
MR-PWS1CBL10M-A1-H™ 10m
14 dutor do lado d IP65 |(tipo d a
i (C‘;c;; o 0% IMR-PWSICBLZMAT-L Mo | 2m é;?e(:a)e .
MR-PWS1CBL5M-A1-L "t (Nota3) 5m Conector de energia
MR-PWS1CBL10M-A1-L "1 (Nota3) 10m B .
MR-PWS1CBL2M-A2-H 2m Saida
MR-PWS1CBL5M-A2-H 5m
i (Nota 2) -
(15) iaiitiedinuiﬁgéaée ' MR-PWS1CBLIOM-AZH" 10m IP65 (Ft)|a r:cli-leecgn’\tlexéo
ca'?g 2 MR-PWS1CBL2M-A2-L T3 | 2m i 2
MR-PWS1CBL5M-A2-L " (Nota3) 5m
MR-PWS1CBL10M-A2-L "1 (Nota3) 10m * 0 cabo ndo esté protegido.
Cabo de Energia Nota2)
(16) | (condutor do lado de | MR-PWS2CBLO3M-A1-L 0,3m IP55 Z;f:eej@ﬁgao) Conector de energia
carga) [((B—=
Cabo de Energia (Nota2) Para HG-KN Saida
(17) | (oposto do lado de MR-PWS2CBL03M-A2-L 0,3m IP55 tino de iunca * 0 cabo ndo esté protegido.
carga) (tipo de jungéo)
Conector de energia
Conjunto do Conector . Para HG-SN52J, 102J
18 : MR-PWCNS4 2 - P67 ’ ’
( ) de energia 1524 Cabo aplicavel
Tamanho do [@12mm?a 3,5mm? (AWG 14 a 12)
Cabo OD: 10,5mm até 14,1mm
Conector de energia
(19) Conjunto.do Conector MR-PWCNS5 2 ) P67 Para HG-SN202J,
de energia 302J Cabo aplicavel
Tamanho do [al 5,5mm?a8mm? (AWG 10 a 8)
Cabo OD: 12,5mm a 16mm

Notas: 1.A classificagao de IP indicada serve como protecdo do conector contra entrada de pé e 4gua quando acoplado com um servoamplificador/servomotor. Se a classificagdo
IP do servoamplificador/servomotor diferir da classificagdo desses conectores, a classificagdo geral ficara de acordo com a mais baixa delas.
2.-H e -L indicam flexibilidade. -H indica uma alta flexibilidade e -L indica uma flexibilidade padréo.
3. Cabo de energia blindado MR-PWS3CBL_M-A_-L também estéa disponivel. Entre em contato com o escritério de vendas local.

Para comprimentos nao listados e fabricagcdo de cabos

*1. Para comprimentos de cabos nao listados, entre em contato com a Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd. DIVISAO INTERNACIONAL DE PROMOGAO DE NEGOCIOS
(Email: osb.webmaster@melsc.jp)

*2. Para montagem de cabos com estes conectores, entre em contato com a Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd. DIVISAO INTERNACIONAL DE PROMOCAO DE
NEGOCIOS (Email: osb.webmaster@melsc.jp)
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Cabos e conectores para Freio Eletromagnético do Servomotor
Consulte "Detalhes para Cabos e Conectores Opcionais para Servoamplificadores" neste catélogo para modelos detalhados.

Comprimento

Classificagédo

(tipo de parafuso)

ltem Modelo docabo | dolp (Notad) Aplicacéo Descri¢éo
MR-BKS1CBL2M-A1-H " 2m
Clabo do freio MR-BKS1CBL5M-A1-H ! 5m .
eletromagnético MR-BKS1CBL1OM-A1-H 10 Para HG-KN
(20) | Mota2) MR BKSOBL2VLAT L1 ) m IP65 | (tipo de conexao
(condutor do lado de - AL m direta)
- - Bl
carga) mg :Ez;‘ g:tf('\)AMA,l1LL 5 150m Conector eletromagnético do freio
- -A1- m
MR-BKS1CBL2M-A2-H " 2m Saida
Cabo do freio MR-BKS1CBL5M-A2-H 5m
2y Cletromagnético Mz |MR-BKSTCBLIOM-AZ-H " | 1om | fo('j"eci'f:‘exéo
(lado oposto do lado de |MR-BKS1CBL2M-A2-L " 2m difeta)
carga) MR-BKS1CBL5M-A2-L " 5m
MR-BKS1CBL10M-A2-L " 10m * 0 cabo ndo esta protegido.
Cabo do freio
Ati Para HG-KN
(22) iﬁgﬁ?igﬂg?::::;? MR-BKS2CBLO3M-A1-L 0,3m IP55 (tipo de jung&o) Conector eletromagnético do freio
Cabo do freio Q%j
eletromagnético (Neta2 Para HG-KN :
®3)(1ado opc?sto do lado de |MA-BKS2CBLOSM-A2L 0.3m PS8 ipo de jungao) * O cabo néo esta protegido.
carga)
Freio eletromagnético
Conjunto do conector - .
(2 4) (Nota 4) MR-BKCNS1 2 _ P67 Conector eletromagnético do freio
fggz eo;e conexdo de um Para HG-SN [E[E
Freio eletromagnético (tipo reto) Cabo aplicavel
oo @ g t Tamanho do [011,25mm? (AWG 16) ou menor
(25) (Ngarg’l:? 0 do conector MR-BKCNS2 2 - P67 Cabo OD: 9,0mm a11,6mm
(Tipo de parafuso)
Freio eletromagnético
Conjunto do conector ) "
(26) (Nota 4) MR-BKCNS1A"2 _ P67 Conector do freio eletromagnético
g)lzz ed)e conexao de um Para HG-SN %
Freio elet sii (tipo de angulo) Cabo aplicavel
Cre"? ete I:magne ;co Tamanho do [011,25 mm? (AWG 16) ou menor
(27) (Ngﬂ,‘j)” © do conector MR-BKCNS2A 2 - P67 Cabo OD: 9,0mm a 11,6mm

Notas: 1. A classificacdo de IP indicada serve como protegédo do conector contra entrada de pé e agua quando acoplado com um servoamplificador/servomotor. Se a classificagdo
IP do servoamplificador/servomotor diferir da classificagdo desses conectores, a classificagdo geral ficara de acordo com a mais baixa delas.
2.-H e -L indicam flexibilidade. -H indica uma alta flexibilidade e -L indica uma flexibilidade padréo.
3. Basta cortar uma rosca do conector do encoder de equipamentos da série HG-SN, para que o conector do parafuso possa ser utilizado.
4. O conector contém um plugue e contatos. Utilizar contratores para outros plugues pode danificar o conector. Certifique-se de utilizar os contatos encapsulados.

Para comprimentos néo listados e fabricacdo de cabos

NEGOCIOS (Email: osb.webmaster@melsc.jp) osb.webmaster@melsc.jp)

*1. Para comprimentos de cabos nao listados, entre em contato com a Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd. DIVISAO INTERNACIONAL DE PROMOGAO DE NEGOCIOS
(Email: osb.webmaster@melsc.jp) B B
*2. Para montagem de cabos com estes conectores, entre em contato com a Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd. DIVISAO INTERNACIONAL DE PROMOGAO DE

3-8
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Opcionais/Equipamentos Periféricos

Detalhes de Cabos opcionais e Conectores para Servomotores

Modelo

Conector do encoder

Conector servoamplificador

MR-J3ENCBL_M-A1-H (Neta2)
MR-J3ENCBL_M-A1-L (Neta2)
MR-J3ENCBL_M-A2-H (Neta2)
MR-J3ENCBL_M-A2-L (Neta2)

2174053-1

(TE Connectivity Ltd. Company)

=

Receptaculo 36210-0100PL
Invélucro: 36310-3200-008
(3M)

ou
Conjunto conector: 54599-1019
(Molex)

Modelo

Conector do encoder

Conector de juncéo

MR-J3JCBLO3M-A1-L (Neta2)
MR-J3JCBLO3M-A2-L (Nota2)

2174053-1

(TE Connectivity Ltd. Company)

JH

Contato: 1473226-1 (com anel)
Compartimento: 1-172169-9
Fixador de cabo: 316454-1

(TE Connectivity Ltd. Company)

Modelo Conector de jungao Conector servoamplificador.
MR-EKCBL_M-H
. L Compartimento: 1-172161-9 Receptaculo: 36210-0100PL
MR-EKCBL_M-L Pino de Conex&o: 170359-1 Invélucro: 36310-3200-008
MR-ECNM (TE Connectivity Ltd. Company) (3M)
ou um produto equivalente ou
Fixador de cabo: MTI-0002 Conjunto conector: 54599-1019
(Toa Electric Industrial Co., Ltd.) (Molex)
Modelo Conector do encoder Conector de juncéao

MR-J3JSCBLO3M-A1-L (Neta2)
MR-J3JSCBLO3M-A2-L (Neta2)

L H

21740531
(TE Connectivity Ltd. Company)

===

Receptaculo do cabo: CM10-CR10P-M
(DDK Ltd.)

Modelo

Conector do encoder

Conector servoamplificador

MR-J3ENSCBL_M-H (Neta2)
MR-J3ENSCBL_M-L (Nota2)

=

Para 10 m ou cabo mais curto

Plugue reto: CMV1-SP10S-M1

Contato do Soquete: CMV1-#22ASC-C1-100
Para cabo de 20 m ou maior

Plugue reto: CMV1-SP10S-M1 (alta flexibilidade)

CMV1-SP10S-M2 (padrao)

Contato do Soquete: CMV1-#22ASC-C2-100

(DDK Ltd.)

=

Receptaculo: 36210-0100PL
Invélucro: 36310-3200-008
(3M)

ou
Conjunto conector: 54599-1019
(Molex)

Modelo

Conector de jungao/conector do encoder

Conector servoamplificador

MR-J3SCNS (Neia2.)

=

Plugue reto: CMV1-SP10S-M2 (Nota 1)
Contato do soquete: CMV1-#22ASC-S1-100
(DDK Ltd.)

=

Receptaculo: 36210-0100PL
Invélucro: 36310-3200-008
(3M)

ou
Conjunto conector: 54599-1019
(Molex)

Notas: 1. Estao inclusos no conjuntos, fixadores de cabos e buchas para cabo OD de 5,5mm a 7,5mm e de 7,0mm a 9,0mm.
2. 0O cabo ou o conjunto conector deve conter diferentes conectores, com uso ainda possivel.

3. O conector contém um plugue e contatos. Utilizar contratores para outros plugues pode danificar o conector. Certifique-se de utilizar os contatos encapsulados.




Detalhes de Cabos opcionais e Conectores para Servomotores

Modelo

Conector do encoder

Conector servoamplificador

MR-ENCNS2 (Neta3)

[EE

Plugue reto: CMV1S-SP10S-M2 (Neta 1)
Contato de Soquete: CMV1-#22ASC-S1-100
(DDK Ltd.)

<D

Receptaculo: 36210-0100PL
Invélucro: 36310-3200-008
(3M)

ou
Conjunto Conector: 54599-1019
(Molex)

Modelo

Conector do encoder

Conector servoamplificador

MR-J3SCNSA (2.9

=

Plugue angular: CMV1-AP10S-M2 (Neta 1)
Contato de Soquete: CMV1-#22ASC-S1-100
(DDK Ltd.)

D

Receptaculo: 36210-0100PL
Invélucro: 36310-3200-008
(3m)

ou
Conjunto conector: 54599-1019
(Molex)

Modelo

Conector do encoder

Conector servoamplificador

MR-ENCNS2A (Netas)

=

Plugue angular: CMV1S-AP10S-M2 (Neta 1)
Contato de soquete: CMV1-#22ASC-S1-100
(DDK Ltd.)

D

Receptaculo: 36210-0100PL
Invélucro: 36310-3200-008
(3M)

ou
Conjunto Conector: 54599-1019
(Molex)

Modelo

Conector de energia

MR-PWS1CBL_M-A1-H (Nota2)
MR-PWS1CBL_M-A1-L (Neta2)
MR-PWS1CBL_M-A2-H (Neta2)
MR-PWS1CBL_M-A2-L Neta2)

Plugue: KN4FT04SJ1-R
Contato do Soquete: ST-TMH-S-C1B-100-(A534G)
(Japan Aviation Electronics Industry, Limited)

Modelo

Conector de energia

MR-PWS2CBLO3M-A1-L (Nota2)
MR-PWS2CBL03M-A2-L (Neta2)

Plugue: KN4FT04SJ2-R
Contato do Soquete: ST-TMH-S-C1B-100-(A534G)
(Japan Aviation Electronics Industry, Limited)

Modelo

Conector de energia

MR-PWCNS4

Plugue: CE05-6A18-10SD-D-BSS (reto)
Fixador de cabo: CE3057-10A-1-D
(DDK Ltd.)

Modelo

Conector de energia

MR-PWCNS5

Plugue: CE05-6A22-22SD-D-BSS (reto)
Fixador de cabo: CE3057-12A-1-D
(DDK Ltd.)

Notas: 1. Estao inclusos no conjuntos, fixadores de cabos e buchas para cabo OD de 5,5mm a 7,5mm e de 7,0mm a 9,0mm.
2. 0O cabo ou o conjunto conector deve conter diferentes conectores, com uso ainda possivel.

3. O conector contém um plugue e contatos. Utilizar contratores para outros plugues pode danificar o conector. Certifique-se de utilizar os contatos encapsulados.
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Opcionais/Equipamentos Periféricos

Detalhes de Cabos opcionais e Conectores para Servomotores

Modelo

Conector do freio eletromagnético

MR-BKS1CBL_M-A1-H
MR-BKS1CBL_M-A1-L
MR-BKS1CBL_M-A2-H
MR-BKS1CBL_M-A2-L

L H

Plugue: JN4FT02SJ1-R
Contato do Soquete: ST-TMH-S-C1B-100-(A534G)
(Japan Aviation Electronics Industry, Limited)

Modelo

Conector do freio eletromagnético

MR-BKS2CBLO3M-A1-L
MR-BKS2CBLO3M-A2-L

Plugue: JN4FT02SJ2-R
Contato do Soquete: ST-TMH-S-C1B-100-(A534G)
(Japan Aviation Electronics Industry, Limited)

Modelo

Conector do freio eletromagnético

MR-BKCNS1 (Nota 1, 2)

Plugue reto: CMV1-SP2S-L
Socket contact: CMV1-#22BSC-S2-100
(DDK Ltd.)

Modelo

Conector do freio eletromagnético

MR-BKCNS2 (Neta2)

Plugue reto: CMV1S-SP2S-L
Contato do Soquete: CMV1-#22BSC-S2-100
(DDK Ltd.)

Modelo

Conector do freio eletromagnético

MR-BKCNS1A (Nota 1,2)

Plugue angular: CMV1-AP2S-L
Contato do Soquete: CMV1-#22BSC-S2-100
(DDK Ltd.)

Modelo

Conector do freio eletromagnético

MR-BKCNS2A (Neta2)

=
=

Plugue angular: CMV1S-AP2S-L
Contato do Soquete: CMV1-#22BSC-S2-100
(DDK Ltd.)

Notas: 1. O cabo ou o conjunto conector deve conter diferentes conectores, com uso ainda possivel.

2. O conector contém um plugue e contatos. Utilizar contratores para outros plugues pode danificar o conector. Certifique-se de utilizar os contatos encapsulados.
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Produtos no Mercado para Servomotores

Entre em contato diretamente com os fabricantes.
Na fabricagdo de um cabo com os seguintes conectores, consulte o manual de instrugdes do fabricante indicado para procedimentos

de fiagdo e montagem.

Conector do encoder (lado do servoamplificador)

0

Aplicacao Conector (3M)
Receptéaculo: 36210-0100PL
Servo- Invélucro: 36310-3200-008
amplificador Conector (Molex)
Conector CN2 |54599-1019 (cinza)

54599-1016 (preto)

Conector pa

ra a linha HG-KN

L E

Aplicavel Caracteristica CEEEEE (I Ferramentas de crimpagem
P Connectivity Ltd. o pag Exemplo de cabo aplicavel
servomotor (e ) (TE Connectivity Ltd. Company)
Company)
Tamanho do fio: 0,13mm? a 0,33mm? (AWG 26 a 22)
L . Cabo OD: 6,8mm a 7,4mm
Para ligagao do aterramento: .
1596970-1 Exemplo de fio:
HG-KN IP65 2174053-1 Para contato do receptaculo: Fio de resina de flior (cabo com revestimento de vinil)

1596847-1 P ’ TPE. SVP 70/0.08(AWG#22)-3P KB-2237-2
Bando Densen Co., Ltd. V22 ou um produto
equivalente)

Tipo reto Tipo Angular
Conector de energia para a linha HG-SN HE]:% %%
Aplicavel Caracteristica Connector (DDK Ltd.) Exemplo de cabo aplicavel
servomotor (Nota 1) Tipo Tipo de Conexao Plugue Contato do Soquete Cabo OD [mm]
Tipo de conexdo  |CMV1-SP10S-M1 55a7,5
Reto de um toque CMV1-SP10S-M2 7,0a9,0
Tipo de parafuso CMV1S-SP10S-M1 Selecione entre tipo de 55a75
HG-SN P67 CMV1S-SP10S-M2 |soldador ou Tipo de ligagéo |7,0 2 9,0
Um toque CMV1-AP10S-M1 por pressao 55a75
Anaul tipo de conexao CMV1-AP10S-M2 (Consulte a tabela abaixo) 7.0a9,0
novlo o0 do oarafus  (CMVIS-AP10S-Mi 55275
podep CMV1S-AP10S-M2 70290
Contato Contato do soquete (DDK Ltd.) Tamanho do cabo (Neta3)
Tipo de Soldador CMV1-#22ASC-S1-100 0,5mm?2 (AWG 20) ou menos
) A1 0,2mm?2 a 0,5mm2 (AWG 24 a 20)
CMV1-#22ASC-C1-100 Ferramenta de crimpagem (357J-53162T)
Tipo de ligag&o por pressao 0,08mm? a 0,2mm? (AWG 28 a 24)
CMV1-#22ASC-C2-100 E necesséria uma ferramenta de crimpagem
(357J-53163T)

Notas: 1. A classificacao de IP indicada serve como protecdo do conector contra entrada de pé e agua quando acoplado com um servoamplificador/servomotor. Se a classificagao
IP do servoamplificador/servomotor diferir da classificacdo desses conectores, a classificacéo geral ficara de acordo com a mais baixa delas.
2. Entre em contato com a Toa Electric Industrial Co., Ltd.
3. O tamanho do fio mostra a especificagao de fiacdo do conector.
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Opcionais/Equipamentos Periféricos

Produtos no Mercado para Servomotores

Entre em contato diretamente com o fabricante.
Na fabricagdo de um cabo com os seguintes conectores, consulte a instrugdo do manual de instrugbes do fabricante para fiagdo e
procedimentos de montagem

Conector de energia para a linha HG-KN

L E

Servomotor | Caract. C_or_lector _ Ferramentgs _de Crimpag_em o
Aplicavel noen) | (Japan Aviation Electronics | (Japan Aviation Electronics Exemplo de cabo aplicavel
Industry, Limited) Industry, Limited)

Tamanho do fio: 0,3mm? a 0,75mm? (AWG 22 a 18)

Plugue: KN4FT04SJ1-R _ Cabo OD: 5.3mm até 6.5mm

HG-KN IP65 Contato do Soquete: Para contator: E.xemplo c?e fio: . . -

ST-TMH-S-C1B-100-(A534G) CT160-3-TMH5B Fio de resina de fllor (cabo com revestimento de vinil
RMFES-A (CL3X) AWG 19, 4 cores
Dyden Corporation \t24) ou um produto equivalente)

Conector de energia para a linha HG-SN

Tipo reto
Cabo

P\ugue grampo

Tipo Angular
Fixador
de cabo

. Plugue (com revestimento) Fixador de cabo ..
Servomotor Caracteristica (DDK Ltd.) (DDK Ltd.) Exemplo de cabo aplicavel
icA (Nota 1) - -
Aplicavel Tipo Modelo Modelo Tamanho do fio™29 [ Cabo OD [mm]
IP67 CE3057-10A-2-D 2 > |8,5a 11
EN CE05-6A18-10SD-D-BSS (ZA%/?Gm1 . sfg;m
HG-SN52J, 102J, |conformidade CE3057-10A-1-D 10,52 14,1
152J . 14,3 ou menos
Ambiente 2,2mm? a 3,5mm?2 ’
Geral Moia2) D/MS3106B18-10S D/MS3057-10A (AWG 142 12) (bucha de
Reto identificacao)
IP67 CE3057-12A-2-D 2 > |95a13
EN CE05-6A22-22SD-D-BSS SAE\’Ar/”m agmm
conformidade CE3057-12A-1-D (AWG 10 2 8) 12,5216
HG-SN202J, 302J 159 00 men
Ambiente D/MS3106B22-22S D/MS3057-12A 55mm?a8mm? [, houd %
Geral Moa2) - - (AWG 10 a 8) (bucha de
identificagao)
IP67 CE3057-10A-2-D 2 > [8,5a11
EN CE05-8A18-10SD-D-BAS (ZAfA’;’Gm1 j:fg)‘m
HG-SN52J, 102J, |conformidade CE3057-10A-1-D 10,5a 14,1
152J . 14,3 ou menos
Ambiente 2,2mm? a 3,5mm? ’
Gers| Mon? D/MS3108B18-10S D/MS3057-10A (AWG 142 12) (bucha de
Angulo identificagéo)
IP67 CE3057-12A-2-D 2 > |95a13
EN CE05-8A22-22SD-D-BAS SA%"Gm agmm
conformidade CE3057-12A-1-D ( 10a8) 125216
HG-SN202J, 302J 159 00 men
Ambiente D/MS3108B22-22S D/MS3057-12A 5,5mm2 a 8mm? (bL]cho: o
Geral Nota2) (AWG 10 a 8) yRe U8
identificagao)

Notas: 1.A classificacdo de IP indicada serve como protegdo do conector contra entrada de p6 e 4gua quando acoplado com um servoamplificador/servomotor. Se a classificacao
IP do servoamplificador/servomotor diferir da classificacdo desses conectores, a classificagéo geral ficara de acordo com a mais baixa delas.

2. Em nao-conformidade com EN.

3. O tamanho do fio mostra a especificagéo de fiagdo do conector. Consulte "Exemplo de selegéo nos fios HIV para servomotores" neste catalogo para exemplos de
selecao do tamanho do fio.

4. Entre em contato com a Taisei Co., Ltd.
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Produtos no Mercado para Servomotores

Entre em contato diretamente com o fabricante.
Na fabricagdo de um cabo com os seguintes conectores, consulte a instrugdo do manual de instrugbes do fabricante para fiagéo e

procedimentos de montagem.

Conector eletromagnético de freio para a linha HG-KN

[ E

Aplicavel Conector Ferramentas de Crimpagem
servomotor Caract. Neta®) | (Japan Aviation Electronics | (Japan Aviation Electronics Exemplo de cabo aplicavel
Industry, Limited) Industry, Limited)
Tamanho do fio: 0,3mm? a 0,5mm? (AWG 22 a 20)
Cabo OD: 3,6mm até 4,8mm
Plugue: JN4FT02SJ1-R Exemplo de fio:
HG-KN P65 Contato do Soquete: Para contator: Fio de resina de fluor (cabo

ST-TMH-S-C1B-100-
(A534G)

CT160-3-TMH5B

com revestimento de vinil

RMFES-A (CL3X) AWG 20, 2 cores
Dyden Corporation N2 ou um produto
equivalente)

Conector eletromagnético de freio para a linha HG-SN

Tipo reto

el

Tipo Angular

Aplicavel Caract, Neta ) Conector (DDK Ltd.) Exemplo de cabo aplicavel
servomotor Tipo Tipo de Conexao Plugue Contato do Soquete Cabo OD [mm]
CMV1-SP2S-S 4,0a6,0
Tipo de conex&o CMV1-SP2S-M1 55a7,5
de um toque CMV1-SP2S-M2 7,0a9,0
CMV1-SP2S-L 9,0a11,6
Reto
CMV1S-SP2S-S 4,0a6,0
Tipo de parafuso CMV1S-SP2S-M1 55a75
CMV18-SP2S-M2 Selecione entre tipo de 7,0a29,0
CMV1S-SP2S-L soldador ou 9,0a 11,6
HG-SN IP67 CMV1-AP2S-S ligagéo por pressao. 4,0a6,0
Tipo de conexdo  |CMV1-AP2S-M1 (Consulte a tabela abaixo) |55 47,5
de um toque CMV1-AP2S-M2 7,0a9,0
Angulo CMV1-AP2S-L 9,0a11,6
CMV1S-AP2S-S 4,0a6,0
Tipo de parafuso CMV1S-AP2S-M1 55a75
CMV1S-AP2S-M2 7,0a9,0
CMV1S-AP2S-L 9,0a11,6
Contato Contato do soquete (DDK Ltd.) Tamanho do cabo (Net23)
Tipo de soldador CMV1-#22BSC-S2-100 1,25mm? (AWG 16) ou menor

Tipo de ligagao por pressao

CMV1-#22BSC-C3-100

0,5mm? a 1,25mm? (AWG 20 a 16)
E necessaria ferramenta de crimpagem

(857J-53164T).

Notas: 1. A classificagao de IP indicada serve como protegéo do conector contra entrada de pé e 4gua quando acoplado com um servoamplificador/servomotor. Se a classificagéo
IP do servoamplificador/servomotor diferir da classificagdo desses conectores, a classificagdo geral ficara de acordo com a mais baixa delas.

2. Entre em contato com a Taisei Co., Ltd.

3. O tamanho do fio mostra a especificagao de fiagdo do conector. Consulte "Exemplo de selegdo nos fios HIV para servomotores" neste catalogo para exemplos de

sele¢éo do tamanho do fio.
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Opcionais/Equipamentos Periféricos

Exemplo de Configuracao para o MR-JE-B (Nota2)

1kW ou menor

Controlador Servoampli [cador Servoampli [cador
®FX5U N3 N3
®LD77MS P {; au ds
®QD77MS x
®RD77MS o[ © | i CNIA

S N o | Software '
=) 2 OO -~ MR Con [glirator 2 I i
) (SWIDNC-MRC2-E) | !
CNIB ' | CNIB
| 1 [ {]ﬂ
Y M j %:% E ,,, = mmmmmmm e e mmmmmeeem oo | +
! (4) (5) (6) ! i
o L i [ o w o (8)
I s - | ] | o)
I
WLy ) booom
Para o encoder do servomotor |
|
I > I
' I
' I
| I
' I
Pt - Tﬂj ffffffffffffffffffffffffffff -
(11) o
==t
b e > -k
! (10)
I
|
[
(Nota 1)
Bateria Caixa de Bateria MR-BT6VCASE —
MR-BAT6V1SET-A (Nota 3) Bateria MR-BATGV1 x 5 pgs.
2kW e 3kW

Controlador
®FX5U
®LD77MS
®QD77MS
®RD77MS !

I
I
|
I
Servoampli [cadof Servoampli[cador
]
I
I
: 1 &

bl i ) Software (P N

[ | MR Con [guirador2 O
I

: (SW1DNC-MRC2-E) -
N !
I
|

| ONIA
I
|

(2) T >
I
; OB
R EEREEEEEEEEEEEEE R «——{}D
N (8)
h o (Nota 1)
; 14 L]
O ! oM
Para o encoder do servomotor

L] ’ ]
A A

(Nota 1) /

Caixa de Bateria MR-BT6VCASE

Bateria i
Bateria MR-BAT6V1 x 5 pgs.

MR-BAT6V1SET-A (Nota 3)

Notas: 1. Consultar "Caixa de Bateria ou Bateria" neste catalogo o MR-BT6VCASE e MR-BAT6V1 n&o séo necessarios na configuracao do sistema incremental com o
servoamplificador MR-JE-B.
2. Cabos desenhados com linhas tracejadas precisam ser montados pelo utilizador. Consulte o Manual de Instrucées do Servoamplificador relevante para fabricar os
cabos.
3. Consultar "Bateria" neste catalogo MR-BAT6V1SET-A ndo é necessario na configuragao do sistema incremental com o servoamplificador MR-JE-B.
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Cabos e Conectores para MR-JE-B

Consulte "Detalhes para Cabos e Conectores Opcionais para Servoamplificadores" neste catalogo para modelos detalhados.

Compativel com
SSCNET llI(/H)

gINO eled

ltem Modelo goompl " Classif. do IP Aplicacao Descri¢ao
Conector CNP1 Ferramenta aberta
5 Servoamplificador
o Conector de poténcia do Para MR-JE-100B SE
2 (1) CNP{ Now2) MR-JECNP1-01 - - ou menor
2 (tIpO de mserg’éo) Tamanho do [akplicavel "2 Y: |solante OD AWG 18
até 14 : até 3,9mm
Conector CNP1 Ferramenta aberta
Servoamplificador =
- grc:lr;e;c(tzrwtzi)e poténcia do |\ o - ~NP1-02 ) )
E . . _ Tamanho do [akplicavel "°2: |solante OD
By (tipo de insergéo) AWG 16 até 10 : até 4,7mm
2 @ Para MR-JE-200B/
2 MR-JE-300B
CZ) . Conector CNP2
3 Servoamplificador =E
gﬂ;ezc(tz;ge poténcia do MR-JECNP2-02 ) ) =
. X _ Tamanho do [ahplicavel "°; |solante OD
(tipo de insercéo) AWG 16 até 10 : até 4,7mm
Conector do ampli (cador do Computador pessoal
9‘-’0 Cabo de comunicagéo servoconector mini-B (5-pino) conector A conector
g (3) |do computador pessoal |MR-J3USBCBL3M 3m - Para MR-JE-B o= )——C-m B
Z (cabo USB) * N3o utilize este cabo para o controlador compativel
Ol SSCNET III(/H).
MR-J3BUS015M 0,15m -
Cabo SSCNET Il =3 )R j3R1503M 0,3m -
(cabo padrao externo do
(4) |gabinete) MR-J3BUS05M 0,5m - Para MR-JE-B
Compativel com
;,U SSCNET IlI (/H) MR-J3BUS1M im -
)
o MR-J3BUS3M 3m - Conector SSCNETIII/H)  Conector SSCNET llI(/H)
o
<] Cabo SSCNET Il Netad) 3,2 1351)55M-A"1 5m -
3 (cabo padrao externo do ]:I ?:% l:[
2 | (5) |gabinete) MR-J3BUS10M-A™ 10m - Para MR-JE-B
g Compativel com SSCNET .
(@) |||(/H) MR-J3BUS20M-A™ 20m -
z
'2‘ Cabo SSCNET Il Neta3.9) |y, 2 13513530M-B * 30m -
o (cabo padrao externo do
= (6) |gabinete) MR-J3BUS40M-B " 40m - Para MR-JE-B
w Compativel com :
SSCNET IlI(/H) MR-J3BUS50M-B ™ 50m -
sosnjcul\nltEZOIrl'llector (Nota3, 4) Conector SSCNET Ill(/H) Conector SSCNET IlI(/H)
(7) Compativel com MR-J3BCN?1 - - Para MR-JE-B ﬂj D:[
SSCNET IlI (/H)
SSCNET llI
(g) [famPao do conector | o <60 Padrao) . - |ParaMR-JE-B [k

Notas: 1. O tamanho do fio mostra a especificagéo de fiagdo do conector. Consulte "Exemplo de selegao nos fios HIV para servomotores" neste catalogo para exemplos de

selecao do tamanho do fio.

2. Conectores CNP1 e CNP2, e ferramenta aberta sdo fornecidos com o servoamplificador.
3. Leia com cuidado as precaugdes contidas nos opcionais antes de seu uso.
4. Sao necessarias ferramentas dedicadas. Entre em contato com o escritério de vendas local para maiores detalhes.
5. Quando SSCNET IlI/H for utilizado, consulte "Produtos no Mercado para Servoamplificadores" neste catélogo, para cabos acima de 50m ou com ultra alta flexibilidade.

Para comprimentos n&o listados.

NEGOCIOS (Email: osb.webmaster@melsc.jp)

*1. Para comprimentos de cabos nao listados, entre em contato com a Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd. DIVISAO INTERNACIONAL DE PROMOGAO DE
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Opcionais/Equipamentos Periféricos

Cabos e Conectores para MR-JE-B

Consulte "Detalhes para Cabos e Conectores Opcionais para Servoamplificadores" neste catalogo para modelos detalhados.

Item Modelo (i)ompr. ClaSISP'f' do Aplicagao Descrigao

0
)
:’) (9) |Conjunto de conector |MR-CCN1 - - Para MR-JE-B D Conector servoampli [eador.
pd
w

MR-BT6V1CBLO3M 0,3m

Para conectar | Sersretcier Cova e bt
(10) |Cabo da bateria - MR-JE-B e
MR-BT6VCASE =i C ]

MR-BT6V1CBL1M im
e
Q
o
@)
pd
S

MR-BT6V2CBLOSM 0,3m Conector servoampli [cador-

q ~ ¢ \
) g:tt;‘r’ige ek - |ParaMR-JE-B =HD ==
=3
MR-BT6V2CBL1M 1m Gonector de jungao
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Exemplo de Configuragéo para o MR-JE-A (Nota2)

1kW ou menor

Controlador
® RD75P
®RD75D
@ QD70P
© QD70D
® QD75P_N
® QD75D_N
® | D75P
® | D75D
® FX5U
® FX3u
® FX3uc
® FX36
® FX3cc

® FXss Bloco do terminal de
® FXan-_GM jungio MR-TB50 (Nota 1)

©® FXon-_PG (1)
® FX1s

Servoampli [cador

N3
<
CONL

o

oL v
Para o encoder do servomotor

Software
MR Con [guirador2
(SW1DNC-MRC2-E)

2kW e 3kW

Controlador
@ RD75P
@ RD75D
®QD70P
©QD70D
®QD75P_N
®QD75D_N
® LD75P
®LD75D
® FX5U
® FX3u
® FXauc
® FX36
® FX3cc
® FX3s
©® FXon-_GM
©® FXon-_PG
® FX1s @3

Bloco do terminal de
jungdo MR-TB50 (Nota 1)

et — -

Servoampli [cador

CNP2

CONL

v
Para o encoder do servomotor

Software
MR Con [guirador2
(SW1DNC-MRC2-E)

Notas: 1. Consultar "Bloco do Terminal de Jungao" neste catalogo.

2. Cabos desenhados com linhas tracejadas precisam ser montados pelo utilizador. Consulte o Manual de Instrucées do Servoamplificador relevante para fabricar os

cabos.
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Opcionais/Equipamentos Periféricos

Cabos e Conectores para MR-JE-A

Consulte "Detalhes para Cabos e Conectores Opcionais para Servoamplificadores" neste catalogo para modelos detalhados.

Compr. |Classif. do L .
Item Modelo do P Aplicagao Descrigao
Conector CNP1 Ferramenta aberta
s Conector de energia —
o do servoamplificador Para MR-JE-100A ou
Q| 0 |cNpy tow2) (io ge | MRECNP1-01 : "~ |menor
o insergéo) Tamanho do [ohplicavel ®?: Isolante OD
AWG 18 até 14 : até 3,9mm
Conector CNP1 Ferramenta aberta
Conector de energia ()
do servoamplificador
. MR-JECNP1-02 - -
0 o
9" .CNP1 _(,N @2 (tIpO de Tamanho do [akplicavel ®=2: |solante OD
g insercao) AWG 16 até 10: até 4,7mm
z @ Para MR-JE-200A/
g MR-JE-300A
2 X Conector CNP2
3 Conector de energia
do?\li,‘;%f:m'i'f'g%deor MR-JECNP2-02 - -
. ~ ( P Tamanho do [ahplicavel “°2: |solante OD
insercao) AWG 16 até 10 até 4,7mm
(3) |Conjunto de conector [MR-J3CN1 - - Para MR-JE-A [:—ﬂ Conector servoampli[cador
N
o
2 Conector do bloco do Conector do
= - - tterminal de junca servoampli [cador
@ Cabo do bloco do MR-J2M-CN1TBLOSM 0,5m ) Para conectar MR- erminedelineso
terminal de jungéo JE-A e MR-TB50 D:
MR-J2M-CN1TBL1M im
;,U Cabo de Conector do servoamplilcddor Computador
N comunicagéo do ) ) e lconector mini-B (5-pino) conector A conector
9 (5) i MR-J3USBCBL3M 3m Para MR-JE-A N C N —
() (cabo USB)

Notas: 1.0 tamanho do fio mostra a especificagéo de fiacdo do conector. Consulte "Exemplo de selecéo nos fios HIV para servomotores" neste catalogo para exemplos de selegao
do tamanho do fio.
2. Conectores CNP1 e CNP2, e ferramenta aberta sdo fornecidos com o servoamplificador.
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Detalhes de Cabos opcionais e Conectores para Servoamplificadores

Modelo

Conector CNP1

Ferramenta aberta

MR-JECNP1-01 (Noia?)

09JFAT-SAXGDK-H5.0
(J.S.T. Mfg. Co., Ltd.)

SN

J-FAT-OT
(J.8.T. Mfg. Co., Ltd.)

Modelo

Conector CNP1

Ferramenta aberta

MR-JECNP1-02 (Noia?)

07JFAT-SAXGFS-XL
(J.S.T. Mfg. Co., Ltd.)

==

J-FAT-OT-EXL
(J.S.T. Mfg. Co., Ltd.)

Modelo

Conector CNP2

MR-JECNP2-02 (Noia?)

03JFAT-SAXGFK-XL
(J.S.T. Mfg. Co., Ltd.)

Modelo Conector SSCNET IlI(/H) Conector SSCNET III(/H)
1 i
MR-J3BUS_M-A
MR-J3BCNT1 Conector: PF-2D103 Conector: PF-2D103
(Japan Aviation Electronics Industry, Limited) (Japan Aviation Electronics Industry, Limited)
Modelo Conector SSCNET IlI(/H) Conector SSCNET IlI(/H)
MR-J3BUS_M-B j:]:| D:t
Conector: CF-2D103-S Conector: CF-2D103-S
(Japan Aviation Electronics Industry, Limited) (Japan Aviation Electronics Industry, Limited)
Modelo Conector Servoamplificador
Tipo de Soldador (Nota3)
Conector: 10120-3000PE
MR-CCN1 Revestimento: 10320-52F0-008
(3M)
ou um produto equivalente
Modelo Conector Servoamplificador
Conector: 10150-3000PE
R ti to: 10350-52F0-008
MR-J3CN1 @y
ou um produto equivalente
Modelo Conector do bloco do terminal de jungao Conector servoamplificador

MR-J2M-CN1TBL_M

B

Conector: D7950-B500FL
(3M)

Tipo de ligagdo por presséo Neta 1)
Conector: 10150-6000EL
Revestimento: 10350-3210-000
(3M)

Notas: 1. Tipo de Soldador (conector: 10150-3000PE e invélucro: 10350-52F0-008) (3M) também pode ser utilizado. Entre diretamente em contado com o fabricante.

2. Conectores CNP1 e CNP2, e ferramenta aberta sdo fornecidos com o servoamplificador.

3. Tipo de ligagao por pressao (conector 10120-6000EL Invélucro: 10320-3210-000) (3M) também pode ser utilizado. Entre diretamente em contato diretamente com o

fabricante.
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Opcionais/Equipamentos Periféricos

Detalhes de Cabos opcionais e Conectores para Servoamplificadores

Modelo

Conector servoamplificador

MR-BT6V1CBL_M

]

Contato: SPHD-001G-P0.5
Compartimento: PAP-02V-0
(J.S.T. Mfg. Co., Ltd.)

Conector da caixa de bateria
Tipo de Soldador (Neta®)

Conector: 10114-3000PE

Revestimento: 10314-52F0-008
(3M)
ou um produto equivalente

Modelo

Conector servoamplificador

Conector de juncéo

MR-BT6V2CBL_M

]

Contato: SPHD-001G-P0.5
Compartimento: PAP-02V-0
(J.S.T. Mfg. Co., Ltd.)

=

Contato: SPAL-001GU-P0.5
Compartimento: PALR-02VF-O
(J.S.T. Mfg. Co., Ltd.)

Notas: 1. Tipo de ligagdo por presséo (conector 10140-6000EL e invélucro: 10314-3210-000) (3M) também pode ser utilizado. Entre diretamente em contato com o fabricante.

Produtos no Mercado para Servoamplificadores

Cabo SSCNET Il B |
Aplicagao Modelo Descrigao
Cabo de fibra 6ptica com [SC-J3BUS_M-C

ultra alta flexibilidade para
SSCNET IlI(/H)

Ik

_ = Comprimento do cabo

Mitsubishi Electric System & Service

(100m max. MNetah ynidades de 1m)

Co., Ltd.

Notas: 1. A distancia méaxima de conexao entre estacbes é de 100m para SSCNET IlI/H e de 50m para SSCNET Il

Aplicagéo do cabo de conexao de juncao do encoder

Para comprimentos de cabos entre o servoamplificador e o servomotor, cabos EMC e cabos especiais para conexao do
servoamplificador e do servomotor com multiplos cabos, cabos mliltiplos estéo disponiveis. Entre em contato com a Mitsubishi
Electric System & Service Co., Ltd. DIVISAO INTERNACIONAL DE PROMOCAO DE NEGOCIOS (Email: osb.webmaster@melsc.

ip)

Exemplo: configuragao utilizando cabos para juncéo de trés encoders

« E possivel substituir apenas o cabo da parte mével na corrente de cabos.
* A redefinicdo apds o transporte de uma maquina é facil pois os lados do servoamplificador e do servomotor podem ser

separados.

Cabo Corrente

Gabinete de controle (parte movel)

|

o

Lado da maquina

Linha HG-KN
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Opcao Regenerativa

B8] A

Poténcia Regenetativa toleravel [W]
Modelo do Resistor Opgao Regenerativa Nota2)
servoamplificador Regenerativo MR-RB032 MR-RB12 MR-RB30 MR-RB32 MR-RB50 (Nota 1)

integrado 40 40 13 40 13
MR-JE-10B/A - 30 - - - -
MR-JE-20B/A - 30 100 - - -
MR-JE-40B/A 10 30 100 - - -
MR-JE-70B/A 20 30 100 - 300 -
MR-JE-100B/A 20 30 100 - 300 -
MR-JE-200B/A 100 - - 300 - 500
MR-JE-300B/A 100 - - 300 - 500

Notas: 1. Certifique-se de resfriar a unidade com uma ventoinha (92 mm x 92 mm, fluxo de ar minimo: 1.0 m3/min). A ventoinha deve ser preparada pelo usuario.
2. Os valores de poténcia nesta tabela sao referentes a poténcias geradas por resistor, nao poténcias nominais.

* Cuidados na conexao da opgéo regenerativa

1. A opgao regenerativa causa uma alta de temperatura de 100°C, ou maior, com relagédo a temperatura ambiente. Examine completamente a dissipagéo de calor, posi¢ao de
instalacéo e os fios utilizados antes de instalar a unidade. Utilize fios retardadores de chamas ou aplique a substancia nos fios, e mantenha-os longe da unidade.

2. Utilize cabos trangados para conexdo da opgédo regenerativa ao servoamplificador e mantenha o comprimento dos fios com um méaximo de 5m.

3. Utilize cabos trangados para conectar um sensor térmico e certifique-se de que o sensor nao deixe de funcionar adequadamente devido a ruidos introduzidos.
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Opcionais/Equipamentos Periféricos

Opcao Regenerativa

Conexoes

j6 furo de
montagem|

Dimenstes [Unidade: mm]
MR-RB032
Disposicéo do Terminal
TE1
TEL Tamanho do [ohplicavel (Nota 5):

0,2mm? a2,5mm? (AWG 24 a 12)

Tamanho do parafuso

de montagem: M5

Modelo Massa [kg]
119 MR-RB032 0,5

MR-RB12

Disposigao do Terminal
TE1

Tamanho do [ahplicavel (Nota 5):
0,2mm?2a 2,5mm? (AWG 24 a 12)
Tamanho do parafuso de montagem: M5

‘ Massa [kg] ‘

‘ Modelo
11

[MR-RB12 |

Desconecte os [03 para o resistor
regenerativo integrado (P+ e C) e
remova o resistor.

Servoampli[cador

Opgéo Regenerativa

Lo
Resistor
Regenerativo
Integrado| (Notad)
(Nota 6)
5m ou menos

Parafuso de montagem

T
da ventoinha 49,825 o
(2-Parafusos M3) (Nota 2)
fornecidos do chooogooq I ==
lado oposto 2x22g:224 7x1a ss
cdccocody7x 0] ==
\‘Sf g == E% furo longitudinal | & sS
o o olood e oo
choooood S gty
10| cdboocopod o2 i
8 |skscseed 8 r¥zs 9
S$cooocd ==t \_(Nota 2)
EEEEEEEE @ | bS8
cooooooq o oo
8| |scssscsssd A | tss
= ER=R=R=0==p=g=! SS 4
SSS3s5a9 N G
23 200 17 wf [Il.7 N EREY)]
o
112
217 - 120 8

Entrada da Ventoinha

= Parafuso de montagem da ventoinha (2- parafusos M4) (Nota 3)
Py e fp—
> —% o — Disposicéo do Terminal
e e
e che e
10 o) S cheo e
8 o ==Y === ==
% Bl
= ——
";ft 8 [ s Y e e o s f c—
o H.H-l 1015 825 Tamanho de parafusos : M4
10 90 17 318 Tamanho de parafusos
100 335 de Montagem : M6
Entrada da Ventoinha (Nota 3) Modelo Massa [kg]
Sl
& MR-RB30
3 % 2,9
E MR-RB32
b pooooooo000000000000
00000000000000000000
MR-RB50

Disposi¢ao do Terminal

Tamanho de parafusos do
terminal: M4

Tamanho de parafusos de
Montagem: M6

Modelo
MR-RB50

Massa [kg]
5.6

Para 1kW ou menor

Desconecte os [03 para o resistor
regenerativo integrado (P+e C) e
remova o resistor.

Servo ampli [caddor

Opcéo Regenerativa

Resistor
Regenerativo
Integrado (Notad)
5 m ou menor

SO
Ventoinha (Nota 3)

Para 2kW ou maior

Servo amplilcddor  Desconecte P+ e D.

Opcéo Regenerativa

(Nota 1)

5 m ou mais curto T T T
(@ -}

Ventoinha (Nota 2, 3)

Notas: 1. Crie um circuito de sequéncia que desligue o contator magnético quando ocorre um superaquecimento anormal.

2. Quando utilizar um MR-RB50, resfrie a unidade com uma ventoinha (92mm  92mm, fluxo de ar minimo: 1,0m%min). A ventoinha deve ser preparada pelo usuario.
3. Quando utilizar um MR-RB50 ou MR-RB32, pode ser necessario resfriar a unidade com uma ventoinha (92mm  92mm, fluxo de ar minimo: 1,0 m3/min), dependendo do

ambiente de operagéao. Consulte o "Manual de Instrugdes do Servoamplificador” para detalhes. A ventoinha deve ser preparada pelo usuario.
4. Os terminais G3 e G4 s&o sensores térmicos. G3-G4 se abrem quando a opgao regenerativa se aquece de modo anormal.

5. O tamanho do fio mostra a especificacéo de fiagdo do conector. Consulte "Fios, Disjuntores em caixas de moldagem e contatores magnéticos" neste catalogo para

exemplos de sele¢do do tamanho do fio.
6. MR-JE-10B/MR-JE-10A e MR-JE-20B/MR-JE-20A ndo possuem um resistor regenerativo integrado.
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Bateria (MR-BAT6V1SET-A) Nota )

Os dados de posicao absoluta podem ser mantidos pela montagem da bateria no servoamplificador. MR-BAT6V1SET-A é reutilizavel

pela substituicao das baterias MR-BAT6V1.

MR-BAT6V1SET-A ndo é necessario para o sistema incremental.

Aparéncia

Método de montagem

Modelo: MR-BAT6V1SET-A
Tensé&o nominal: 6 V
Capacidade Nominal: 1650 mAh
Com litio: 1,2 g

Bateria Priméaria: 2CR17335A
Massa: 55 g

Fixe a bateria e entéo insira
0 plugue no conector CN4.

* A bateria MR-J3BAT por conta da diferenca de tensao.

Notas: 1. MR-BAT6V1SET-A é uma bateria montada, composta de baterias de metal de litio CR17335A. Esta bateria ndo esté sujeita as recomendagdes da UN sobre mercadorias
perigosas (classe 9) Para transportar baterias de metal de litio e baterias de metal de litio contidas num equipamento por meio de transporte sujeito as recomendagdes
da ONU, tomar medidas para cumprir com as seguintes normas: as Recomendagoes das Nagbes Unidas sobre o Transporte de Mercadorias Perigosas, da Instrugao

Técnica (ICAO-TI) pela Organizacdo da Aviagéo Civil Internacional (ICAO), e o Cédigo Maritimo Internacional de Mercadorias Perigosas (Cédigo IMDG) pela

Organizagao Maritima Internacional (IMO). Para transportar baterias, verifique os padrdes mais recentes ou as leis do pais de destino e tome as medidas necessarias.
Entre em contato com o escritério de vendas local para maiores detalhes.

Caixa de Bateria (MR-BT6VCASE ), Bateria (MR-BAT6V1) (Notad)

Os dados de posicéo absoluta de até oito eixos dos servomotores podem ser mantidos pelo uso da caixa de bateria ou das baterias.
Os servomotores utilizados em sistemas incrementais também estéo incluidos nos eixos conectaveis.
A caixa armazena até nove baterias pela conexédo dos conectores. As baterias nao estédo incluidas na caixa de baterias. Adquira-as

separadamente.

Dimensdes (montada)

MR-BAT6V1

[Unidade: mm]

Aprox. 70 130 2-g5 furo de montagem
25 las 5
il 1Y,
® Natsl
1
ﬁ g g Modelo: MR-BAT6V1
el Tens&o nominal: 6 V
il Tamanho de parafuso Capacidade Nominal: 1650 mAh
MR-BT6VCBL M usos P
|| (opcional) de Montagers: M4 Com litio: 1,2 g
@ P Bateria Primaria: 2CR17335A
w

Massa: 0,18 kg Massa: 34 g

Notas: 1. MR-BAT6V1 é uma bateria montada composta de baterias de metal de litio CR17335A. Esta bateria ndo esta sujeita as recomendagdes da UN sobre mercadorias
perigosas (classe 9) Para transportar baterias de metal de litio e baterias de metal de litio contidas num equipamento por meio de transporte sujeito as recomendagoes
da ONU, tomar medidas para cumprir com as seguintes normas: as Recomendagdes das Nagdes Unidas sobre o Transporte de Mercadorias Perigosas, da Instrugao

Técnica (ICAO-TI) pela Organizacdo da Aviacéo Civil Internacional (ICAQ), e o Cédigo Maritimo Internacional de Mercadorias Perigosas (Cédigo IMDG) pela

Organizagao Maritima Internacional (IMO). Para transportar baterias, verifique os padrées mais recentes ou as leis do pais de destino e tome as medidas necessarias.
Entre em contato com o escritério de vendas local para maiores detalhes.

Conexoes

Para conexao com uma unidade do
servoamplificador

MR-JE-B

o o
0o
4

CeC Bk

Dg

1

MR-BT6VCASE

CN10 D_+

MR-BT6V1CBL_M (Nota 1)

Para conexao com uma unidade do servoamplificador

MR-E-B MR-JE-B MR-JE-B
o8 o o8
o o o o o 0
9 [m] Q [m] 9 [m)
"""" ity QE T QE BT ]
(s LEJ ﬁ g ﬁ
o o o
— —
NP1 CNPL CNPL

MR-BT6VCASE

MR-BT6V2CBL_M (Nota 1) MR-BT6V2CBL_M (Nota 1)

onto [[} s

MR-BT6VICBL_M (Nota 1)

Notas: 1. Este & um cabo opcional. Consulte "Cabos e Conectores dos Servoamplificadores”, neste catélogo.

S-24

selopeolydweoniss

S9J0]JO0WOAIBS

0
(]
=t
=8
oS
=t
Q
o
(2]

sojuswedinb3/sreuopdo

sonpo.d ep eisI|

d

sagdneoal



Opcionais/Equipamentos Periféricos

Bloco Terminal de Juncées (MR-TB50) [ A

Conecta todos os sinais via bloco terminais de juncdes.

Dimensbes [Unidade: mm]

235

\ ,

i 1

I | 2-p4.

| |

T Sar ar T

I = 'l &
N

HI
- MRIBS0-—-—-—-—-—[{F>$ 13

1[3[5]7]o[11[13f15[171921[2325 27129\31\3435\37\39\41\43|4d47|49‘ 9
0|

2] 4]e[81012]14]16[1 80f224pel2g30[323alel8l40k2la4laekg]s

25

244

Tamanho de parafusos do terminal : M3.5

Fio aplicavel: 2 mm?2 méximo

Largura do terminal de crimpagem: 7.2 mm ou mais curto
Tamanho do parafuso de montagem: M4

Filtro de Ruido de Réadio (FR-BIF) [ B

Este filtro suprime ruidos do lado de alimentagao do servoamplificador, especialmente efetivos para bandas de frequéncia de 10 MHz
ou menores O FR-BIF é projetado para ser instalado no lado de entrada.

Dimensoes [Unidade: mm] Conexoes
Nao utilize o FR-BIF no lado de saida do servoamplificador.
Afiagao deve ser a mais curta possivel, e é necessario o aterramento.
Certifique-se de isolar os fios ndo utilizados, quando utilizar o FR-BIF com uma fonte de
alimentagao monoféasica.
Branco
C\'/ermelha Azul  Verde Vazamento de Corrente: 4 mA
8 <
§ Iﬁ ”
2= Bloco Terminal
= ] J3furo MCCB  MC
I “%E —x > L
58 29 ‘ ‘ 7 Fogtee ::" /}/ tz Servoampli [cador
44 Alimentacéo 7 @
Filtro de Ruido de Linha (FR-BSFO01) [ 8 | A

Este filtro suprime o ruido de radio do lado da fonte de alimentagéo e do lado da saida do servoamplificador. O FR-BSF01 também é
efetivo na supressdo de vazamento de correntes de alta frequéncia (corrente de fase zero), especialmente na faixa de 0,5 MHz a 5 MHz.

Dimensbes [Unidade: mm] Conexdes

FR-BSFO01 Este Filtro de Ruido de Linha pode ser instalado com os fios da fonte de alimentagao (L1,
L2, e L3) no servoamplificador e a fonte (U, V, e W) no servomotor. Passe cada um dos
fios através do filtro de Ruido de Linha, de forma igual e na mesma diregéo.

Para a fonte de alimentagéo, o efeito do filtro se eleva conforme o nimero de passagens
aumenta, porém geralmente quatro passagens pode ser considerado adequado. Para a
poténcia do servomotor, as passagens devem ser quatro ou menos. Nao passe o fio de
aterramento através do filtro. De outro modo, o efeito do filtro é reduzido.

Enrole os fios para que passem através do filtro, conforme o nimero de passagens
conforme mostrado em Fig. 1. Se os fios forem muito espessos para serem passados,
utilize dois ou mais filtros para ter o nimero de passagens mostradas em Fig. 2.

Coloque os filtros de ruido de linha o mais perto possivel do servoamplificador para que se
obtenha um melhor desempenho.

(110)
95:0.5

n
S
=l

(65)

o)

N A
)
=1
I
o
&
<
b=}

~ i .
©
. Fig. 1 Fig. 2
MCCB  MC S
— )
/l =T Servoampli [cador
| | fe Y N !
Energia —x . — | = MCCB  MC
: | e P u
! j L2 Energia 4/‘,_w‘ﬁ L2 servoampli [cador
- " < 13
> 5|55
FlltzoedLeinitgdo o Filtro de Ruido
de Linha

Filtro de Linha de dados [ B | Estabilizador [ B |

Este filtro é efetivo para evitar ruidos quando esta conectado ao Conecte um estabilizador aos relés AC e valvulas AC em torno

cabo de saida de pulso do trem de pulso do controlador de saida do servoamplificador. Conecte diodos aos relés DC e valvulas

ou do cabo do motor do encoder. DC.

Exemplo) ESD-SR-250 (fabricador pela NEC TOKIN Corporation) Exemplo) Estabilizador CR-50500 (fabricado pela Okaya Electric Industries Co., Ltd.)
ZCAT3035-1330 (fabricado pela TDK) Diodo: Um diodo com uma tenséo de ruptura de quatro vezes ou mais maior
GRFC-13 (fabricado pela Kitagawa Industries Co., Ltd.) que a tensdo de conducéo do relé com capacidade de corrente duas ou

mais vezes maior que a corrente de condugéo do relé.
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Filtro EMC B | A |
Os seguintes filtros sdo recomendados como conformes com as diretrizes EMC para a fonte de alimentacéo do servoamplificador.
Modelo do servo Filtro Modelo EMC (Neta2) Corrente Nominal [A] Tensé&o nominal [V AC] Fig.
MR-JE-10B/A a 100B/A HF3010A-UN (Neta ) 10 250 A
MR-JE-200B/A, 300B/A HF3030A-UN (Nota 1) 30 250 B

Notas:1. Fabricado pela Soshin Electric Co., Ltd.
Um estabilizador é vendido separadamente para o uso neste filtro EMC. Consulte as "Recomendagdes de Instalagdo Do EMC"
2. Quando utilizar o filtro EMC, instale um filtro para cada servoamplificador.

Dimensbes [Unidade: mm] Conexoes
HF3010A-UN s s
Para trifasica - 200VCA
N our 4-55x7 M4
3-M4 ida) 3-M4 Filtro EMC Servoampli [cador
(lado de entrada) | (lado de saida} SAIDA
< I - M MC
=EE EE=Er I P - L
== === S , Potencia ___ o 2
== == 8 = Alimentagdo f
=E =E 9 — -3
i - = S
A i
258+4 (41)
27322 65+4
2884
30015 Para 1 fase de 200VAC, 1kW ou menor
|
Vazamento de Filtro EMC Servoampli[cador
= \ @ Modelo | oty | Massa [kal
% HF3010A-UN 5 35
Poténcia ~
HF3030A-UN
w Comprmento_ OUT
(lado de entrada) (lado de saida)
. I [<] (<] (<] I
3-M5 3-M5 -
< — NN ﬁ) [ﬁ Para monofésica de 200VAC, 2kW ou menor
+H| H| H
% C T e+ 8 58w
! i H ‘%E‘g Filtro EMC Servoampli [cador
B 3 \d SAIDA
{«& e — O o o MC
L I A
85+1 | 851 70+2 Apxtl)i:ﬁgﬁlt:gao | i
210+2 x
26025 140+2 13
Vazamento de -
Modelo Corrente [mA] Massa [kg]
HF3030A-UN 5 55
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Opcionais/Equipamentos Periféricos

Reator CA para melhoria do fator de poténcia (FR-HAL)
Potencializa o fator de poténcia do servoamplificador e reduz a capacidade de alimentagéo.

Modelo d lificad Melhoria de Fator de Poténcia do Reator Fi
odelo do servoamplificador AC (Noia ) ig.
MR-JE-10B/A
MR-JE-20B/A FR-HAL-0.4K
MR-JE-40B/A FR-HAL-0.75K A
MR-JE-70B/A FR-HAL-1.5K
MR-JE-100B/A (Entrada de fonte alimentagéo trifasica) FR-HAL-2.2K
MR-JE-100B/A (Entrada de fonte alimentagdo monofasica) FR-HAL-3.7K
MR-JE-200B/A (Entrada de fonte alimentagéo trifasica) FR-HAL-3.7K B
MR-JE-200B/A (Entrada de fonte alimentagdo monofasica) FR-HAL-5.5K
MR-JE-300B/A FR-HAL-5.5K
Notas: 1. Quando utilizar a melhoria de Fator de Poténcia do Reator AC, instale um reator para cada servoamplificador.
Dimensodes [Unidade: mm] Conexodes
HH e T
ﬂﬂﬂﬂﬂ Dimensdes variaveis oo
"@I@I@I@I@I@JEF Vodelo : RlldC Para trifasica - 200VAC
=t W Wi1 H D D1 D2 d
4 furo do montdgem wes oUMASCUIONT TER AT aK 104 2| 84 | 99 | 72 | 51 | 40 | M5 . Servaampi (eador
e FR-HAL-0.75K [104 2| 84 | 99 | 74 | 56 | 44 | M5 % e
A FR-HAL-1.5K [104 2| 84 | 99 | 77 | 61 | 50 | M5 Fonte i s ‘
& & de Alimentagdo ‘X/; i
T skl Ve [kg] Tamanho de ;?arafusos do a<//—o T
terminal
. FR-HAL-0.4K 0,6 M4
@ fcI FR-HAL-0.75K 0,8 M4 .
‘ w1 FR-HAL-1.5K 1,1 M4 Para monofésica de 200VAC, 1kW ou menor
W ou mais curto Servoampli [cador
MccB Mc o PRRAL
‘X‘ I
Fonte i
de Alimentacéo
~></L/—U ) At
Dimensdes variaveis
Modelo .
b ou mais curto (oe? L 0 O I (R (2 Para monofasica de 200VAC, 2kW ou menor
4-dfuro de montagem " FR-HAL-22K | 115 | 40 | 15| 77 [ 71 | 57 | M6 servoamplicador
EEE FR-HAL-3.7K | 115 | 40 | 115 | 83 | 81 | 67 | M6 VB e -
B IS IS i}, FR-HAL-55K | 115 | 40 | 115 | 83 | 81 | 67 | M6 Fonte —X_——<_. ; 128
- deAIimentagéo‘>< ! ' !
Tamanho de parafusos do = !
Modelo Massa [kg] , T 4
terminal [ AR
e ~% | P FR-HAL-2.2K 1,5 M4
7 FR-HAL-3.7K 2,2 M4
w uDZ FR-HAL-5.5K 23 M4
W ou mais curto D1

Notas: 1. Utilize este furo de montagem para aterramento.
2. Isto indica a méaxima dimensao. A dimensao varia dependendo do grau de dobra da linha de entrada/saida.
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Software de Suporte do Servo

Software de Selecéo de Capacidade (MRZIJW3-MOTSZ111E)

Especificagbes

Item

Descricao

Tipos de Componente de Maquina

Fusos de Esfera Horizontais, verticais, prateleiras e pinhdes, rolos de alimentagéo, mesas giratérias,
carrinhos, elevadores, esteiras, outros (entrada por inércia direta) dispositivos

ltem

Servoamplificador, servomotor, opgdo regenerativa, momento de inércia de carga, proporgao de inércia
do motor, pico de torque, proporgdo de pico de torque, torque efetivo, razéo de torque efetivo, poder
regenerativo, relagdo de poténcia regenerativa

Resultados -
Impresséao

Imprime especificagdes inseridas, padroes de operacéo, processos de célculo, grafico de processo
de selecgao de velocidade de alimentagao (ou velocidade de motor) e torque e resultados de
dimensionamento

Salvamento
de Dados

Especificagdes inseridas, padroes operacionais e resultados de dimensionamento sdo salvos com um
nome de arquivo

Momento de inércia de calculo

Cilindro, bloco quadrado, velocidade variavel, movimento linear, suspenséo, conica, base conica

Requisitos do Sistema

IBM PC/AT modelo compativel funcionando com os seguintes requisitos.

Componentes

Software de Selecéo de Capacidade (MRZJW3-MOTSZ111E) (Nota 1)

OS (Nota 3)
(Versédo em Inglés)

Microsoft® Windows® 8,1 Enterprise Sistema Operacional
Microsoft® Windows® 8,1 Pro Sistema Operacional
Microsoft® Windows® 8,1 Sistema Operacional

Microsoft® Windows® 8 Enterprise Sistema Operacional
Microsoft® Windows® 8 Pro Sistema Operacional

Microsoft® Windows® 8 Sistema Operacional

Microsoft® Windows® 7 Enterprise Sistema Operacional
Microsoft® Windows® 7 Ultimate Sistema Operacional
Microsoft® Windows® 7 Professional Sistema Operacional
Microsoft® Windows® 7 Home Premium Sistema Operacional
Microsoft® Windows® 7 Starter Sistema Operacional
Microsoft® Windows Vista® Enterprise Sistema Operacional
Microsoft® Windows Vista® Ultimate Sistema Operacional
Microsoft® Windows® XP Home Edition Sistema Operacional
Microsoft® Windows® 2000 Professional Sistema Operacional
Microsoft® Windows® Millennium Edition Sistema Operacional
Microsoft® Windows® 98 Second Edition Sistema Operacional
Microsoft® Windows® 98 Sistema Operacional

(z =on) [BOSSBd Jopeindwo)

Pentium® 133 MHz ou superior (Windows® 98, Windows® 2000)
Pentium® 150 MHz ou superior (Windows® Millennium Edition)
CPU Pentium® 300 MHz ou superior (Windows® XP)
Processador 1 GHz or more 32-bit ( 86) (Windows Vista®)
Processador 1 GHz ou superior 32-bit ( 86) ou Processador de 64-bit (Windows® 7, Windows® 8, Windows® 8.1)
24 MB ou mais 32 (Windows® 98)
Meméria MB ou mais 128 (Windows® Millennium Edition, Windows® 2000)

(
MB ou mais 1 GB (Windows® XP)
ou mais (Windows Vista®, Windows® 7, Windows® 8, Windows® 8.1)

Espago libre em disco rigido

40 MB ou mais

Navegador

Windows® Internet Explorer® 4.0 ou superior

Resolugdo 800 600 ou mais, 16 cores,

Monitor Compativel com os Computadores Pessoais acima.
Teclado Compativel com os Computadores Pessoais acima.
Mouse Compativel com os Computadores Pessoais acima.
Impressora Compativel com os Computadores Pessoais acima.

Cabo de comunicagao

Nao necessario

Notas: 1. Verséo de Software C6 ou superior € compativel com MR-JE-A, e D2 ou superior, compativel com MR-JE-B.
2. Este software pode néo funcionar corretamente, dependendo do Computador Pessoal em uso.
3. Para sistemas operacionais de 64-bits, este software é compativel com Windows® 7 ou superior.
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Opcionais/Equipamentos Periféricos

Software de Suporte do

MR Configurator 2 (SW1DNC-MRC2-E)

O MR Configurator2 pode ser adquirido pelos meios a seguir:

Servo

[ B
Ve

MELSOFT
\\/-

» Adquira o MR Configurator2 separadamente.

» Adquira o MT Works2: O MR Configurator2 esté incluido no MT Works2 com verséo de software 1.34L ou superior.

* Baixe o MR Configurator 2 Caso tenha o GX Works2 ou MT Works2 com verséao de software inferior a 1.34L, vocé pode baixar MR
Configurator2 gratuitamente, direto do website

Especificacdes

ltem Descri¢ao
Projeto Novo/Abrir/Fechar/Salvar/Salvar Como/Delete Projeto, Definicbes de Sistema, Imprimir
Parametro Definicao de Parametro, Nome da Configuragao do Eixo (Nota 2), Conversor de Parametro (Nota2)

Dados de Posicionamento (Neta2)

Tabela de Pontos, Programa, Tratamento Indireto, Dados de Came

Monitor

Tabela de Pontos, Programa, Tratamento Indireto, Dados de Came (Nota 1)

Exibir Alarme, Dados de inicio de alarme, Gravador, Rotagdo sem motor, Configuracao de Sistema,

Diagnostico Diagnéstico de vida util, Diagnéstico da maquina

Modo de Teste Modo JO_G, Modo de Posicionamento, Operagéao Sem Motor, Saida For¢ada, Operacéo de Programa,
Informagéo de Modo de Teste

Ajuste Ajuste de um toque, Avaliagdo da Maquina

Outros Assistente Servo, Faixa de Defini¢cbes de atualizagdo de Parametros, Definicdo das Unidades de

Conversao MW" Display de troca de idiomas, Help

Notas: 1. Disponivel apenas com MR-JE-_B.
2. Disponivel apenas com MR-JE-_A.

Requisitos do Sistema

IBM PC/AT modelo compativel funcionando com os seguintes requisitos.

Componentes

MR Configurator2 (Nota3)

O S (Nota 2)

(1 eon) [BOSSB Jopeindwo)

Microsoft® Windows® 8.1 Enterprise Sistema Operacional

Microsoft® Windows® 8.1 Pro Sistema Operacional

Microsoft® Windows® 8.1 Sistema Operacional

Microsoft® Windows® 8 Enterprise Sistema Operacional

Microsoft® Windows® 8 Pro Sistema Operacional

Microsoft® Windows® 8 Sistema Operacional

Microsoft® Windows® 7 Enterprise Sistema Operacional

Microsoft® Windows® 7 Ultimate Sistema Operacional

Microsoft® Windows® 7 Professional Sistema Operacional

Microsoft® Windows® 7 Home Premium Sistema Operacional

Microsoft® Windows® 7 Starter Sistema Operacional

Microsoft® Windows Vista® Enterprise Sistema Operacional

Microsoft® Windows Vista® Ultimate Sistema Operacional

Microsoft® Windows Vista® Business Sistema Operacional

Microsoft® Windows Vista® Home Premium Sistema Operacional

Microsoft® Windows Vista® Home Basic Sistema Operacional

Microsoft® Windows® XP Professional Sistema Operacional, Service Pack 2 ou superior Microsoft®
Windows® XP Home Edition Sistema Operacional, Service Pack 2 ou superior

CPU (recomendado)

Desktop PC: Processador Intel ® Celeron® 2.8 GHz ou superior
Laptop PC: Processador Intel® Pentium® M 1.7 GHz ou superior

Meméria (recomendado)

512 MB ou mais (32-bit OS), 1 GB ou mais (64-bit OS)

Espago livre em disco rigido

1 GB ou superior

Interface de comunicagéao

Utilize Porta USB

Navegador

Windows® Internet Explorer® 4.0 ou superior

Resolugdo 1024 768 ou mais, cores 16-bit,

Menioy Compativel com os Computadores Pessoais acima.
Teclado Compativel com os Computadores Pessoais acima
Mouse Compativel com os Computadores Pessoais acima
Impressora Compativel com os Computadores Pessoais acima

Cabo de comunicacao

MR-J3USBCBL3M

Notas: 1. Este software pode nao funcionar corretamente, dependendo do Computador Pessoal em uso.
2. Para sistemas operacionais de 64-bits, este software é compativel com Windows® 7 ou superior.
3. Versao de Software 1.19V ou superior é compativel com MR-JE-A, e 1.34L ou superior MR-JE-B.
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Servoamplificadores

Servomotores

Lista de Produtos

Precaugoes
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Lista de Produtos

Servoamplificadores:

Item Modelo Voltagem nominal Fonte de Alimentacdo

MR-JE-10B 0,1kW Trifasico ou monoféasica 200VAC a 240VAC,
MR-JE-20B 0,2kwW Trifasico ou monofésica 200VAC a 240VAC,
MR-JE-40B 0,4kwW Trifasico ou monofasica 200VAC a 240VAC,

MR-JE-B MR-JE-70B 0,75kwW [Trifasico ou monofasica 200VAC a 240VAC,
MR-JE-100B 1kw Trifasico ou monoféasica 200VAC a 240VAC,
MR-JE-200B 2kw Trifasico ou monofasica 200VAC a 240VAC,
MR-JE-300B 3kw Trifasico 200VAC a 240V
MR-JE-10A 0,1kwW Trifasico ou monofasica 200VAC a 240VAC
MR-JE-20A 0,2kW Trifasico ou monoféasica 200VAC a 240VAC,
MR-JE-40A 0,4kwW Trifasico ou monofésica 200VAC a 240VAC,

MR-JE-A MR-JE-70A 0,75kW Trifdsico ou monofasica 200VAC a 240VAC,
MR-JE-100A 1kw Trifasico ou monofasica 200VAC a 240VAC,
MR-JE-200A 2kw Trifasico ou monofasica 200VAC a 240VAC,
MR-JE-300A 3kw Trifasico 200VAC a 240V

Servomotores

Item Modelo Voltagem nominal Velocidade nominal
) HG-KN13J 100W 3000 r/min

I;enmhafr:g :I’:tromagnético com HG-KN23J 200w 3000 r/min

selo contra leo HG-KN43J 400W 3000 r/min
HG-KN73J 750W 3000 r/min

Linha HGKN - HG-KN13 100W 3000 r/min

sem felo eletromagnético HG-KN23 200W 3000 r/min
HG-KN43 400W 3000 r/min

Linha H(_S'KN » HG-KN13BJ 100W 3000 r/min

Com frelo eletromagnético HG-KN23BJ 200W 3000 r/min
HG-KN43BJ 400W 3000 r/min
HG-KN73BJ 750W 3000 r/min

Linha HG-KN - HG-KN13B 100W 3000 r/min

Com frelo eletromagnético HG-KN23B 200W 3000 r/min
HG-KN43B 400W 3000 r/min

Linha HfS—SN B HG-SN52J 0,5kwW 2000 r/min

sem frelo eletromagnetico HG-SN102J L.OkW 2000 r/min
HG-SN152J 1,5kw 2000 r/min
HG-SN202J 2,0kw 2000 r/min
HG-SN302J 3,0kw 2000 r/min

Linha HG-SN - HG-SN52BJ 0,5kwW 2000 r/min

Com frelo eletromagnético HG-SN102BJ 1,0kW 2000 r/min
HG-SN152BJ 1,5kW 2000 r/min
HG-SN202BJ 2,0kw 2000 r/min
HG-SN302BJ 3,0kw 2000 r/min
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Cabos do encoder/Cabos de juncéo

Item Modelo Compri Flexibilidade Gosseasto Aplicagao
mento o
MR-J3ENCBL2M-A1-H 2m Alta flexibilidade 1P65 Para HG-KN (tipo de conexao direta)

MR-J3ENCBL5M-A1-H 5m Alta flexibilidade IP65  |Para HG-KN (tipo de conexao direta)
Cabo do encoder MR-J3ENCBL10M-A1-H [10m [Alta flexibilidade IP65  |Para HG-KN (tipo de conexao direta)
(condutor do lado da carga) MR-J3ENCBL2M-A1-L 2m Padrao IP65  |Para HG-KN (tipo de conexao direta)

MR-J3ENCBL5M-A1-L 5m Padréo P65 Para HG-KN (tipo de conexao direta)

MR-J3ENCBL10M-A1-L 10m  |Padrdo IP65  |Para HG-KN (tipo de conexao direta)

MR-J3ENCBL2M-A2-H 2m Alta flexibilidade IP65  |Para HG-KN (tipo de conexao direta)

MR-J3ENCBL5M-A2-H 5m |Alta flexibilidade IP65  [Para HG-KN (tipo de conexao direta)
Cabo do encoder. MR-J3ENCBL1OM-A2-H |10m |Alta flexibilidade IP65  |Para HG-KN (tipo de conexao direta)
(lado oposto do lado de carga) - " p—

MR-J3ENCBL2M-A2-L 2m Padrao IP65 Para HG-KN (tipo de conexao direta)

MR-J3ENCBL5M-A2-L 5m Padréo IP65  |Para HG-KN (tipo de conexao direta)

MR-J3ENCBL10M-A2-L 10m [Padrao IP65 Para HG-KN (tipo de conexao direta)
Cabo do encoder : AT Padréo ) s (Nota 1)
(condutor do lado da carga) MR-J3JCBLO3M-Al-L 0,3m 1P20 Para HG-KN (tipo de juncéo)
Cabo do encoder. Padrao ) I (Nota 1)
(lado oposto do lado de carga) MR-J3JCBLO3M-A2-L 0,3m 1P20 Para HG-KN (tipo de juncao)

MR-EKCBL20M-H 20m |Alta flexibilidade IP20  |Para HG-KN (tipo de juncao) ~ (Nota2)

MR-EKCBL30M-H 30m |Alta flexibilidade IP20  |Para HG-KN (tipo de juncao) ~ (No1a2)

MR-EKCBL40M-H 40m |Alta flexibilidade 1P20 Para HG-KN (tipo de juncao) ~ (Nota2)
Cabo do encoder. — - — o

MR-EKCBL50M-H 50m |Alta flexibilidade IP20  |ParaHG-KN (tipo dejuncdo) ~ (Nota2)

MR-EKCBL20M-L 20m |Padrao IP20  |ParaHG-KN (tipo de juncdo) ~ (Nota2)

MR-EKCBL30M-L 30m |Padrio IP20  |Para HG-KN (tipo de juncao) ~ (Nota2)
Cabo do encoder

- AL~ 5 ; ineag)Nota )

(condutor do lado da carga) MR-J3JSCBLO3M-A1-L  |03m |Padrio IP65  [Para HG-KN (tipo de juncéo)™**
Cabo do encoder. Pad . L (Nota3)
(lado oposto do lado de carga) MR-J3JSCBLO3M-A2-L  0,3m  Padrdo IP65  |Para HG-KN (tipo de juncéo)

MR-J3ENSCBL2M-H 2m Alta flexibilidade IP67

MR-J3ENSCBL5M-H 5m Alta flexibilidade P67

MR-J3ENSCBL10M-H 10m _|Alta flexibilidade IP67 . . e

MR-J3ENSCBL20M-H __ |20m _|Alta flexibilidade P67 | 2ra @ linha HG-KN (tipo de jungao)

— Para HG-SN (tipo de conexé&o direta)

MR-J3ENSCBL30M-H 30m |Alta flexibilidade P67

MR-J3ENSCBL40M-H 40m |Alta flexibilidade IP67
Cabo do encoder. —

MR-J3ENSCBL50M-H 50m |Alta flexibilidade P67

MR-J3ENSCBL2M-L 2m Padrao IP67

MR-J3ENSCBL5M-L 5m |Padrio IP67 ) ) e

MR-J3ENSCBLLOM-L 10m | Padrao ipe7__|-2raa linha HG-KN (tipo de jungao)

Para HG-SN (tipo de conexao direta)
MR-J3ENSCBL20M-L 20m Padrao IP67
MR-J3ENSCBL30M-L 30m Padréo P67

Notas:

1. Utilize esta combinagdo com MR-EKCBL_M-H, MR-EKCBL_M-L, ou MR-ECNM.

2. Utilize esta combina¢do com MR-J3JCBLO3M-A1-L ou MR-J3JCBLO3M-A2-L.

3. Utilize esta combinagdo com MR-J3ENSCBL_M-H, MR-J3ENSCBL_M-L, ou MR-J3SCNS..
4. Utilize esta combinacdo com MR-J3JSCBL03M-A1-L ou MR-J3JSCBLO3M-A2-L no uso na linha HG-KN.
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Lista de Produtos

Conjunto de conector do encoder/conjunto de juncéo do conector

P

Conector de energia x 1

Item Modelo Descrigéo Classif. Aplicacéo
. Conector de jungéo x 1 . L .\ (Notal)
Conjunto do Conector do encoder MR-ECNM Conector servoamplificador x 1 IP20  |Para HG-KN (tipo de jung&o)
Tipo reto
Conjunto do Conector do encoder Conector de jungéo ou conector Para a linha HG-KN (tipo de jungéo) M2
. = MR-J3SCNS P67 ) .
(tipo de conexao de um toque) do encoder x 1 Para HG-SN (tipo de conex&o direta)
Conector servoamplificador x 1
Conjunto Conector do encoder Tipo reto
o MR-ENCNS2 Conector do encoder x 1 IP67  |Para HG-SN
(tipo de parafuso) L
Conector servoamplificador x 1
. Tipo de angulo
Conjunto do Conector do encoder
(tipo de conexdo de um togue) MR-J3SCNSA Conector do encoderlx 1 IP67 Para HG-SN
Conector servoamplificador x 1
. Tipo de angulo
Conjunto Conector do encoder
(tipo de parafuso) MR-ENCNS2A Conector do encode_r.x 1 P67 Para HG-SN
Conector servoamplificador x 1
Cabo de energia do Servomotor
- 1P N
Item Modelo Comp. Flexibilidade Classif. Aplicacéo
MR-PWS1CBL2M-A1-H 2m Alta flexibilidade IP65 Para HG-KN (tipo de conexao direta)
MR-PWS1CBL5M-A1-H 5m Alta flexibilidade IP65 Para HG-KN (tipo de conexao direta)
Cabo de energia do Servomotor MR-PWS1CBL10M-A1-H |10m |Alta flexibilidade IP65 |Para HG-KN (tipo de conexao direta)
(lado de carga, saida) MR-PWS1CBL2M-A1-L  [2m  |Padrdo IP65 |Para HG-KN (tipo de conexao direta)
MR-PWS1CBL5M-Al1-L 5m Padrédo IP65 |Para HG-KN (tipo de conex&o direta)
MR-PWS1CBL10M-Al-L |10m |Padréo IP65  |Para HG-KN (tipo de conex&o direta)
MR-PWS1CBL2M-A2-H 2m Alta flexibilidade 1P65 Para HG-KN (tipo de conexao direta)
MR-PWS1CBL5M-A2-H 5m Alta flexibilidade IP65 |Para HG-KN (tipo de conexao direta)
Cabo de energia do Servomotor MR-PWS1CBL10M-A2-H |10m |Alta flexibilidade IP65  |Para HG-KN (tipo de conexdo direta)
(lado oposto do lado de carga, saida) [\R-PWS1CBL2M-A2-L  [2m  |Padréo IP65  |Para HG-KN (tipo de conexdo direta)
MR-PWS1CBL5M-A2-L 5m Padréo IP65  |Para HG-KN (tipo de conex&o direta)
MR-PWS1CBL10M-A2-L  |10m |Padrédo IP65  |Para HG-KN (tipo de conex&o direta)
Cabo de energia do Servomotor = . R
(Iado de carga, saida) MR-PWS2CBLO3M-Al-L  |0,3m [|Padrédo IP55  |Para HG-KN (tipo de jungéo)
Gabo de energia do Servomolor |y pyysocBLoaM-AZL  |0,3m |Padra IP55  |Para HG-KN (tipo de junca
(lado oposto do lado de carga, saida) =m adrao ara HG-KN (tipo de jung&o)
Conjuntos de conectores de energia do Servomotor
. IP ..
Item Modelo Descri¢édo Classif. Aplicacéo
Tipo reto
Conjunto de conectores de energia |MR-PWCNS4 Conector de energia x 1 IP67  |Para HG-SN52J, 102J, 152J
do Servomotor em conformidade -
com EN MR-PWCNS5 Tipo reto IP67  |Para HG-SN202J, 3023

Notas:

1. Utilize esta combinagdo com MR-J3JCBLO3M-Al-L ou MR-J3JCBLO3M-A2-L.
2. Utilize esta combinagdo com MR-J3JSCBLO3M-A1-L ou MR-J3JSCBLO3M-A2-L no uso na linha HG-KN.
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Cabo do freio eletromagnético

MELSERVO-JE

L IP s
Item Modelo Compr. Flexibilidade Classif. Aplicacéo
MR-BKS1CBL2M-A1-H 2m Alta flexibilidade P65 Para HG-KN (tipo de conexao direta)
MR-BKS1CBL5M-A1-H 5m Alta flexibilidade P65 Para HG-KN (tipo de conexao direta)
Cabo do freio eletromagnético MR-BKS1CBL10M-Al-H 10m |Alta flexibilidade IP65 Para HG-KN (tipo de conexao direta)
(lado de carga, saida) MR-BKS1CBL2M-A1-L 2m Padrao IP65 |Para HG-KN (tipo de conexdo direta)
MR-BKS1CBL5M-A1-L 5m Padréo IP65  |Para HG-KN (tipo de conexdo direta)
MR-BKS1CBL10M-Al-L 10m |Padrao 1P65 Para HG-KN (tipo de conexao direta)
MR-BKS1CBL2M-A2-H 2m Alta flexibilidade P65 Para HG-KN (tipo de conexao direta)
MR-BKS1CBL5M-A2-H 5m Alta flexibilidade IP65 Para HG-KN (tipo de conexao direta)
Cabo do freio eletromagnético MR-BKS1CBL10M-A2-H 10m |Alta flexibilidade IP65  |Para HG-KN (tipo de conex&o direta)
(oposto ao lado de carga, saida) MR-BKS1CBL2M-A2-L 2m  |Padrdo IP65 [Para HG-KN (tipo de conexéo direta)
MR-BKS1CBL5M-A2-L 5m Padréo 1P65 Para HG-KN (tipo de conexao direta)
MR-BKS1CBL10M-A2-L 10m |Padrao 1P65 Para HG-KN (tipo de conexao direta)
Cabo do freio eletromagnético ~ . R
(lado de carga, saida) MR-BKS2CBLO3M-Al-L 0,3m |Padrdo IP55 Para HG-KN (tipo de juncéo)
Cabo do freio eletromagnético = . N
(oposto ao lado de carga, saida) MR-BKS2CBL0O3M-A2-L 0,3m |Padrao IP55  |Para HG-KN (tipo de jung&o)
Conjunto Conector do freio eletromagnético
. IP P
Iltem Modelo Descri¢éo Classif. Aplicacéo
Conjunto Conector do freio eletromag| Tipo reto
(tipo de conexdo de um toque) MR-BKCNS1 Conector do freio eletromagnético x 1 IP67  [Para HG-SN
Conjunto Conector do freio Tipo reto
eletromagnético (tipo de parafuso)  |MRBKCNS2 Conector do freio eletromagnético x 1 |7 0/ |Par@ HG-SN
Conjunto Conector do freio eletromag| Tipo de angulo
(tipo de conex&o de um toque) MR-BKCNS1A Conector do freio eletromagnético x 1 IP67  Para HG-SN
Conjunto Conector do freio Tipo de angulo
eletromagnético (tipo de parafuso) MR-BKCNS2A Conector do freio eletromagnético x 1 IP67 |Para HG-SN
Cabos SSCNET Ill/Conjunto de Conectores SSCNET Il
o IP N
Item Modelo Compr. Flexibilidade Classif. Aplicacéo
MR-J3BUS015M 0,15m |Padréo - Para MR-JE-B
Cabo SSCNET Il MR-J3BUSO3M 0,3m |Padréo - Para MR-JE-B
(cabo padréo interno do gabinete)  |MR-J3BUS05M 0,5m _[Padréo - Para MR-JE-B
Compativel com SSCNET Hli(/H) MR-J3BUSIM 1m |Padrao - Para MR-JE-B
MR-J3BUS3M 3m Padréo - Para MR-JE-B
Cabo SSCNET Il MR-J3BUS5M-A 5m Padrédo - Para MR-JE-B
(cabo padréo externo do gabinete)  |MR-J3BUS10M-A 10m |Padréo - Para MR-JE-B
Compativel com SSCNETIIH)  Tyr_338US20M-A 20m |Padrao - Para MR-JE-B
Cabo SSCNET Il MR-J3BUS30M-B 30m Alta flexibilidade - Para MR-JE-B
(cabo de longa distancia) MR-J3BUS40M-B 40m | Alta flexibilidade - Para MR-JE-B
Compativel com SSCNET IIl(H) - Tyr 338Us50M-B 50m | Alta flexibilidade - Para MRJE-B
Conjunto de conector Compativel
com SSCNET IHI(/H) MR-J3BCN1 - - - Para MR-JE-B
Blocos terminais de jungdo/cabos dos blocos terminais de juncéo
Item Modelo Compr. Aplicacéo
Bloco terminal de jung&o (50 pinos) |MR-TB50 - Para MR-JE-A
Cabo do bloco do terminal de jungdo |[MR-J2M-CN1TBLOSM 0,5m |Para conectar MR-JE-A e MR-TB50
(Para MR-TBS0) MR-J2M-CN1TBL1M im  |Para conectar MR-JE-A e MR-TB50
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Lista de Produtos

Baterias/Caixa de bateria/cabos de bateria

Item

Modelo

Compr.

Aplicacao

Bateria

MR-BATEVISET-A

- Para MR-JE-B

MR-BAT6V1

- Para MR-BAT6V1SET-A e MR-BT6VCASE

Caixa de Bateria

MR-BT6VCASE

- Para MR-JE-B

Cabo da bateria

MR-BT6V1CBLO3M

0,3m |Para MR-BT6VCASE

MR-BT6V1ICBL1M

im Para MR-BT6VCASE

Cabo de juncéo da bateria

MR-BT6V2CBLO3M

0,3m |Para MR-BT6VCASE

MR-BT6V2CBL1M

im Para MR-BT6VCASE

Opcao Regenerativa

Iltem Modelo Especificacbes Aplicacéo
MR-RB032 Poténcia Regenerativa toleravel 30 W, Para MR-JE-10B a MR-JE-100B e
a valor de resisténcia 40 Q MR-JE-10A a MR-JE-100A
Poténcia Regenerativa toleravel 100 W, Para MR-JE-20B a MR-JE-100B e
MR-RB12 valor de resisténcia 40 Q MR-JE-20A a MR-JE-100A
5 . MR-RB30 Poténcia Regenerativa toleravel 300 W, Para MR-JE-200B/MR-JE-300B e
Opcéo Regenerativa 3 valor de resisténcia 13 Q MR-JE-200A/MR-JE-300A
Poténcia Regenerativa toleravel 300 W, Para MR-JE-70B/MR-JE-100B e
MR-RB32 valor de resisténcia 40 Q MR-JE-70A/MR-JE-100A
MR-RB50 Poténcia Regenerativa toleravel 500 W, Para MR-JE-200B/MR-JE-300B e
-RBS valor de resisténcia 13 Q MR-JE-200A/MR-JE-300A
Cabo periférico
Iltem Modelo Compr. Aplicacao

Cabo de comunicacéo do
computador pessoal (cabo USB)

MR-J3USBCBL3M

3m Para MR-JE-B e MR-JE-A

Conectores Periféricos

Item

Modelo

Descricéo

Aplicacéo

Conector de energia do
servoamplificador CNP1 M2 )
(tipo de inser¢ao)

MR-JECNP1-01

Conector CNP1 x 1, Ferramenta Aberta x 1

Para MR-JE-10B a MR-JE-100B e
MR-JE-10A a MR-JE-100A

Conector de energia do

servoamplificador CNP1 ¢
(tipo de inser¢ao)

Nota 1)

MR-JECNP1-02

Conector CNP1 x 1, Ferramenta Aberta x 1

Para MR-JE-200B/MR-JE-300B e
MR-JE-200A/MR-JE-300A

Conector de energia do
servoamplificador CNP2 @ *
(tipo de insercéo)

)

MR-JECNP2-02

Conector CNP2 x 1

Para MR-JE-200B/MR-JE-300B e
MR-JE-200A/MR-JE-300A

Conjunto de conector

MR-CCN1

Conector servoamplificador x 1

Para sinais E/S de MR-JE-B

Conjunto de conector

MR-J3CN1

Conector servoamplificador x 1

Para sinais E/S de MR-JE-A

Software de Suporte do Servo
Item Modelo Aplicacao
MR Configurator2 SW1DNC-MRC2-E Software de configuragdo para Melservo

Nota:

1. Conectores CNP1 e CNP2, e ferramenta aberta s&o fornecidos com o servoamplificador.
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Precaucdes

Para garantir o uso seguro

® Para utilizar adequadamente os produtos expostos neste catalogo, leia
o0 "Guia de Instalagdo” e o "Manual de Instrugbes" antes de iniciar o
uso.

Cuidados na selecdo do modelo

® Selecione um servomotor que tenha o torque nominal igual ou maior do
que o torque efetivo.

® Quando um torque desequilibrado é gerado, tal como o de
levantamento vertical da maquina, mantenha-o abaixo de 70% do
torque nominal do servomotor.

® Crie um padrao de operagéo,
considerando o tempo de Speed
estabilizago. -

® Carga para a relagéo de 2\ operation
inércia do motor deve estar
abaixo da proporcéao
recomendada. Se a
proporcao for muito grande, o
desempenho esperado pode
nao ser alcangado, e o freio dindmico pode ser danificado.

Command pattern
»{ Actual servo motor

Time

Command time ts

Positioning time

Cuidados Gerais de Seguranca

=

. Transporte/Instalacéo
Combinagoes do servomotor e do servoamplificador séo pré-
determinadas. Confirme os modelos do servomotor e do
servoamplificador que serao utilizados, antes da instalagao.

e N&o derrube ou aplique um forte impacto ao servoamplificador ao ou
servomotor, ja que os mesmos séo dispositivos de preciséo. Os
mesmos podem ser danificados com tal tens&o ou choque.

® Quando fumigantes que contem materiais halogéneos como fllior, cloro
bromo e iodo s&o utilizados para desinfetar e proteger embalagens de
madeira de insetos, os mesmos podem causar mau funcionamento caso
penetrem no produto. Tome as precaugdes necessarias para garantir
que os materiais residuais de fumigantes ndo entre em nossos produtos
ou trate as embalagens com métodos diversos da fumigagao (método
de aquecimento). Além disso, desinfete e proteja a madeira de insetos
antes de embalar os produtos.

e Nao coloque objetos pesados em cima do servoamplificador ao ou
servomotor. Fazé-lo pode resultar em leses ou danos.

e O sistema deve suportar altas velocidades e alta aceleragdo/
desaceleragéo.

® Para possibilitar um posicionamento de alta preciséo, assegure a
rigidez da maquina, e mantenha o ponto de ressonancia em um alto
nivel.

e Monte o servoamplificador e o servomotor em material nao-inflaméavel.

Monta-los em proximidade de material inflamével pode resultar em

incéndios.

A opcéao regenerativa se aquece (alta de temperatura de 100 C ou

mais) com o uso frequente. Nao instale dentro de objetos inflamaveis

ou objetos sujeitos a deformagao por aquecimento. Certifique-se de
que os fios ndo entrem em contato com a unidade.

e Fixe firmemente o servomotor na maquina. Fixagao insuficiente pode
causar o deslocamento do servomotor durante a operacao.

® |nstale batentes elétricos e mecanicos na extremidade do curso.

e Monte o servoamplificador em uma parede, verticalmente.

® N&o bloqueie a entrada ou areas de escape do servoamplificador.
Fazé-lo pode causar mau funcionamento no servoamplificador.

e Quando instalar multiplos servoamplificadores em uma sequéncia em
um gabinete vedado, deixe espago em volta dos servoamplificadores,
conforme descrito no Manual de Instrugdes do Servoamplificador. Para
garantir a vida util e a confiabilidade dos servoamplificadores, evite

5_?cumulagéo de calor e mantenha o espago o mais aberto possivel na

regido da tampa superior.

2. Condicdes climaticas
e Utilize o servoamplificador e o servomotor nos ambientes designados.

Evite instalar o servoamplificador e o servomotor em areas que
contenham 6leo ou pé. Quando instalar em tais areas, certifique-se de
colocar o servoamplificador em um gabinete vedado, e proteja o
servomotor, colocando uma tampa ou tomando medidas similares.
N&o utilize em areas onde o servomotor podera estar constantemente
sujeito a fluidos de corte ou 6leos lubrificantes, ou onde orvalho pode
se condensar por conta de nuvem de 6leo, resfriamento ou umidade
excessiva. Fazé-lo pode também deteriorar o isolamento do
servomotor.

3. Aterramento
® Faca o aterramento de forma firme para evitar choques elétricos e para

estabilizar o potencial no circuito de controle.

Conecte os fios do aterramento no gabinete do terminal de protegao
(PE) através do aterramento do terminal protegao do servoamplificador
para o servomotor aterramento.

Falhas como posi¢ao incorreta podem ocorrer se o aterramento for
insuficiente.

4. Fiagao

Néo distribua poténcia para os terminais de saida (U, V e W) do
servoamplificador ou para os terminais de entrada (U, V e W) do
servomotor. Fazé-lo, pode causar danos ao servoamplificador e ao
servomotor.

Conecte o servomotor nos terminais de saida (U, V e W) do
servoamplificador.

Combine a fase dos dos terminais de entrada (U, V e W) do
servomotor com os terminais de saida (U, V e W) do servoamplificador.
Caso nao estejam combinados, o servomotor pode nao funcionar
adequadamente.

Verifique atentamente a fiagdo e o programa de sequéncia antes de
ligar a energia.

Selecione com cuidado o método de fixagao dos cabos, e certifique-se
de que a tenséo de dobra e o préprio peso do cabo ndo sejam
aplicados na segao de conexao dos cabos.

Em uma aplicag&o onde o servomotor se move, determine o raio de
dobra do cabo de acordo com a vida de dobra e o tipo do mesmo.

5. Configuraces iniciais
® Para MR-JE-A, selecione um modo de controle de posi¢ao, velocidade

ou torque por [Pr. PA01]. O modo de controle de posi¢éo é definido
como padr&o. Altere o valor de definicao de parametros quando utilizar
os outros modos de controle. Para MR-JE-B, o modo de controle é
definido pelo controlador.

Quando utilizar a opgéo regenerativa, altere [Pr. PA02]. A opgao
regenerativa esta desabilitada como padrao.

6. Operacéo

Nao utilize um produto que esteja danificado ou faltando pegas. Neste
caso, substitua o produto.

Ligue FLS e RLS (limite de curso superior/inferior), ou LSP e LSN (fim
de curso de rotacéao reversa/de avango) em posi¢ao ou em modo de
controle de velocidade. O servomotor ndo se iniciara se os sinais
estiverem desligados.

Quando um contator magnético for instalado no lado primario do
servoamplificador, ndo execute inicializagbes e paradas constantes
com o contator magnético. Fazé-lo pode causar danos ao
servoamplificador.

Quando ocorrer um erro, o servoamplificador interrompe a saida de
poténcia com ativagao da funcéo de protegéo, e o servomotor para
imediatamente com o freio dinamico.

O freio dinamico é uma fungao de parada de emergéncia. N&o o utilize



para parar o servomotor em operagoes normais.

Em resumo, o freio dindmico suporta 1000 vezes o uso quando uma
maquina que tem proporgao de inércia do motor igual ou maior que a
proporgdo de paradas recomendadas da velocidade nominal a cada 10
minutos.

Se as fungdes de protegao do servoamplificador forem ativadas,
desligue a energia imediatamente. Remova a causa antes de ligar
novamente a energia. Se a operagao for continuada sem remogéo da
causa do erro, o servomotor pode ter mau funcionamento, resultando
em lesbes ou danos. O servoamplificador, o resistor regenerativo e o
servomotor podem se aquecer muito durante ou apds a operagao.
Tome medidas de seguranga tais como cobri-los para evitar que suas
maos e/ou pegas, incluindo cabos, entrem em contado com eles.

7. Outros

Néo toque o servoamplificador ou o servomotor com as maos
molhadas.
Nao modifique o servoamplificador ou o servomotor.

Cuidados com cabos SSCNET Il

Nao aplique tensao mecanica excessiva nos cabos SSCNET Il quando
fizer o cabeamento.

O raio minimo de dobra do cabo SSCNET Il é de 25 mm para
MR-J3BUS_M e 50 mm para MR-J3BUS_M-A/-B. Se utilizar estes
cabos com o raio abaixo do minimo, o desempenho néo podera ser
garantido.

Se as pontas do cabo SSCNET lIl estiverem sujas, a luz sera
obstruida, causando mau funcionamento. Mantenha as pontas limpas.

® Nao aperte os cabos SSCNET Ill com bragadeiras, etc.

Néo olhe diretamente para a luz quando o cabo SSCNET Il ndo estiver
conectado.

Cuidados para servomotores

Nao martele a alavanca do servomotor quando estiver instalando uma
polia ou um engate. Fazé-lo pode causar danos ao encoder. Quando
instalar a polia ou o engate ao servomotor, utilize os furos de parafusos
na extremidade do eixo. Utilize um extrator de polia para remové-la.
Néo aplique carga excedendo a carga toleravel no eixo do servomotor.
O eixo pode se quebrar.

Quando um servomotor for montado com o eixo vertical (para cima),
tome medidas, na laterial da maquina, para que o éleo da caixa de
engrenagens ndo entre no servomotor.

Nao utilize a interface de poténcia de alimentagdo de 24VDC no freio
eletromagnético. Mantenha uma fonte de alimentagéo dedicado para o
freio eletromagnético.

Néo aplique o freio eletromagnético quando o servo estiver ligado.
Fazé-lo podera causar sobrecarga no servoamplificador ou reduzir a
vida dtil do freio. Aplique o freio eletromagnético apenas quando o
servo estiver desligado.

O torque deve sofrer queda devido a aumento de temperatura no
servomotor. Certifique-se de utilizar o motor dentro da temperatura
ambiente especificada.
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Precaucdes

Garantia

1. Periodo de Garantia e Cobertura
Iremos reparar qualquer falha ou defeito, aqui referidos como "falha” em
nosso equipamento FA, aqui referido como "Produto”, que possam
aparecer durante o periodo de garantia, sem custos, devido a causas pelas
quais sejamos responsaveis, através do distribuidor pelo qual o produto foi
comprado ou do nosso fornecedor de servigos. Entretanto, iremos cobrar
custos que se refiram a visitas de nossos engenheiros em reparos no local
sob solicitagao do cliente no Japdo ou em outros paises. Nao somos
responsaveis por quaisquer ajustes no local e/ou operagdes de teste que
forem solicitadas ap6s o reparo ou substituigdo de uma unidade com
defeito.

[Prazo]

O prazo de garantia para o produto é de 12 (doze) meses apds a compra

ou entrega do produto a um local atribuido pelo cliente ou 18 (dezoito)

meses da data de fabricagéo, qualquer um deles que acontega antes

("Periodo de Garantia") O periodo de garantia para produtos reparados néo

pode exceder o prazo inicial de garantia antes de qualquer reparo.

[LimitagcBes]

(1) E solicitado que o usuério realize um diagnostico inicial de falha,
como regra geral. Este diagndstico pode ser feito por nés, ou pela
area de servigos, sob nossa solicitagéo e os custos efetivos serao
cobrados. Entretanto, ndo sera cobrado se formos responsaveis
pela causa da falha.

(2) Esta garantia se aplica apenas quando as condi¢des, métodos,
ambientes, etc de uso, estejam em conformidade com os termos,
condi¢oes e instrucoes que foram definidas no manual de instrugdes
e no manual de usuarios para o produto e as etiquetas de cuidados
que estejam fixadas no produto.

(8) Mesmo durante o prazo de garantia, o custo de reparo sera
cobrado nos seguintes casos:

() uma falha causada por armazenagem ou manuseio
inadequado, falta de cuidados ou negligéncia, etc e uma falha
causada por hardware do cliente ou problema de software

(i) uma falha causada por qualquer alteragéo etc, ao produto
feita no local sem nossa aprovagao

(i) uma falha que poderia ter sido evitada, se seu
equipamento no qual o produto é incorporado for equipado
com um dispositivo de seguranga requerido pelas leis
aplicaveis e tem qualquer fungdo ou estrutura considerada
indispensavel de acordo com as boas praticas industriais

(iv) uma falha que poderia ter sido evitada se as pegas
consumiveis designadas no manual de instrugdes, forem
devidamente mantidas e substituidas

(v) quaisquer partes consumiveis (bateria, ventoinha, capacitor de
reserva, etc)

(vi) uma falha causada por fatores externos como acidentes
inevitaveis, incluindo incéndios n&o controlados e flutuagédo
anormal de tenséo e fenémenos da natureza, incluindo
terremotos, raios e desastres naturais
uma falha por causa imprevisivel com uma tecnologia
cientifica que ndo estava disponivel na época do envio do
Produto de nossa companhia
(viii) quaisquer outras falhas pelas quais ndo sejamos responséaveis

ou as quais o cliente reconhega que nao sdo de nossa
responsabilidade

(i

=
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2. Periodo de garantia ap6s parada de produgéo
(1) Poderemos aceitar realizar o reparo até 7 anos apds a produgéo de
um Produto descontinuado. O anuncio da parada de produgéo para
cada modelo pode ser consultada em nosso "Vendas e Servigos"
etc.
(2) Observe que o produto (incluindo suas pegas de reposi¢do) nao
podem ser adquiridas ap6s sua parada de produgao.

3. Servicos em outros paises
Nossos Centros FA regionais irdo aceitar realizar o reparo do produto
nesses paises. Entretanto, os termos e condigdes da realizagdo do
reparo podem diferir de acordo com cada Centro FA. Para detalhes,
entre em contato com seu Centro FA local.

4. Excluséo de responsabilidade para compensagéo contra perdas
de oportunidade, perdas secundarias, etc.
Seja sob ou ap6s o periodo de garantia, ndo assumiremos
responsabilidade por quaisquer danos causados pelos quais ndo sejamos
responsaveis, quaisquer perdas de oportunidade e/ou lucros devido a
falha do produto, danos, danos secundarios ou compensagéo por
acidentes que possam ter acontecido sob circunstancias especificas,
previstas ou imprevistas pela nossa companhia, quaisquer danos aos
produtos que ndo sejam os nossos e também, compensagéo por
qualquer servigo de substituicao, reajuste, teste de operagao de maquinas
locais e do produto, ou quaisquer operagdes conduzidas pelo cliente.

5. Alteracéo nas especifica¢des do produto
As especificacoes listadas em nossos catalogos, manuais ou
documentos técnicos podem ser alterados sem aviso prévio.

6. Aplicagédo e uso do Produto

(1) Para o uso de nosso Servo AC de Objetivo Geral, suas aplicagdes
devem nao resultar em danos sérios, mesmo que qualquer falha ou
mau funcionamento ocorra no Servo AC de Objetivo Geral, e um
backup ou fungéo de seguranga opera em um sistema externo para
o Servo AC de Objetivo Geral, quando a falha o ou mau
funcionamento ocorrer.

(2) Nosso Servo AC de Objetivo Geral é projetado e fabricado como
produto de objetivo geral para indUstrias em geral. Portanto,
aplicagbes substancialmente influentes no interesse publico tais
como plantas atdmicas eléctricas e outras instalagbes de energia de
empresas de energia elétrica, e também que requeiram um sistema
especial de garantia de qualidade, incluindo os pedidos de
empresas de transporte ferroviario e escritérios governamentais ou
publicas ndo sdo recomendados, e ndo assumimos nenhuma
responsabilidade por qualquer falha causada por esses aplicativos,
quando utilizados.

Adicionalmente, aplicagbes que influenciem substancialmente vidas

humanas ou propriedades tais como linhas aéreas, tratamentos

médicos, servigos ferroviarios, sistemas de incineragao e de
combustiveis, equipamento operado de manuseio de equipamentos,
equipamentos de entretenimento, de seguranga etc nao séao
recomendadas e ndo assumimos responsabilidade por qualquer falha
causada pelo uso dessas aplicagoes.

Deveremos rever a aceitabilidade das aplicacoes acima referidas, caso

o cliente concorde em néo exigir uma qualidade especifica para uma

aplicagao especifica. Entre em contato conosco para uma consulta.
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Produtos Mitsubishi Electric -
Automacéo Industrial

PLC |  MELSEC-Q Linha de Modelos Universais

Apresentando o QCPU de alta velocidade (QnUDVCPU) para processamento mais rapido de

grandes volumes de dados.

© Tenha uma maquina de alta velocidade, controle de alta precisdo com diversos controladores compativeis com a plataforma

iQ e multiplas CPUs.

© Conecte-se facilmente com GOTs e ferramentas de programacao,utilizando uma porta Ethernet integrada

© Estao disponiveis 25 modelos de 10K etapas de pequena capacidade a 1000K etapas de alta capacidade

© Comunicagao continua e integracéo flexivel em qualquer nivel de rede

Especificagdes do Produto
Capacidade do Programa
Number of 1/0 points [X/Y], number of /0 device points [X/Y]
Instrugdes basicas de velocidade de processamento (Instrugao LD.)
Interface de conexao externa
Médulo de Fungao
Estilo de extensao de médulo
Rede

PLC | Linha MELSEC-L

10K etapas a 1000K etapas

256 pontos a 4096 pontos/8192 pontos

120nsa1.9ns

USB (em todos os modelos), Ethernet, RS-232, Cartdo de Memoria, cassete SRAM estendido.
1/0, analdgico, contador de alta velocidade, posicionamento, movimento simples, entrada de temperatura, controle de temperatura, modulo de rede
Tipo de estrutura

Ethernet, Controlador de Rede CC-Link IE, Rede de Campo CC-Link IE, CC-Link,
CC-Link/LT, MELSECNET/H, SSCNET Il (/H), AnyWire, RS-232, RS-422

“Leve & Flexivel” sintetizando diversas funcdes de forma facil e flexivel.

©CPU equipada com diversas fun¢des incluindo contador, posicionamento e CC-Link.

©Uma estrutura sem base com altos graus de autonomia, que economiza espaco no painel de controle.

OConfirmacao facil do estado do sistema e alteracdo de definicdes no mostrador da unidade.

©Estao disponiveis dez modelos com capacidade de programa com programas de 20 k etapas a 260 k etapas.

Especificacées do Produto
Capacidade do Programa
Ndmero de pontos de entrada/saida [X/Y]
Numero de pontos de dispositivos de entrada/saida [X/Y]
Instrugdes bisicas de velocidade de processamento (Instrugao LD.)
Interface de conexao externa
Médulos de Fungao
Estilo de expansao de unidade
Rede

Controlador Programavel | Linha MELSEC-F

20 k etapas/60 k etapas/260 k etapas

1024 pontos/4096 pontos

8192 pontos

60 ns/ 40 ns/ 9.5 ns

USB, Ethernet, RS-232, Cartao de Memoria SD, CC-Link (L26CPU-BT/PBT)

1/0, analdgico, contador de alta velocidade, posicionamento, movimento simples, controle de temperatura, médulo de rede
Estrutura sem base

Ethernet, Campo de rede CC-Link IE, CC-Link, CC-Link/LT, SSCNETIII(/H), RS-232, RS-422

All-in-One Controlador Micro Programavel equipado com todas as fungdes necessarias em um corpo compacto.

©Suporte de controle de pequena escala de 10 a 384 pontos (utilizando CC-Link) com uma excelente economia.

©Ampla gama de opgbes disponiveis para fungdes necessarias para o seu sistema.

©Facil de usar e altamente confiavel. Mais de 12 milhées de unidades foram vendidas mundialmente. (Abril de 2013).

©O0 Controle de pequena escala esta disponivel em diversas redes, como CC-Link, Ethernet, e MODBUS.

Especificagdes do Produto
Capacidade do Programa
Numero de pontos de entrada/saida
Instrucées basicas de velocidade de processamento
Interface de conexdo externa
Funcées Integradas
Funcoées estendidas
Estilo de expansao de unidade
Rede

16k etapas (FXss) a 64 k etapas (FXsu/FX3uc)

10 pontos (FXss) a 384 pontos (FXsu/FX3uc com CC-Link)

0.21ps (FXss) a 65 ns (FXsu/FX3uc)

RS-422, USB (apenas FX3s/FX36/FX36c/FX3GE), Ethernet (apenas FX3ce), CC-Link/LT (apenas FX3uc-32MT-LT(-2)
1/0, entrada de contador de alta velocidade, pulso de saida de posicionamento, analégica (apenas FX3ce)
1/0, analégica, controle de temperatura, contador de alta velocidade, posicionamento, rede
Design sem base

Ethernet, CC-Link, CC-Link/LT, SSCNET Ill, CANopen, J1939, RS-232C, RS-422, RS-485, MODBUS
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Terminal de Operacdo Grafica Linha GOT2000 Modelo GT27

No topo das HMIs com fun¢des padrées avancadas de facil uso.

©Operacéo de tela confortavel mesmo com alta carga de processamento (ex. acesso, dispositivo de

transferéncia de dados). (O desempenho do monitoramento é duas vezes mais rapido que um GT16).

©Espaco real utilizdvel sem uso de cartao SD expandido para 128MB para um design de tela mais flexivel.

©Fun¢bes multi-toque, pressao em dois pontos, e uso da barra de rolagem para um uso mais facil.

©Fonte de Contorno e imagens em PNG, para uma visualizacao limpa da bela tela do mostrador.

Especificacdes de Produto

Tamanho da tela

Resolucao

Ajuste de Intensidade

Painel tipo Toque

Interface Integrada

Software aplicavel

Tensao de entrada de fonte de alimentacao

15",12.1",10.4", 8.4"

XGA, SVGA, VGA

Ajuste de 32 etapas

Filme resistente analégico

RS-232, RS-422/485, Ethernet, USB, Cartao SD

GT Works3

100 a 240VAC (+10%, —15%), 24VDC (+25%, —20%)

Mitsubishi Servo AC de Objetivo Geral Linha MELSERVO-J

Servo de Nivel de Lideranca Industrial de alto desempenho

©Nivel de Lideranca Industrial de alta performance Velocidade de resposta de freqgiiéncia (2.5kHz), 4,000,000 (4,194,304p/rev) encoder

©Funcéo avangada de ajuste de um toque, alcancando o ajuste de um toque para o controle avangado de supresséo de vibraco Il etc

©Equipado com um gravador de alta capacidade e uma fungao de diagnéstico de maquina para uma facil manutencéo.

©Servo amplificadores de 2 e 3 eixos estdo disponiveis, em maquinas compactas, de baixo custo e baixo consumo de energia.

Especificacdes do Produto

Especifica¢ées da fonte de energia
Interface de comando

Modo de Controle
Velocidade de resposta de frequéncia
Funcéo de Ajuste

Seguranca funcional

Servo Motor Compativel

Linha FR-A800

Monofasica/Trifasica 200V AC, monofasica 100V AC, trifasica 400V AC
SSCNET IlI/H, SSCNET Il (compativel em modo J3), Rede de Campo CC-Link IE
interface com movimentacao, trem de pulso, analdgica

Posicao/Velocidade/Torque/Funcao de Posicionamento/Circuito totalmente fechado

2.5kHz

Ajuste avangado de um toque, controle avancado de supressao de vibragao Il filtro robusto, etc.
Conformidade com as fun¢ées de IEC/EN 61800-5-2, STO: Categoria 3 PL d, SIL 2

Conformidade com a categoria 4 PL e, SIL 3 pela combinagéo da unidade de seguranca funcional

Servo motor rotativo (saida nominal: 0,05 a 55kW), servo motor linear (impulso continuo
50 a 3000N), conducéo direta do motor (torque nominal: 2 a 240N- m)

Inversor de alta funcionalidade e alto desempenho

©Tenha uma resposta ainda maior durante controle de vetores sem sensor ou vetores de controle e alcance uma freqiiéncia de operagao mais veloz.

©A tecnologia de ponta da funcao de ajuste automatica suporta varios motores de indugao e motores sem sensor PM.

©0 modelo padrio é compativel com os padrdes de seguranga da EU, STO (PLd, SIL2). Adicione opcionais para alcancar niveis de seguranca mais altos.

©Inversores de Controle e monitoramento via CC-Link/CC-Link IE Campo de Rede (interface opcional).

Especificagoes de Produto

Capacidade do Inversor Classe de 200V 0,4kW a 90kW, classe de 400V 0,4kW a 500kW
Método de controle Controle de Freqtiéncia de PWM (selecionar entre V/F, vetor de fluxo magnético avancado,

vetor sem sensor ou controle de vetor PM sem sensor), controle de vetor (na utilizacdo de opcionais)
Saida de faixa de Frequéncia 0,2 a 590Hz (o limite superior é de 400Hz na utilizacao de vetor de fluxo magnético avancado,

controle de vetor real sem sensor, vetor sem sensor ou controle de vetor PM sem sensor

Toque de frenagem regenerativa Classe de 200V 0,4K a 1,5K (150% a 3%ED) 2.2K/3,7K (100% a 3%ED) 5,5K/7,5K (100% a 2%ED)
(Fungao Méxima permitida) 11K a 55K (20% continuo) 75K ou mais (10% continuo), Classe de 400V: 0,4K a 7,5K (100% a 2%ED) 11K a 55K
(20% continuo) 75K ou mais (10% continuo)

Torque inicial

200% 0,3Hz (3,7K ou menos), 150% 0,3Hz (5,5K ou menos) (no uso de controle de vetor real sem sensor, controle de vetor)
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Produtos FA

Robé | Linha MELFA F

Robo industrial de alta velocidade, precisdo e confiabilidade

© Corpo compacto e design fino de braco, permitindo que a drea de operacao seja expandida e a capacidade de carga, aumentada.

©A mais rapida em sua classi, usando motores de alto desempenho e uma exclusiva tecnologia de controle.

©Flexibilidade melhorada para as consideracées de disposicao para operacao do robé.

©Controle de ajuste automatico otimizado do motor baseado na posi¢ao de operacdo, postura e condigdes de carga.

Especificagdes do Produto

Graus de autonomia
Instalacao

Capacidade maxima de carga
Raio méximo de alcance

Vertical:6 Horizontal:4

Vertical: no chao, montagem no teto, montagem na parede

(O alcance de movimento para J1 é limitado) Horizontal: Montagem no chao
Vertical:2-20kg Horizontal:3-20kg

Vertical:504-1503mm Horizontal:350-1,000mm

Unidade de Controle Numérico Mitsubishi Linha C70

Compativel com a plataforma iQ, com CNC fornecendo efeito de reducao TCO.

© Uma construgao estruturada de CNC no método de componente essencial na plataforma iQ.

© CNCintegrado de alto desempenho PLC de alta velocidade que oferece controle de alta velocidade para reduzir o tempo ciclico.

© Uma ampla variedade de produtos FA, auxiliando na construcao de linhas flexiveis.

Especificagdes do Produto
Ndmero méximo de eixos de controle (Eixo NC + Fuso + Eixo PLC)
Nidmero maximo de sistema de pegas
Namero méximo de eixos NC por sistema de pegas
Capacidade maxima de programas
Ndmero méaximo de arquivos a armazenar
Numero de pontos de entrada/saida
Funcao de observagao de seguranga

16 eixos

Sistema Central de Usinagem 7 sistemas, Sistema de Torno: 3 sistemas
8 eixos

2,000 KB (5,120 m)

124 arquivos/252 arquivos

4.096 pontos

Fungao de comparagao de sinais de seguranga, fungao de monitoramento de velocidade, parada de emergéncia duplex



Servoamplificadores

ANOTACOES

Servomotores

Opcionais/Periféricos
Equipamentos

Lista de Produtos
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centros FA Globals

Centro FA Reino Unido

Centro FA'Alemanha

Centro FA RUssia
f Centro FA Pequin
‘9— Centro FA Europa L
Q/Centro FA Turquia fogs Coréia
Centro FA Republica/Tcheca Centro FA Tianjin —— 3 Mitsubishi Electric C
Centro FA Guangzhou j itsubishi Electric Corp

Centro FA india Gurgaon, ———~——
Centro FA India Ahmedabad — —# 9 x
Centro FA india Pune Centro FA Taipei
/ Centro FA Hanoi
o\——Centro FA Indonésia

Centro FA India Bangalore
Centro FA india Chennai

Centro FA/Tailandia

Centro FA Asia

China

Centro FA Shanghai

MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION
(CHINA) LTD.

N° 1386 Honggiao Road,

Mitsubishi Electric Automation Center,

Shanghai, China

Tel: 86-21-2322-3030 Fax: 86-21-2322-3000 (9611#)

Centro FA Pequim

MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION
(CHINA) LTD. Filial Pequim

Unit 901, 9F, O LceTower 1, Henderson Centre,
18 Jianguomennei Avenue, Dongcheng
District, Pequim, China

Tel: 86-10-6518-8830 Fax: 86-10-6518-2938

Centro FA Tianjin

MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION
(CHINA) LTD. Filial Tianjin

Room 2003 City Tower, No.35, Youyi Road,
Hexi District, Tianjin, China

Tel: 86-22-2813-1015 Fax: 86-22-2813-1017

Centro FA Guangzhou

MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION
(CHINA) LTD. Filian Guangzhou

Room 1609, North Tower, The Hub Center,
No0.1068, Xingang East Road, Haizhu District,
Guangzhou, China

Tel: 86-20-8923-6730 Fax: 86-20-8923-6715

Taiwan

Centro FA Taipei

SETSUYO ENTERPRISE CO., LTD.

6F, N0.105, Wugong 3rd Road, Wugu District,
New Taipei City 24889, Taiwan, R.O.C.

Tel: 886-2-2299-9917 Fax: 886-2-2299-9963

Coréia

Centro FA Coréia

MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION
COREIA CO., LTD.

7F-9F, Gangseo Hangang Xi-tower A, 401,
Yangcheon-ro, Gangseo-Gu, Seoul 157-801, Coréia
Tel: 82-2-3660-9630 Fax: 82-2-3663-0475

Tailandia

Centro FA Tailandia

MITSUBISHI ELECTRIC FACTORY AUTOMATION
(TAILANDIA) CO., LTD.

12th Floor, SV.City Building, O [ceTower 1,

No. 896/19 and 20 Rama 3 Road,

Kwaeng Bangpongpang, Khet Yannawa,

Bangkok 10120, Tailandia

Tel: 66-2682-6522 6531 Fax: 66-2682-6020

ASIA

Centro FA Asia

MITSUBISHI ELECTRIC ASIA PTE. LTD.
307, Alexandra Road, Mitsubishi Electric Building,
Singapura 159943

Tel: 65-6470-2480 Fax: 65-6476-7439
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*) Centro FA Shanghai

Centro-FA Ho Chi Minh

Indonésia

Centro FA Indonésia

PT. MITSUBISHI ELECTRIC INDONESIA
Escritério Cikarang

JI. Kenari Raya Blok G2-07A Delta Silicon 5,
Lippo Cikarang - Bekasi 17550, Indonésia

Tel: 62-21-2961-7797 Fax: 62-21-2961-7794

Vietna

Centro FA Hanoi

MITSUBISHI ELECTRIC VIETNAM COMPANY
LIMITED Filial Hanoi

6 - Floor, Detech Tower, 8 Ton That Thuyet Street,
My Dinh 2 Ward, Nam Tu Liem District, Hanoi,
Vietna

Tel: 84-4-3937-8075 Fax: 84-4-3937-8076

Centro FA Ho Chi Minh

MITSUBISHI ELECTRIC VIETNAM COMPANY
LIMITED

Unit 01-04, 10th Floor, Vincom Center, 72 Le

Thanh Ton Street, District 1, Ho Chi Minh City,
Vietnd

Tel: 84-8-3910-5945 Fax: 84-8-3910-5947

india

Centro FA india Pune

MITSUBISHI ELECTRIC INDIA PVT. LTD.
Filial Pune

Emerald House, EL -3, J Block, M.I.D.C Bhosari,
Pune - 411026, Maharashtra, india

Tel: 91-20-2710-2000 Fax: 91-20-2710-2100

Centro FA india Gurgaon

MITSUBISHI ELECTRIC INDIA PVT. LTD.
Escritério Central Gurgaon

2nd Floor, Tower A & B, Cyber Greens, DLF
Cyber City, DLF Phase - Ill, Gurgaon - 122002
Haryana, india

Tel: 91-124-463-0300 Fax: 91-124-463-0399

Centro FA india Bangalore

MITSUBISHI ELECTRIC INDIA PVT. LTD.
Filial Bangalore

Prestige Emerald, 6th Floor, Municipal No. 2,
Madras Bank Road (Lavelle Road), Bangalore -
560001, Karnataka, india

Tel: 91-80-4020-1600 Fax: 91-80-4020-1699

Centro FA india Chennai

MITSUBISHI ELECTRIC INDIA PVT. LTD.
Filial Chennai

“Citilights Corporate Centre”No.1,

Vivekananda Road, Srinivasa Nagar, Chetpet,
Chennai — 600031, Tamil Nadu, india

Tel: 91-44-4554-8772 Fax: 91-44-4554-8773

Centro FA india Ahmedabad
MITSUBISHI ELECTRIC INDIA PVT. LTD.
Filial Ahmedabad

B/4, 3rd Floor, Safal Pro [falire, Corporate Road,
Prahaladnagar, Satellite, Ahnmedabad,

Gujarat - 380015, india

Tel: 91-79-6512-0063 Fax: -

Q Centro FA América do Norte

Q Centro'FA México

*)
Centro FA Brasil

América

Centro FA América do Norte

MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION, INC.
500 Corporate Woods Parkway, Vernon Hills,

IL 60061, EUA

Tel: 1-847-478-2100 Fax: 1-847-478-2253

México

Centro FA México

MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION, INC.
Filial México

Mariano Escobedo #69, Col. Zona Industrial,
Tlalnepantla Edo, C.P54030, México

Tel: 52-55-3067-7511 Fax: -

Brasil

Centro FA Brasil

MITSUBISHI ELECTRIC DO BRASIL
COMERCIO E SERVICOS LTDA.

Av. Adelino Cardana, 293, 21° andar, Bethaville, Barueri/SP,
Brasil - 06401-147

Tel: 55-11-4689-3000 Fax: 55-11-4689-3016

Europa

Centro FA Europa

MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V.
Filial Polénia

ul. Krakowska 50, 32-083 Balice, Pol6nia
Tel: 48-12-630-47-00 Fax: 48-12-630-47-01

Centro FA Alemanha

MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V.
Filial Alemanha

Gothaer Strasse 8, D-40880 Ratingen, Alemanha
Tel: 49-2102-486-0 Fax: 49-2102-486-1120

Centro FA Reino Unido

MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V.
Filial Reino Unido

Travellers Lane, Hat [eld, Hertfordshire, AL10
8XB, Reino Unido

Tel: 44-1707-28-8780 Fax: 44-1707-27-8695

Centro FA Republica Tcheca
MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V.
Filial Republica Tcheca

Avenir Business Park, Radlicka 751/113e,
158 00 Praha, Republica Tcheca

Tel: 420-251-551-470 Fax: 420-251-551-471

Centro FA Russia

MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V.
Filial Russia Escritério Sdo Petersburgo
Piskarevsky pr. 2, bld 2, lit“Sch”, BC “Benua’,

o [celr20; 195027, St. Petersburg, Russia

Tel: 7-812-633-3497 Fax: 7-812-633-3499

Centro FA Turquia

MITSUBISHI ELECTRIC TURQUIA.
Filial Umraniye

Serifali Mahallesi Nutuk Sokak No:5,
TR-34775 Umraniye, istanbul, Turquia

Tel: 90-216-526-3990 Fax: 90-216-526-3995



Microsoft, Windows, Internet Explorer, e Windows Vista sdo marcas registradas ou marcas da Microsoft Corporation nos Estados Unidos e/ou outros paises.
Celeron e Pentium sao marcas registradas da Intel Corporation nos E.U.A e/ou outros paises.

Ethernet é uma marca registrada da Xerox Corporation.
Todas os outros nomes de companhias e nomes de produtos utilizados neste documento sdo marcas registradas de suas respectivas companhias.

Aviso de Seguranga
Para garantir o uso adequado dos produtos listados neste catalogo,
certifique-se de ler as instrucdes anteriormente ao uso.
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SERVOAMPLIFICADORES E MOTORES

Pais/Regiao
EUA

México
Brasil
Alemanha
Reino Unido

ltélia

Espanha
Franca

Rep. Tcheca
Polonia

Russia

Suécia
Turquia

EAU

Africa do Sul
China
Taiwan
Coréia do Sul
Singapura

Tailandia

Indonésia

Vietna

india

Australia

Escritério de Vendas

MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION, INC.
500 Corporate Woods Parkway, Vernon Hills, IL 60061, U.S.A.

MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION, INC. Mexico Branch
Mariano Escobedo #69, Col. Zona Industrial, Tlalnepantla Edo, C.P.54030

MITSUBISHI ELECTRIC DO BRASIL COMERCIO E SERVICOS LTDA.

, Mexico

Av. Adelino Cardana, 293, 210 andar, Bethaville, Barueri/SP, Brasil - 06401-147

MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. German Branch

Gothaer Strasse 8, D-40880 Ratingen, Germany

MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. UK Branch

Travellers Lane, Hatfield, Hertfordshire, AL10 8XB, U.K.

MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. Italian Branch

Centro Direzionale Colleoni - Palazzo Sirio Viale Colleoni 7, 20864 Agrate
Brianza(Milano) Italy

MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE, B.V. Spanish Branch

Carretera de Rubi, 76-80-Apdo. 420, 08173 Sant Cugat del Vallés (Barcelona), Spain

MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. French Branch
25, Boulevard des Bouvets, F-92741 Nanterre Cedex, France

MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. Czech Branch

Avenir Business Park, Radlicka 751/113e, 158 00 Praha5, Czech Republic

MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. Polish Branch
ul. Krakowska 50, 32-083 Balice, Poland

MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. Russian Branch St. Petersburg office

Piskarevsky pr. 2, bld 2, lit “Sch”, BC “Benua”, office 720; RU-195027
St. Petersburg, Russia

MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. (Scandinavia)
Fjelievagen 8, SE-22736 Lund, Sweden

MITSUBISHI ELECTRIC TURKEY A. Umraniye Branch
erifali Mahallesi Nutuk Sokak No:5, TR-34775 Umraniye, stanbul, Tirkey

MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. Dubai Branch
Dubai Silicon Oasis, P.0.BOX 341241, Dubai, EAU

ADROIT TECHNOLOGIES

20 Waterford Office Park, 189 Witkoppen Road, Fourways, Johannesburg, South Africa

MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION (CHINA) LTD.

No.1386 Honggiao Road, Mitsubishi Electric Automation Center, Shanghai, China

SETSUYO ENTERPRISE CO., LTD.

6F, No.105, Wugong 3rd Road, Wugu District, New Taipei City 24889, Taiwan, R.O.C.

MITSUBISHI ELECTRIC AUTOMATION KOREA CO., LTD.

7F-9F, Gangseo Hangang Xi-tower A, 401, Yangcheon-ro, Gangseo-Gu, Seoul 157-801, Korea

MITSUBISHI ELECTRIC ASIA PTE. LTD.
307, Alexandra Road, Mitsubishi Electric Building, Singapore 159943

MITSUBISHI ELECTRIC FACTORY AUTOMATION (THAILAND) CO., LTD.
12th Floor, SV.City Building, Office Tower 1, No. 896/19 and 20 Rama 3 Road, Kwaeng

Bangpongpang, Khet Yannawa, Bangkok 10120, Thailand
PT. MITSUBISHI ELECTRIC INDONESIA

Gedung Jaya 11th Floor, JL. MH. Thamrin No.12, Jakarta Pusat 10340, Indonesia

MITSUBISHI ELECTRIC VIETNAM COMPANY LIMITED
Unit 01-04, 10th Floor, Vincom Center, 72 Le Thanh Ton Street, District 1,
Vietnam

MITSUBISHI ELECTRIC INDIA PVT. LTD. Pune Branch

Ho Chi Minh City,

Emerald House, EL -3, J Block, M.I.D.C Bhosari, Pune - 411026, Maharashtra, India

MITSUBISHI ELECTRIC AUSTRALIA PTY. LTD.
348 Victoria Road, P.O. Box 11, Rydalmere, N.S.W 2116, Australia

Tel/Fax

Tel
Fax

Tel

Tel
Fax
Tel
Fax
Tel
Fax
Tel
Fax

Tel
Fax
Tel
Fax
Tel
Fax
Tel
Fax
Tel
Fax

Tel
Fax
Tel
Fax
Tel
Fax
Tel
Fax
Tel
Fax
Tel
Fax
Tel
Fax
Tel
Fax
Tel
Fax

Tel
Fax
Tel
Fax

Tel
Fax

Tel
Fax

1 +1-847-478-2100

1 +1-847-478-2253

: +52-55-3067-7500
Fax :
: +55-11-4689-3000

: +55-11-4689-3016

1 +49-2102-486-0

1 +49-2102-486-1120
1 +44-1707-28-8780

1 +44-1707-27-8695

1 +39-039-60531

1 +39-039-6053-312

1 +34-935-65-3131

. +34-935-89-1579

. +33-1-55-68-55-68
: +33-1-55-68-57-57
. +420-251-551-470
1 +420-251-551-471
: +48-12-630-47-00
1 +48-12-630-47-01
1 +7-812-633-3497

1 +7-812-633-3499

. +46-8-625-10-00

: +46-46-39-70-18

1 +90-216-526-3990

1 +90-216-526-3995

1 +971-4-3724716

1 +971-4-3724721

1 +27-11-658-8100

1 +27-11-658-8101

: +86-21-2322-3030

1 +86-21-2322-3000

1 +886-2-2299-2499

1 +886-2-2299-2509

: +82-2-3660-9510

. +82-2-3664-8372/8335
. +65-6473-2308

1 +65-6476-7439

1 +66-2682-6522 to 6531
. +66-2682-6020

: +62-21-3192-6461
1 +62-21-3192-3942
. +84-8-3910-5945
: +84-8-3910-5947

: +91-20-2710-2000
1 +91-20-2710-2100
1 +61-2-9684-7777
: +61-2-9684-7245

Mitsubish Eletric Corporation Nagoya Works é uma fabrica certificada pela ISO14001 (padroes de sistemas de gestao

ambiental) e ISO9001 (padrdes de sistema de gestio de garantia de qualidade)
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MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION

ESCRITORIO CENTRAL: TOKYO BUILDING, 2-7-3, MARUNOUCH|I, CHIYODA-KU,

TOQUIO 100-8310, JAPAO

NAGOYA WORKS: 1-14, YADA-MINAMI 5, HIGASHI-KU, NAGOYA, JAPAO

P-SV-086-F-1608

MITSUBISHI ELECTRIC DO BRASIL COMERCIO E SERVIGOS LTDA.: AV. ADELINO CARDANA, 293, 21° ANDAR, BARUERI/SP, 06401-147, 11 4689-3000

Nova Publicacao, efetiva em Agosto de 2016.
As especificagoes estao sujeitas a alteragoes sem aviso previo.



