z MITSUBISHI
ELECTRIC

Changes for the Better

MR Ailesi

Servo Sirucu ve Motorlar

Gelismis Servo Teknolojisi
ile en list duzey pozisyon kontrolii

Endiistri Lideri Performans / Glivenilir / Yiiksek Hiz /
Kullanici Dostu / SSCNETIII/H Haberlesme / Esnek /



Yarinin teknolojisini
bugiin kullanin

Mitsubishi Electric servo sistemleri

Mekanik ézelliklere uyum saglayan yiksek hizli yiksek
hassasiyetli kontrol

Makineler icin en yliksek
yarari saglayacak
sekilde kapsamli

Mitsubishi Electric servo sistemleri diinyaca
taninan ve saygi goren sistemlerdir. Yiiksek
performans ve kullanim kolayliginin
mikemmel bir bilesimini sunarak simdi
artitk makine muhendisliginde ve diger
metal isleme sektorlerindeki tek ve ¢ok
eksenli sistemlerden, yari iletken ve motor
endustrilerindeki tam senkronize ¢ozlimlere
dek endustrinin tiim dallarinda ¢ok genis
uygulama alanlarinda kullanilmaktadirlar.

En yliksek standartlarda
uretildi

Mitsubishi Electric otomasyon Urlinleri
Ustlin kalite ve glvenilirlik agisindan diinya
capinda bir Gine sahiptir. Bu slreg kalitenin
en kuiglik parcalara dek tasarlandigi tasarim
asamasinda baglar. Sistematik olarak,en iyi
kalite” felsefesinin izlenmesi ile Mitsubishi
Electric Urlinleri Grin yonetmelikleri ve
diinya standartlarina karsilayacak sekilde
uretilir.

Diuinya olciit ve
standartlarini karsilayan
ozelliklerde

Mitsubishi Electric servo siriicli ve motorlari
EU Dusuk Gerilim Talimati 73/23/EEC ve
Makine Talimati 98/37/EC tarafindan ortaya
konulan tiim standartlari ve ozellikleri
saglamaktadir. Tim sistemlerde dogal olarak
CE isareti ve UL, cUL ve GOST‘a uygunluk
sertifikasi bulunmaktadir.



Icindekiler

Mitsubishi Electric servo sistemleri

lyi bir servo sistem nelerden ol

Servo sistem genel bakis

Servo striculer

ikna edici nedenler

Once giivenlik

En iyi motorlar

Tak calistir pozisyonlama ¢ozii

Hareket Kontrolori

Yazilim

Uygulamalar




Basari etkenleri

lyi bir servo sistem nelerden olusur

ek Tusla Ayarlama” gibi gelismis
ve gelistirilmeye devam edilen
ayarlama fonksiyonlari

Dahili ekran paneli servo strtici
durum ve alarm kodlarini gosterir.

Maliyet etkinligi
Endustri lideri performans, hizli Gretim
dongusu saglar ve malzeme firelerini azaltir.

Tak cahistir

Farkli uzunlukta 6nceden yapilmis kablolarin
sunulmasi bir servo motorun bir stirlicliye
baglanmasinda ya da baska herhangi bir
kombinasyonda baglantinin hizli ve hatasiz
yapilmasini saglar.

47 SSCNETIII/H

SERVO SYSTEM CONTROLLER NETWORK

Basit ag haberlesmesi , -- .
Otomatik servo motor P

Yiiksek hizli servo ve hareket uygulamalari 6zel tanima
yiiksek hizli ag haberlesmesi gerektirmektedir.
Mitsubishi'nin Servo System Controller Agi
(SSCNETIII/H) bu sistem yeteneklerini saglar.

Standart donanim olarak mutlak
yUksek ¢ozUnUrluklt enkoder



Basari etkenleri

Yiksek hizli yUksek performansli
Hareket Veri yolu sistemi
SSCNETIII/H

Basit kurulum
ve ayarlama

MR-J4'lin, Tek Tusla Ayarlama“ fonksiyonu ve
MR Configuartor2 yazilimi ile birlikte servo
strtici, makinenin kolay ve hizli bir sekilde
devreye alinmasini saglayacak sekilde
kendini ayarlar.

islevsellik

MR-J4 serisine makinelerden en iyi sekilde
yararlanmayi saglayan gelismis kontrol
yeteneklerine sahiptir.

STO G/C sinyal
konnektord CN8

Uc eksenli stirtici

Kompakt ve esnek

Mitsubishi Electric servo sistemleri
hem kompakt hem de esnek yapidadir.
Kicultllmis parca boyutu montaj agisindan
daha fazla esneklik ve daha ku¢tik kutu
boyutlari anlamina gelir.

Tum ozellikler tim servolarda bulunmamaktadir. Litfen uygulanabilirligi kontrol edin.



Genig Uran gami

Her zaman
dogru ¢ozim

MR-J4-A/B
400V, 0,6-22 kW

"Tak calistir"teknolojisi

MR-J4-A/B

200V, 0,1-22 kW
Her uygulama

icin bir ¢oziim

Mitsubishi Electric basit ve karmasik tim

uygulamalar icin uygun olacak dogru servo

sistemine sahiptir. Bircok motor tipi, farkli

suriicl cikis performans ve 6zellikleriile akla

gelebilecek her pozisyonlama gereksinimi

icin uygun dogru bir servo ¢6ziimi sunulur.

MR-JE
200V, 0,1-3 kW

MELSERVO MR-J4 serisi servo surliciiler
ve iliskili Mitsubishi Electric pozisyonlama
Uniteleri, hareket moddilleri ve ylksek sinif
hareket kontrol sistemleri, makine Greticileri
ve son kullanicilarin Gretim glvenligini
ve verimliligini artirmalarini saglar. Basit
calistirma ve devreye alma sayesinde tim
alanlarda yiiksek performans potansiyeli
ve yuksek islevsellik puanlari alan MR-J4
servo sUrtict Urun serisi. MR-J4 6zellikle
paketleme makineleri, travers tablalan
PERFORMANS ve tasima sistemleri Greticilerinin ilgisini
cekmektedir.

SERVO SURUCULER & MOTORLAR

0,5-22 kW (400 V)

0,05-22 kW (200 V)

MR-JE serisi yuksek performansli servo

Farkli Grtinlerden olusan Grtin gami dogru Urlin secimi yapmaniza yardimci olur. surtculer ve servo motorlar, kan|t|anm|§
guvenilirligi 2,0 kHz yiiksek frekans yaniti
ve enerji tasarrufu saglayan tasarimla
birlestirerek gelismis tek dokunusla
ayarlama kurulum kolayliginin yani sira
sinifinin en iyi performansini sunarlar.
Diinya standartlarina tam uyumlu ve diinya
capinda kurulumlara hazir MR-JE serisi, tim
farkh turdeki makine ve uygulamalar icin
dogru servo ¢ozimuddr.



Surekli gelisen yeni

nesil servo

Guiclu surtictler

Yeni nesil MR-J4 servo siriiciler en son
teknolojiyi ve kolay calisma ozelliklerini
kompakt bir paket icinde saglar. Gelismis
titresim bastirma sistemi ve daha da
gelistirilmis gercek zamanl otomatik
ayarlama gibi yeni fonksiyonlar maksimum
hassasiyet, cok kisa pozisyonlama stireleri
ve basit kurulum saglamaktadir.

Mitsubishi Electric her tiirli uygulamaya
iliskin ihtiyaclari karsilayacak genis bir
servo slrlcl Urln yelpazesi sunuyor.
MR-J4-A modeli geleneksel kontrol iceren
tahrik sistemleri icin uygundur ve hiz, tork ve
pozisyon kontroll gorevlerini ylritmek icin
tasarlanmistir. MR-J4-B modelleri 6zellikle
karmasik, cok eksenli hareket dizileri
ve ag haberlesmesi iceren otomasyon
sistemlerinde kullanilmak tizere tretilmistir.

Modyiller, Mitsubishi Electric hareket kontrol
ve pozisyonlama kontrol sistemlerinin bagli
oldugu 0,22 milisaniyelik cevrim periyoduna
sahip yuksek hizli SSCNETIII/H optik aginda
kendilerini, Tak Calistir 6zelligiyle otomatik
olarak yapilandirirlar.

MR-J4 ginimizde 50 W -22 kW arasi
cikislarla sunulmaktadir. Uriin yelpazesine
diizenli araliklarla daha yiksek cikish
birimler eklenmektedir.

Biitlinlesik
pozisyonlama

MR-J4-A-RJ servo siirticliye yerlesik dahili
pozisyonlama fonksiyonu (nokta tablosu
ve program yontemleri ve indeksleyici
pozisyonlama islemi) sayesinde
pozisyonlama modull gibi bir kontrolor
olmadan da basit bir pozisyonlama sistemi
yapilandirilabilir.

Yeni nesil servo

Tasima sistemleri olagantsti hassas ve dinamik tepki gerektirir.

Bir bakista MR-J4
Servolar

Glig araligi

MR-J4-A/B (200 V tipi): 0,1-22 kW
MR-J4-A/B (400 V tipi): 0,1-22 kW
MR-J4-W2-B: 0,2-1,0kwW
MR-J4-W3-B: 0,2-04 kW
Giris

MR-J4-A/B, MR-J4W2-B, MR-J4W3-B:
200-230V AC (50/60 Hz)
MR-JE-A4/B4:

380-480V AC (50/60 Hz)

Hiz frekans cevabi

2500 Hz ‘e kadar

Gelismis ayar teknolojisi ile kontrol
fonksiyonlari

Gergek Zamanli Otomatik

Ayarlama ve Modele Uygun Kontrol;
Gelismis Titresim Onleme

Biitlinlesik arabirimler

RS422

Ag baglantilar
MR-J4-B/MR-J4-W2-B/MR-J4-W3-B:
SSCNETIII/H

MR-J4B-RJO10 + MR-J3-T10:
CC-Link IE Field

Giivenlik Coziimleri

EN IEC 61800-5-2 uyarinca
Guvenli Tork Kapali (STO)

Giivenlik opsiyon karti
MR-D30 for SS1, SLS, SSM, SBC

Tak calistir 6zelligi kablolama hatalarini en aza indirir ve
kurulumu hizlandirir



isleyebilme Giicii

Isleyebilme Giicii

Besleme ekipmanlari birgok servo uygulamasindan bir tanesidir.

2500 Hz  Frekans

—
Zaman
T0

2500 HZ'lik yiksek tepki hizi kisa dongu streleri ile
sonuglanan en kisa yerlesme sureleri saglar.

Yenilikci ve gliclii

MR-J4 servo sirlcl serisi gelecegin
otomasyon ihtiyaclari icin gelistirilmistir.
Mitsubishi Electric, mekanik ve elektronik
sistemlerin  uyumlu sekilde birlikte
calistinlmalarina iliskin zaman alan ve
ayrintilar iceren islemleri en aza indirmek
icin cok sayida yenilik¢i ve kullanici dostu
fonksiyona yer vermistir.

Yeni tek dokunusgla ayarlama fonksiyonu,
makine ve elektronik yapi arasinda zaman
alan sistem ayarlamalarini, tek bir digmeyle
gerceklestirilmelerini saglayarak en aza
indirir. Kontrol parametreleri optimize
edilmistir ve makine ile mekanik yapinin
rezonans frekanslari tespit edilir ve stiztlar.
Uygulamalarin ayri ayri ayarlanmalari
gerekli degildir. Sonug sadece tek bir tiklama
ile titresimsiz, yliksek hassasiyette ve yiiksek
hizli pozisyonlama prosesidir.

Sistem, ,Gercek zamanli auto tuning” ve
JTitresim sonimleme kontroli” sayesinde
kendini hizla ve kolayca ayarlar. Bu
fonksiyonlar hem devreye alma hem de
isletme sirasinda kullanilabilmekte ve
boylelikle devreye alma ile parametrelerin
belirlenmesi streleri azaltiimaktadir.

Siriiciilerde ayni zamanda, Kullanim Omrii
Teshis Fonksiyonu” 6zelligi de bulunur. Bu
fonksiyon, tim kullanim émri doénglsi
boyunca kondansatérler ve roleler gibi takih
bilesenlerin durum ve kalitelerini denetler,
herhangi bir anormallik durumunda
kullanici ve operatéri bilgilendirir. Bu
gercek anlamda arizalari ve kesinti stirelerini
ortadan kaldirr.

Ayni zamanda mekanik sistem &zellikleri
de izlenir ve boylece sistem rezonansini
onleyecek sekilde istenmeyen titresim
ve surtinmeler denetlenir ve dogrudan
bastirilir. Bu fonksiyon, yalnizca siriici
aktarma organlarindaki titresimleri degil
ayni zamanda takim kolunun ucundaki
salinimlari da bastirir.

Standart olarak gelen mutlak enkoder
22 bit ¢ozlinlrlige sahiptir. Bu ilerleme
basina 4 milyondan fazla darbeye karsilik
gelir. Sonug, mikemmel gercek calisma
ozellikleri ve modern yiiksek seviye makine
performans gereksinimlerini fazlasiyla
karsilayan maksimum pozisyonlama
hassasiyeti ve isleme hizidir.

Arttinlmis yanit hizi

B Uckat daha hizli haberlesme hizi

Haberlesme hizi standart hizdan Ui¢ kat daha
hizli olacak sekilde 150 Mbps tam cift yonli
hiza (300 Mbps yari cift yonlu hiza esdeger)
yukseltilmistir. Sistem cevabi 6nemli 6l¢lide
gelistirilmistir.

B 0,22 msn!ye varan hizli cevrim siireleri

0,22 msn. dongui sureleriile ylksek hizli seri
haberlesme kullanilarak makine sorunsuz
sekilde kontrol edilebilmektedir.



Performans saglayan
firmware

Tim MR-J4 servo sirlicliler en son
adaptasyon ve kontrol teknolojilerini
kullanir. Bu sistemler kurulum ve ayar
islemlerinin hizli olmasini garantiler ve
uygulamaniz ne olursa olsun ¢ok dusik
cevap zamanlar olan kararli sistemler
yapilandirmaya olanak saglar.

B Gercek Zamanli Otomatik Ayar

Gercek zamanl otomatik ayar fonksiyonu,
her bir ayri uygulama icin sistemin yeniden
ayarlanmasi ihtiyacini ortadan kaldiracak
sekilde servo kontrol parametrelerini
otomatik olarak belirler. Ancak otomatik
ayar fonksiyonu bu kadarla kalmaz, sistem
calisirken surekli olarak calisarak atalet
momentleri dalgalanan uygulamalarin
ihtiyacin1 karsilayacak sekilde sabit
ayarlamalar gerceklestirir. Bu 6zellik bu
servolarin daha genis alanlara yayilmis
uygulamalarda kullanimina olanak saglar.

Hassas ayar
fonksiyonlari

B Gelismis mekanik titresim bastirma

Gelismis titresim bastirma kontroll
Kategori 2 ve Ustu titresimleri bastirmak
icin tasarlanmistir. Bu pozisyonlama islemi
sirasinda yerlesme aninda arta kalan
titresimleri bastirmada etkilidir

MR-J4‘Un birincil kontrol ydntemi Modele
Uygun Kontroldiir. Bu yéntemde motor, ilgili
makine ucu uygulanan referans modeli ile
birlikte hareket edecek sekilde strdilr.

Gelismis titresim bastirma kontroliinde,
makine ucunun titresmesini dnleyen bir
strlict sablonu olusturmak icin referans
modelden bir mekanik titresim modeli
kullanilir.Béylece arta kalan titresimler
bastirilir. Gelismis titresim bastirma kontroli
gercek motor hareketlerinden titresim
bilesenlerini ayristirabilir. Gercek zamanli
olarak makinelerin titresim 6zelliklerini
tanimlar ve mekanik titresim modelinde
otomatik olarak ayarlamalar gerceklestirir.

B Adaptif filtreleme

Optimum makine rezonans bastirma
filtresi, sistemin (tahrik mili) frekans
karakteristiklerini dahi 6lgmeden rezonansi
otomatik olarak bastirmaya ayarlanir.
Adaptif frekans bant genisligi 6nceki
modellere gore artiriimistir; bu sayede tahrik
milindeki rezonans da bastirilabilmektedir.

Belirli bir makinenin yiiksek frekanslarda
(birkag yliz Hz ve Ustl degerlerde) mekanik
rezonansi oldugunda, arttinlmis kontrol
kazanci sistemin bu titresim modunda
salinmasina ve sonra da kontrolin
kaybolmasina neden olacaktir. Mekanik
rezonansla basa cikabilmek icin yaygin bir
uygulama salinimi dnlemek amaciyla kontrol
doéngusu icine bir makine rezonansi bastirma
filtresi yerlestirmektir. Adaptif filtre II, bu
makine rezonans bastirma filtresini gercek
zamanl bir sekilde otomatik olarak ayarlayan
bir fonksiyondur.

SSCNETIII/H -
Referans standart

B Yiksek hizli hareket

MR-J4 serisi geleneksel darbe katar
pozisyonlamaya ek olarak ayni zamanda
SSCNETIII/H yiksek hizli hareket kontrol
adini da destekler. SSCNETIII/H, bir fiber optik
kablo kullanan yuksek hizli senkron agdir.
MR-J4-B servo siirlicti SSCNETIII/H arabirimi
ile bir kontrol cihazina baglanir (Or. LD77MS/
QD77MS Basit Hareket moduilti, MR-MQ100/
Q170MSCPU/Q172DSCPU/Q173DSCPU
Hareket Kontrolorii veya FX3U-20SSC-H
arabirim modall). SSCNETII/H haberlesme
ozelliklerine gelince, ana arabirim basina
32 eksene kadar kontrole olanak saglar.

Uzun mesafe kablolama mimkin oldugu
icin buyuk 6lcekli tesis veya buyuk olcekli
Uretim hatti durumunda kontrol6r kontrol
panelini ve tahrik Unitelerini ayr ayr uzak
noktalara yerlestirmek mimkiin olmaktadir.
Bunun sonucunda nispeten buytik miktarda
kablolama iceren makinelerdeki stirticti ve
motor arasindaki kablolama da kisalacaktir.

B Haberlesmede higbir karisma
gerceklesmez

Fiber optik kablolar; gii¢ kablosu veya harici
cihazlardan giren tiim guirtltilere kapahdir.
Metal kablolar ile karsilastinldiginda girdilti
toleransi dnemli 6lclide artirlmistir.

B Powerful setting tools

Servo ayarlamalarina gelince, bir servo ayar
ve destek araci olan Works2, SSCNETIII/H
lzerinden kullanilabilir. SSCNETIII/H'e
bagli tiim eksenlerin kontrol&r ayarlarini ve
servo parametrelerini belirlemeye olanak
taniyacak sekilde hareket kontroloriini bir
kisisel bilgisayara baglamak yeterli olacaktir.

isleyebilme Giicii

Ug ataletli sistem
g

Kol ucundaki
titresim

Makinedeki H iki tip titresim
titresim ayni zamanda
[ sontimlenir

B

45

dlEoe=y=diad
1

Bilyeli vidada oldugu gibi tahrik mili titresimlerini
bastirmak icin adaptif filtre (Ust resim)

Baud hizi [Mbps]

SSCNETI/H s R CIReElERl]
[ S S —

50 100 150

Ag haberlesme hizi

SSCNETIII/H optik network yapisi ile enterferansin
azaltilmasi



MR-J4 / Hareket Guvenligi Coztimleri

Once giivenlik

Gerekli glvenlik standartlari yerine getirilirken makine performansinin korunmasi

STO:

SS1:

SLS:

Maks.

Guvenli
Tork
Kapama

Guvenli Durdurma
digmesi basili

gecikme sdresi

Guvenli

L Tork
Kapama

v

Guvenli Durdurma
digmesi basili

W:

SLS sinyali t

SSM: Hiz sinirnin
Uzerinde motor hiz
v
Maks.
ACIK IKAPALI ACIK ¢
SSM sinyali
SBC:
A
\"
! t
SBC sinyali ACIK

Acil durumlarda bile motor hareketinin gtvenli bir
sekilde kontrol edilmesi

Hareket icin
guvenli secenek

Mitsubishi Electric MR ailesi Urilinler hareket
uygulamalarinda diinya capinda 6nde gelen
tercih olmustur. Endustri lideri performans,
hareket SSCNETIII/H network ve titresim
bastirma gibi patentli teknolojiler diinya
¢apinda 6nemli sayida kuruluma yol
acmistir. Mitsubishi Electric simdi MR-J4
Grin grubuna glvenlik fonksiyonlari
ekleyerek bu basariyi bir adim daha ileriye
tasiyor.

Standartlara uygunluk

MR-J4 hareket giivenlik ¢ozimUinin tamami
TUVgibiticiinciitarafakreditasyon kuruluslari
tarafindan sertifikalandiriimistir. Hem
makine glivenligi agisindan EN 13849-1‘e
hem de fonksiyonel giivenlik agisindan
ISO 61508’e  uygundur. Dolayisiyla
bir hareket sisteminde bu ¢6ziimin
uygulanmasi AB Makine Talimatlari
(2006/42/EC).

Kapsamli guvenlik
fonksiyonlari

Hep birlikte bu cihazlar kapsamli bir hareket
glvenlik ¢6zimi sunmaktadir. Yalnizca
strlicliyl ya da sistem gereksinimlerine
bagli olarak her iki Gniteyi de kullanarak
givenlik fonksiyonlarini uygulayin.
MR-J4 kendi basina EN 60204-1 uyarinca
kontrolsiiz hareketlenmeyi Onleyen
Guvenli Tork Kapatma (STO) fonksiyonu
sunar. MR-D30 safety Uniteleri ile birlikte
MR-J4 serisi, SS1, SBC, SSM ve SLS gibi diger
EN 61800-5-2 glivenlik fonksiyonlari da
eklenerek genisletilebilir. Dolayisiyla sistem
tasarimcilan yalnizca ihtiya¢ duyduklar
fonksiyonlari saglayan ekonomik bir ¢c6ziim
secebilmektedir.



Hareket eklemek igin
servo motorlar

Herkes icin motor
¢ozumleri

En modern sik sarim teknikleri ve en son
teknolojiyi sunan Mitsubishi Electric servo
motorlar pazardaki en kompakt Grlnler
arasinda yer almaktadir.

MR-J4 serisi servo surticller, standart olarak
rotary servo motorlar, lineer servo motorlar
ve dogrudan tahrikli motorlari ¢alistirirlar.

Motorlar 50 W to 22 kW iarasi bir dizi
secenek iceren, boru milli ve dogrudan
tahrikli motorlar gibi 6zel motorlar da dahil
olmak Uzere farkli uygulama ihtiyaclarina
uygun farkl tasarimlarda sunulmaktadir.

Tam Mitsubishi Electric servo motorlar
butinlesik ABS enkoderlere sahiptir. Ek
baslangica donme rutinleri, limit svicleri
veya baska sensorler gerekli degildir.

Ek olarak Mitsubishi Electric'nin diisik, ultra
dislik ve orta atalet tasarimlari kullanicilarin
uygulamalari igin en iyi motor 6zelliklerini
se¢cmesine izin verir.

Hiz, dogruluk ve kontrol; ihtiya¢ duydugunuz her anda.

ileri o6zellikler

B Arttirilmis motor hizlar

MR-J4 motorlar 6.000 rpm’‘e kadar hizlari
yiiksek tork ile birlestirerek pazar liderligini
elinde bulundurmaktadir. Bu tasarimcilarin
zorlu performans kriterlerini karsilamak
icin gereksinim duyduklari motorlari
secebilmelerini kolaylastirir.

B Arttirllmis enkoder ¢oziiniirltigii

Tum MR-J4 enkoderler 22 bit, Grlinlerdir
ve tur basina 4,194,304 pulse gibi endustri
lideridegerler sunarlar.Buyiiksek ¢coztinirliik
mekanik titresimleri tespit etmeye
ve bastirmaya olanak tanir. Kalici mutlak
enkoder sistemi, zaman alan sifir noktasi
kalibrasyon rutinleri ihtiyacini ortadan
kaldiracak sekilde yedek bir pile sahiptir.

B Gelistirilmis motor IP degerleri

Tum MR-J4 motorlar standart olarak IP65
sinifindadir (tim 400 V motorlar I1P67
sinifindadir). Bu, MR-J4 sistemlerinin agir
endustriyel ortamlarda kullanilabilecegi
anlamina gelir.

Servo motorlar

HG motor series — IP65/IP67 standardi koruma

Farkli servo motorlardan genis secim olanagi

Klasik motorlarla boyut karsilastiriimasi
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Tak calistir pozisyonlama ¢oziimleri

Tak calistir pozisyonlama
cozumleri

Hizli, yuksek hassasiyetli pozisyonlama

(PU

Basit Hareket modiilleri
Kablolar

Servo sirticiller

Servo motorlar

SSCNETIN/H yapilandirma

Dogru pozisyonlama

¢6zimindn
kullanilmasi calisma suirecinin hassasiyetini
artirmada yardimcidir; Uretimde daha
yuksek kaliteyi saglamanin yani sira atik ve
yeniden isleme miktarlarini azaltir.

SSCNETIII/H ile MR-J4 serisi 1-96 arasi eksen
icin cok genis bir uygulama cesitliligi sunar.
Modyiler ve tamamen 6lceklenebilir bir yapi
icin ¢ok cesitli farkli PLC ve pozisyonlama
sistemleri bir araya getirilebilir. Bu
kullaniclya, hareket kontrolérleri iceren
MELSEC FX serisi veya MELSEC System Q
ve L serisi kontrolorlerinin performans
guvenilirligi yaninda sistem lzerinde tam
kontrol ve maliyette tam seffaflik saglar.
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A7 SSCNETIl/H

Yiiksek hizli ag haberlesmesi

Transfer yapilandirma parametreleris

Uygulama olanaklari 6zel hareket kartlar
Uzerindeki basit pulse train pozisyonlama
kontrolorlerinden MELSEC System Q
hareket CPU’lari ile gerceklestirilecek en
karmasik uygulamalara dek uzanir.

Pozisyonlama modiilleri

B MELSEC FX pozisyonlama modiilleri

FX serisi PLC'ler ile birlikte kullanilabilen
yliksek hizli sayici ve tek eksenli
pozisyonlama modiilleri mevcuttur. Bu
kiicik servo/ hareket uygulamalari icin
uygun maliyetli bir ¢c6ziim saglar. Bu kiiglik
servo/hareket uygulamalari icin uygun

maliyetli bir c6ziim saglar. Yiiksek hassasiyet
icin uygun maliyetli bir ¢6ziim saglamak igin,
SSCNETIII/H baglantisi ile FX3U-20SSC-H
moduli kullanilabilir.

B MELSEC basit hareket modiilii

MELSEC System Q ve MELSEC L serisi
Urlinler arasinda, daha 6nce sadece Hareket
Kontrolorleriile miimkiin olan tork kontrold,
senkron kontrol ve kam kontroli gibi cesitli
kontrol fonksiyonlari sunan Basit Hareket
modyilleri bulunur. Bu fonksiyonlar basit
parametre ayarlamalari ile ve PLC programi
Uzerinden gergeklestirilebilir.

Mark sensorleri; ambalaj sektord, dolum
tesisleri vb.de opsiyonel ek modiiller
olmadan kullanima olanak saglar. Dénen
kesiciler iceren uygulamalar icin kam
verisinin - yalnizca Urlnin uzunlugu ve
senkronizasyon yolunun ayari ile - otomatik
olarak hesaplanmasi icin bir fonksiyon
mevcuttur. Lineer interpolasyon (4 eksene
kadar), dairesel interpolasyon (2 eksen) ve
yol kontrolii gibi pozisyonlama fonksiyonlari
ile X-Y tablalari, sizdirmazlik vb. gibi farkh
uygulamalar gerceklestirmek kolaydir.

Hareket Kontrolii ve
PLC: miikemmel uyum

Hareket kontrol sistemleri, Uretim
slreclerinin optimize edilmesi ve Grlin
kalitesinin iyilestirilmesi acisindan
olagan Ustl bir potansiyele sahiptir.
MELSEC System Q u sistemlerin kontroli
icin bagimsiz hareket/pozisyonlama
kartlarindan, bircok eksende eszamanl
calisma yetenekleri sunan gelismis hareket
CPU’larina uzanan ¢oziimler sunar.

MELSEC System Q’nun benzersiz tasarimi,
kullanicilarin ayni platformdan farklh CPU
birlesimleri segmesine ve kullanmasina
olanak tanir.

Atanmis hareket kontrol agi SSCNETIII/H,
sayesinde her bir hareket CPU’suna 32 servo
eksene kadar baglanti gerceklestirilebilir.
Buna ek olarak, ti¢ hareket CPU’su tek bir
MELSEC System Q ¢oziimiinde 96 eksen icin
gelismis hareket kontroli saglamak Uizere
kullanilabilir.



Hareket Kontroli icin
eksiksiz ¢cozim

Sadece ihtiyaciniz
olani kullanin

Cogu uygulamada, bir PLC ve hareket
kontroloriinden olusan tam bir kontrol
platformu isi halledecektir. Ancak daha
kicuk sistemler icin bu, rekabet¢i maliyet
baskilarina cevap olmayabilir. MR-MQ100
ek bir kontrolér donanimi olmaksizin, tek
bir eksenin kontrol edilmesini ve ayr bir
enkoder ya da sanal eksene senkronize
edilmesini saglar. Doner kesici, ucan testere
ve etiketleme uygulamalari dar otomatik
kontrol biit¢esini agmadan uygun maliyetli
olarak gerceklestirilebilir.

Secenekleri degil
maliyeti sinirlandirin

MR-MQ100 ekonomik bir ¢6zlim olsa da bu
ozelliklerinin eksik oldugu anlamina gelmez.
Enkoder ve sanal eksen senkronizasyonu,
kayit, noktadan noktaya pozisyonlama
ve kullanici tanimli kam profilleri de
dahil butiin temel fonksiyonl ar eksiksiz
sekilde sunulmaktadir. Ek olarak, Ethernet
portunun yani sira dahili G/C'lar ve hareket
SSCNETIII ag kurabilme 6zelligi kazandiran
donanimlar bu gui¢li yazilim &zelliklerini
tamamlamaktadir.

Azalan kablolama

MR-MQ100, Mitsubishi Electric’nin basit
ancak saglam fiber optik hareket SSCNETIII
agini kullanarak sistem maliyetlerini
dusirmektedir. MR-J4B servo sirliclyle
haberlesmek ve kapasiteden bagimsiz
olarak surlctniin tim fonksiyonlarini
kontrol edebilmek icin tek bir fiber baglanti
yeterli olmaktadir. MR-MQ100°lin MT Works2
yazilimi ile baglantisi icin standart bir
Ethernet baglanti da saglanmaktadir.

Tam olarak biitunlesik

Q170MSCPU tek bir kompakt cihaz ile tam
bir otomasyon ¢6zimu saglama yetenegdi
sunmaktadir. Asil glict tek bir SSCNETIII/H
baglanti Gizerinden 16 eksene kadar kontrol
gerceklestirebilme yetenegidir. Ancak Girlin
basit bir hareket kontrol6riinden daha ¢ok
kapsamli PLC &zelliklerini yerlesik olarak
icermektedir. Dolayisiyla Q170MSCPU cok
gelismis ambalaj makineleri, etiketleme ve
malzeme ele¢leme uygulamalari gibi bir dizi
uygulamada ¢6zim olanagdi sunmaktadir.

MR-MQ100/Q170MCPU

MR-MQ100'U ¢ok genis cesitlilikteki hareket uygulamalarinda kullanin.

Esneklik

Hareket sistemlerinin ¢ogu gelismis
eksen kontrol fonksiyonlari sunar. Ancak
100'den fazla MELSEC System Q moduliu
ile uyumlulugu sayesinde Q170MSCPU
olaganustu cesitlilikte PLC uygulamalar
gerceklestirme olanagi saglar. Bu analog
G/C, yuksek yogunluklu dijital G/C, ag
haberlesmesi ve diger bircok uygulama
zorluklarinin Q170MSPCU ile kolayca
Gstesinden gelinebilecedi anlamina gelir.
MELSEC System Q'yu diger uygulamalarinda
kullanan sirket icin yedek parcalar ortak
olacagindan yedek parca stok ve yonetim
masraflarinin azaltilmasi mimkunddir.

Hizl, kolay sistem
kurulumu

Yiiksek performans kullanim zorluguyla elde
edilebiliyorsa degerini kaybeder. MR-MQ100
ve Q170MSCPU sezgisel kullanim saglayarak
soyut programlama yerine mevcut mekanik
sistemin grafik modellerinden yararlanan
MT Works2 yazilimi ile bu deger kaybini
Onler. Basit surikle ve birak secimleriyle
sanal tertibatlar, disliler ve kam profilleri
olusturmak kolaydir.

100 MELSEC System Q G/C moddlinden segim yapin

P EeNl —aassuss L lehiE T,
[ R TP ————

Sanal mekanik sistemler olusturarak programlama
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Servo yazihmi

Servo ayarlama ve
destek yazilimi

Kurulumun tamamlanmasi icin kilavuzu izlemeniz
yeterli
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Diyagnostik 6zellikleri ile izZleme ve kontrol

MR Configurator2 -
eksiksiz bir
miihendislik ortami

MR Configurator2 yazilim paketi
yapilandirma ve diyagnostik islemlerinin
hizli ve kolay olmasini saglamanin yani sira
gliclt grafiksel makine analiz ve simiilasyon
fonksiyonlarini da icerir. Makine analizi
herhangi bir ek arag olmaksizin bagli stirtict
pulse’min frekans cevabinin belirlenmesini
saglar. Daha sonra gerekirse daha iyi makine
performansi icin tasarim degisiklikleri ya
da filtre montajlan gerceklestirebilirsiniz.
Sistem standart bir USB baglanti ile kisisel
bilgisayara baglanabilir.

Bir dizi otomatik ayar yardimcisi yeni servo
sisteminizin kurulmasini az deneyimli
kullanicilar igin bile kolay hale getirir. En
onemli yararlar::

Hazirhk

B Kolay kurulum

MR Configurtator2 standart bir kisisel
bilgisayar ile servo sistemlerde kolay
kurulum ve ayarlama saglar.

B Servo yardim fonksiyonu

Servo sirliciiniin tamamen kurulumunu
sadece yardim ekranlarini izleyerek
gerceklestirin. ilgili fonksiyonlarin kisayol
digmeleri kullanilarak cagrilabilmeleri
nedeniyle parametrelerin ayarlanmasi ve
tuning kolay sekilde yapilir.

Devreye Alma

B Cokluizleme fonksiyonlari

Komut pulseleri, droop pulseleri ve hiz gibi
giris sinyali tetikleyiciler ile servo motor
durumunun goérintilenmesi icin grafik
ekran fonksiyonlari saglar.

B Parametre ayar fonksiyonu

Parametre ayarlarini, liste seklinde
veya gorsel bicimde gorintlleyin ve
parametreleri acilan listeden secerek
belirleyin. Yerinde olma araligini mekanik
sistem biriminde belirleyin (6rnegin pum).
Parametre okuma/yazma slresi standart
stirenin yaklasik onda biri kadardir.

Bakim

B Kisisel bilgisayar ile test islemleri

Bir kisisel bilgisayar ile birden fazla test
modu mendsi kullanilarak servo motor test
calismasi yapilabilir.

B Makine ariza tespit fonksiyonu

Bu fonksiyon, herhangi bir 6zel 6l¢cim
yapmadan normal calismada makine
strtinmesini ve titresimini tahmini olarak
belirler ve gérintiiler . ilk calismaya ve
yillar sonraki ¢alismaya iliskin verilerin
karsilastirilmasi makinenin yaslanmaya
bagli gerilemesini 6grenmeyi saglar ve
onleyici bakim icin yararhdir.

Servo ayari

B Tek tusla ayarlama fonksiyonu

Maksimum servo performansiicin yliik motor
atalet oraninin tahmin edilmesi, kazancin
ayarlanmasi ve makine rezonansinin
sonuimlenmesi dahil ayarlamalar, baglatma
dugmesine tiklandiginda otomatik olarak
gergeklesir. Yerlesme siresi ve asim ayar
sonuglarini kontrol ediniz.

B Grafik fonksiyonu

Olciim kanali sayisi analog icin 7 kanala,
dijital icin 8 kanala ¢ikartiimistir. Ayar ve
ince ayari destekleyerek tek bir 6l¢imde
cesitli servo durumlarini dalga seklinde
gosterir. Birden fazla verinin Uzerine
yazmak icin [Overwrite] ve grafik ge¢misini
goriintlilemek icin [Graph history] gibi
kullanisli fonksiyonlar mevcuttur. Bagh
eksenler icin dalga 6l¢cimi kontrolor
haberlesmesi yoluyla es zamanli olarak
gerceklestirilir.

B Makine analiz fonksiyonu

Sadece [Start] diigmesine tiklayarak servo
motora rastgele tork girisi ile makine sistemi
frekans ozelliklerini (0,1 Hzile 4,5 kHz arasi)
analiz edin. Bu fonksiyon, makine rezonans
onleme filtresi vb. ayarlar destekler.

B Gelismis kullanilabilirlik

Kurulum yazilimi MR Configurator otomatik
olarak kazanci degistirirken kisa yerlesme
zamani ve en dislk sigrama ya da titresim
degerlerini arastirr.

Temel ayar parametreleri kolayca yapilacak
secimler biciminde ayarlanabilir. Ayarlarin
liste biciminde girilmesi de mimkunddr.



Dikey Paketleme

Dikey Paketleme

Sizdirmaz paketleme
¢ozumleri

Dikey paketleme uygulamalarinda, 1sil
sekillendirme gerceklestirilecek sekilde bir
rulodan plastik film malzemenin yiksek
dogrulukta cekilmesi ve beslenmesi,
hacmin dozajlamaile Girtinle doldurulmasi,
paketin kapatilmasi ve kesilerek bosaltma
konveyori ile tasinmasi amaciyla servo
motor teknolojisi kullanilir. Dolum ve
kapatma ydntemi makineden makineye
degisirken, dikey paketleme uygulamalari
temel olarak iki kategoriye ayrilir: Stirekli
hareketli torbalama makineleri ve aralikli
hareketli torbalama makineleri. Besleyiciye
giren urun, zor akish sivilardan kati
maddelere farklilik gsterebilir ve genellikle
makinenin tasarlanmasinda énemli bir rol
oynayacaktir.

Onemli otomasyon
bilesenleri

Her bir gercek servo motorun hareketinin
ayni anda baslamasini saglamak amaciyla,
Basit Hareket Modilli programlama
ortaminin bir parcasi olarak sanal servo
motor hareketine bir elektronik hat mili
aracihgiyla kumanda edilebilir. Bu kontrol
islemi, programin GX Works2 (iQ Works'Gin
bir parcasidir) ile yazildigi Basit Hareket
modiill Gzerinden gerceklestirilir.

Uygulama

Kapatma islemi, énceden doldurulmus
olan torbanin Ustlniin kapatilmasi ile ayni
anda torbanin alt kisminin kapatilmasini
saglayacak sekilde mutlak servo hareketleri
ile gerceklesir. Her bir tamamlanmis
torbayi borudan serbest birakacak sekilde
malzemeyi kesen bir bicak hareket eder.
Torba daha sonra kutulamaya tasinmak
Gzere ¢ikis bandinin tzerine diser.

GCekme ve besleme

Uriin
—

Rulo film ekseni

MR-J4 servo
strtculer

PLC + Basit
Hareket Moduld

Konveyor ekseni

qgirisi

Film indel
eksenleri

Kapatma ve
kesme ekseni

GOT serisi

Basit Hareket modiilti ile
MELSEC System Q PLC

Film
Indeks
Ekseni

Film
Indeks
Ekseni

Film
Besleme
Ekseni

Rulo
Film
Ekseni

Konveyor
Ekseni

| Doldurma
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XY tabla uygulamasi

XY tabla uygulamasi

Kesme kafasl Genel Bak|§
GOT
XY tablalari farkli pozisyonlama
Y Ekseni Motoru gereksinimleri iceren ¢esitli uygulamalarda
PLC Sistemi X Ekseni Motoru kullaniimaktadir. Yatay hareket genellikle

dogrusal veya dairesel interpolasyon
gerceklestiren 2 (veya daha fazla) servo
ekseni igerir.

Onemli otomasyon
bilesenleri

XY tablalari hassas pozisyonlama igin servo
motor teknolojisini kullanmaktadir. Tablaya
uygulamayi X veY yoniinde hareket ettirmek
icin iki servo motor baglanir. iki motor,
Mitsubishi Electric’in en son teknolojisi olan
bir adet MR-J4W2-B servo slriici tarafindan
kontrol edilir. Hareket ve interpolasyon Basit
Hareket Modiilu ile hesaplanir.

L Serisi bir PLC ve onun yerlesik 6zellikleriile

birlikte, daha az bilesenle komple bir ¢c6ziim

sunulabilmektedir. SSCNETII/H Network

sayesinde, tiim dahili servo parametreleri
2- Ekseni MR-J4 PLC'den dogrudan ayarlanabilmektedir.

Servo slriiciler

Genellikle desen bilgisi CAD paketinde
¢izilmis ve bir DXF dosya olarak disar
aktarilmis olacaktir. DXF dosya, hareket
yolunu takip eden bir Basit Hareket
programi olusturmak icin dogrudan G-CAD
donustirme yazilimi icinde okunabilir.

L serisi ile Basit
GOT serisi Hareket modulu

G-CAD
Converter

Uygulama

Genel olarak, XY tablalari ¢ok bakim
XEkseni Y Ekseni gerektirmez ve son derece hassas ve
Vororu - Moor kolay kullanimli olarak kabul edilirler.
Ancak, mekanik parcalar hala bir siire
sonra sorun olabilmektedir. Yikun
agirhgina bagl olarak, XY tablalarindaki
bilyali vidalar ve diger mekanik bilesenler
onemli miktarda asinabilmekte ve diizenli
olarak yenilenmeleri gerekebilmektedir.
Bu nedenle Mitsubishi Electric, makine
parcalarinda 6nleyici bakima destek olacak
sekilde stirtinmeleri ve titresimleri tahmin
edecek yeni fonksiyonlar gelistirmistir. Bu
fonksiyonlar yeni MR-J4 serisine entegre
edilmistir.

G-CAD Donasturme Yazilimi ile PC

Ayrica G-CAD donustiricit yazihm paketi,
kullanicinin CAD dosyalarini dogrudan
iceri aktarabilmesini ve PLC programini
degistirmeden desenleri hareket
ettirebilmesini saglar.
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Mitsubishi Electric Ailesi Dahilinde Diger Yayinlar

Q/L Ailesi

MELSEC System Q ve MELSEC L serisi moddler programlanabilir lojik
kontrolorler ve aksesuarlarina iliskin Griin kataloglari.

FX Ailesi

MELSEC FX serisi kompakt programlanabilir lojik kontrolorler ve
aksesuarlarina iliskin triin katalogu.

B\-ogﬂf\e\' HMI Ailesi

Operator terminalleri, denetim yazilimi ve aksesuarlarina
iliskin Grtin katalogu

FR Ailesi

Frekans inverterler ve aksesuarlarina iliskin Griin katalogu

Robot Ailesi

Endustriyel robotlar ve aksesuarlarinailiskin trtin katalogu

Diisiik Gerilim Salt Ekipmanlar

Dustik gerilim salt ekipmanlari, manyetik kontaktorler ve sigortalara
iliskin Grtin katalogu

Otomasyon Kitabi

Frekans inverterler, servo/hareket, robotlar vb. tim
Mitsubishi Electric otomasyon Urlinlerinin 6zeti.

Daha fazla bilgi i¢in
Bu Uriin katalogu kapsamli MELSERVO stiriicti ve motor Uriin ailesine genel bir bakis saglamak tzere tasarlanmistir. Eger ihtiyaciniz olan bilgileri bu
katalogda bulamazsaniz; yapilandirma, teknik konular, fiyatlar ve tedarik ile ilgili detaylar icin bizlerle temasa gegebilirsiniz.

Teknik konular igin, https://tr3a.mitsubishielectric.com web sitesini ziyaret ediniz. Web sitemizde ayrintili teknik verilere kolay ve hizli bir sekilde ulasabilir,
Urlin ve hizmetlerimiz hakkinda bilgi edinebilirsiniz. Bircok farkli dildeki kilavuz ve kataloglari ticretsiz olarak indirebilirsiniz. Yapilandirma, teknik konular,
fiyatlar ve tedarik ile ilgili bilgiler icin dagiticilarimiza basvurunuz. Mitsubishi Electric ¢c6ziim ortaklari ve dagiticilar teknik sorularinizi cevaplandirmaktan
ve yapilandirma sorunlariniza yardimci olmaktan mutlu olacaklardir. Mitsubishi Electric ¢6ziim ortaklar ve dagiticilan listesi icin, lutfen bu katalogun arka
kismina veya web sitemizin “bize ulasin” bélimine bakiniz.

Teknik bilgiler bolimii hakkinda

Bu boliim, mevcut Grlinlerin yer aldigi bir kilavuzdur. Ayrintili yapilandirma kurallari, sistemin olusturulmasi, kurulum ve yapilandirma igin, ilgili Griin
kilavuzlarinin okunmasi sarttir. Bu katalogdaki Grtinlerle tasarlayacaginiz her sistemin amaca uygun olmasi, taleplerinizi karsilamasi ve Grlin kilavuzlarinda
tanimlanan yapilandirma kurallarina uygun olmasi gerekir.

Onceden haber vermeden &zelliklerde degisiklik yapilabilir. Tiim ticari markalarin hakki saklidir.

© Mitsubishi Electric Europe B.V., Factory Automation - European Business Group

Bu belgede listelenen ve anlatilan Mitsubishi Electric Europe B.V. iiriinleri, ihracat icin onaya ve ikili Kullanim Listesine tabi degildir.
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Sistem Aciklamasi

Sistem Aciklamasi

Servo ve hareket sistemleri

Mitsubishi Electric komple ve senkronize
sistemlerden olusan ve ¢éziimler sunan cok
cesitli servo ve hareket kontrol sistemleri
sunar. Bu sistemler bir veya daha fazla eksen
kullanilarak olusturulabilir, 6rnegin MELSEC
System Q Motion CPU ¢6ziimi kullanilarak
96 eksen kontrol edilebilir.

Standart darbe tipi ¢ikis modiilleri ve SSCNET
bus modailleri ile 6zel uygulama gereksinimleri
kolayca karsilanir.

Mitsubishi Electric servo motor ve
gliclendiricileri, 110 kW'a kadar ¢ok ¢esitli motor
ve gliclendirici yelpazesi ile hareket kontrollni
yeni hassasiyet seviyelerine tasimaktadir. TUm
MR-JE serisi motorlar 131072 darbe/devir, tim

MR-J4 servo sisteminde hangi bilesenler vardir?

Servomotorlar

En gelismis merkezi sarim tekniklerinden ve en
son teknolojilerden yararlanan bu fircasiz servo
motorlar, piyasadaki en kompakt yapidadir.

400

—

Mitsubishi Electric’ nin servo motorlari yiiksek
standartlari ile tim uygulamalar icin genis

glic aralig, hiz ve atalet degerlerinde tim
uygulamalar icin motor sunar. Mitsubishi
Electric, 50 W ile 110 kW araliginda, donel, lineer
ve dogrudan tahrikli servo motor tipleri ile
eksiksiz bir Urtin yelpazesi saglayacak sekilde
Urlinler sunmaktadir.

MR-J3 serisi motorlar 262144 darbe/devir, tim
MR-J4 serisi motorlar 4194304 darbe/devir
enkoderlerle donatilmistir.

Tam Mitsubishi Electric Servo ve Hareket Kontrol
donanimlari, Gnitelerin kolayca kurulmasini

ve programlanmasini saglayan cesitli yazihm
paketleri ile tamamlanmistir.

Ayrica, tim Mitsubishi Electric MR-J4 serisi
motorlarda standart mutlak enkoderler

monte edilmistir. Servo gticlendiriciye bir pil
takilarak kolayca mutlak pozisyonlama sistemi
olusturulabilir. Bu islem yapildiginda, motorun
icindeki stiper kapasitor ve destek pili ile servo
motor konumunun surekli izlenebilmesi saglanir.

HG-RR 1-5 kW

HG-SR 0.5-7 kW
HF-SN  0.5-3 kW
HG-KR/HG-MR 50-750 W
HF-KN 100-750 W

HG-JR 0.5-22 kW

| | | | |
0 TkW 2kWw  5kW  7kwW 10 kW

Yiiksek performansli motorlarla makine
performansini artirma

Makinenizi yuksek verimlilik seviyelerine
yukseltmek icin, yalnizca glglu servo
glclendiricilere degil ayni zamanda yiiksek
performansli servo motorlara da ihtiyac
duyarsiniz. Bu motorlar, gelismis hassasiyet ve
hiz icin MR-J4 serisi ile 22 bit ylksek enkoder
¢6zUnlrluginu desteklemektedir. Tam kapali
dongu kontroll standarttir. Farkli uygulamalara
uyacak cesitli modeller sunulmaktadir.

[Onceki modelle

20 kW 30 kW 40 kw

Yuksek ¢oztinlrliikli enkoder ve gelistirilmis
islem hizi ile donel servo motorlar yiiksek
kararllik ve yiiksek cikis torku saglarlar. Lineer
servo motorlar son derece hassas ardisik
senkron kontroliint destekler. Dogrudan tahrikli
motorlar, kompakt ve rijit makineler icin yiiksek
tork saglarlar.

16

¢ozunurluk | | |

kat

karsilastirmal | | |

MR-J3 serisi
18 bit = 262144 darbe/devir

MR-J4 serisi
22 bit = 4194304 darbe/devir

55 kW 100 kW

Zorlu ortam kosullari icin, IP65 veya IP67 gibi
yuksek koruma sinifinda motorlar mevcuttur.

MR-J4 serisi servo glgclendiriciler, standart olarak
donel servo motorlar, lineer servo motorlar ve
dogrudan tahrikli motorlari strebilmektedir.

&z

Lineer
servo motor

Dogrudan
tahrikli motor

Dénel
servo motor
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Servo gii¢lendiriciler

Mitsubishi Electric, her tlr uygulamaya yonelik
cesitli servo giiglendiriciler sunar. Standart dijital
darbeli ve analog kontrollii gli¢lendiricilerden,
6zel SSCNETIII/H bus tipi gliglendiricilere kadar,
tlm ihtiyaclara cevap veren Urlinler mevcuttur.

Essiz bir Mitsubishi Electric teknolojisi olan
gercek zamanli adaptif ayar fonksiyonu (RTAT),
calisma sirasinda online olarak, servo sisteminin
maksimum ve dinamik performansta calismasini
saglamak icin stirekli kendisini ayarlar.

I r-14-B. 0.6-22 kW

Sistem Aciklamasi

MR-JE ve MR-J4 serisindeki dijital darbe katari

ve analog kontrolll gl¢lendiriciler, 100 W'tan

22 kW araliginda sunulmaktadir. SSCNETIII/H

bus tipi gli¢lendiriciler (tip MR-J4-B) kullanicilara
SSCNETIII/H tizerinden kolay baglanti imkani sunar.

i
MR-JE 0.1 kW-3 kW
MR-J4-A/B 0.1-22 kW
MR-J4W2-B 0.2-1 kW
MR-J4W3-B 0.2-0.4 kW
| | | | | | | | | |
0 1 kW 2 kW 5 kW 10 kW 20 kw 30 kW 37 kW 40 kW 55 kW 110 kW

Pozisyon kontrolorleri

Kompakt ve uygun fiyath FX serisi PLC'lerde
FX2N-10PG unitesi, dahili pozisyonlama tablolari
ile tek eksen kontroliini, hizli harici start ve

1 MHz'ye kadar darbe cikisi ile saglar. Yeni
FX3U-20SSC-H modiilii, MR-J4-B serisi icin
kullanilan bir pozisyonlama modiiltidiir. Bu
modiil, daha basit uygulamalar icin hizl, kolay
ve verimli bir pozisyonlama kontrol sistemi
saglar.

Daha buiylk ve daha karmasik uygulamalar
icin L serisi ve MELSEC System Q, bircok
pozisyonlama ve Basit hareket modiilleri
saglamaktadir (1, 2, 4 ve 16 eksen).

S MITSUBISHI ELECTRIC

Bunlar: acik kollektor ¢ikisl (LD75P/QD75P
serisi), Diferansiyel ¢ikisli (LD75D/QD75D serisi),
SSCNETII bus tipi (FX3U-20SSC-H), SSCNETIII/H
bus tipi (LD77MS/QD77MS) seklindedir.
SSCNETIII sisteminin kullaniimasi, azaltiimig
kablo baglantisi, daha iyi bir glirtilta bastirimi
ile daha gelismis ve daha kolay kullanimli bir
pozisyonlama sistemi saglar. Tim pozisyonlama
modiilleri interpolasyon, hiz kontrol ve
pozisyonlama islemleri vb. gibi fonksiyonlari
saglar. Eksen senkronizasyonu ve CAM kontroli
gibi gelismis hareket uygulamalari icin Basit
Hareket modiilleri (LD77/QD77) bulunmaktadir.

Hareket kontrol sistemleri

Yiiksek seviyede kontrol ve hassasiyet gerektiren
ozel uygulamalar i¢in, MELSEC System Q PLC
CPU'larrile birlikte calistirilabilen Q Motion
CPU’lar dinamik servo teknolojileri ile tamamen
yeni hareket kontrol sistemi olusturmustur.

Bu tamamen entegre ve esnek sistem, tim
hareket uygulamalari icin fazlasiyla yetenekli
SSCNETIII/H agini kullanarak 96 eksen kontrol
etme becerisi sunar.

Sistem Aciklamasi



Sistem Aciklamasi

Sistem Aciklamasi

MELSERVO MR-J4 servo gii¢lendiriciler
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MR-J4W3-2228
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MELSERVO

Mitsubishi Electric MR-J4 servo gticlendirici
sistemleri ultra hizli pozisyonlama

ile son derece dinamik tepki verme
ozelliklerini birlestirir. Buna ek olarak servo
glgclendiricilerin kullanimi oldukca basittir
ve gelismis fonksiyonlari ile gticlendirici
uygulamalarina asina olmayan kullanicilar
icin bile ¢ok hizli bir sekilde maksimum
performans elde etmeye olanak saglar.
Onemli 6lciide gelistirilmis otomatik ayar
fonksiyonu deneme yanilma zamanini
azaltir. Kurulum yazilim paketi ile birlikte
(MR Configurator2) MR-J4 serileri
uygulamaya iliskin mekanik kritik frekanslari
saptamak icin de kullanilabilir. Boylece

bastiran filtreler ayarlanabilir.

Rakiplerin glgclendiricilerini kullanirken
kontrol yanit seviyesi tim islem araligi icin
azaltilmahdir.

MR-J4 servo gliclendiriciler en zorlu
ortamlarda mikemmel calisma kosullari ile
kiresel uygulamalar icin uygundur.

titresimsiz calisma icin rezonans frekanslarini

Ozellikler
® Yiksek performansh CPU

® 5 rezonans frekansina kadar rezonans
dengeleme igin adaptif titresim bastirma
kontrol fonksiyonu

® Hareket asiminin dengelenmesi icin
gelismis titresim soniimleme kontroll

® Kontrol beslemesinin ayri beslenebilmesi
® Yiksek yanit verebilirlik

® Tek Tusla Ayarlama

® Servo-lock titre simsizlik fonksiyonu

® PC baglamak icin USB portlari (MR-J4-A'da
ek RS422 portu)

® Otomatik motor tanima
® Network yetenekleri

® CE, UL ve cUL dahil global enddstriyel
standartlara uyum.

® Entegre glvenlik fonksiyonlari

Dort MELSERVO servo gii¢lendirici serisi arasindaki farklar

MR-J3-A (standart tip)

MR-J4-A serisi, konvansiyonel kontrol sistemleri
kullanan servo uygulamalar icin idealdir.

Servo gu¢lendiriciler iki analog girise ve dahili
uygulama fonksiyonlarini etkinlestirmek

icin cok sayida dijital girise sahiptir (6rnegin
darbe katari ile pozisyonlama gibi). Dijital
darbe katari metodunun kullanimi sicaklik
dalgalanmalarindan kaynaklanan ofset
kaymalari ve sistem duruyorken karsilasilan
striiklenme gibi analog kontroliin yapisal
sorunlarini ortadan kaldirir.

MR-J4-A -Aserisi tork, hiz veya pozisyon kontroli
modunda kullanilabilir.

Ayrica, MR-J4-A-RJ'de dahili pozisyonlama
fonksiyonu. Basit pozisyonlama

gorevleri dogrudan servo gii¢lendiricide
gerceklestirilebilir, daha Ust diizey bir pozisyon
kontrolori gerekli degildir.

One cikan ozellikler

® 2 analog giris

® 1 dijital darbe katari girisi

® 7 6nceden belirlenmis hiz

® U farkli tip darbe katari sinyalini destekler:
standart enkoder sinyalleri (Diferansiyel

yapida veya acik kollektor); darbe ve yon; sola
ve saga donis icin darbe katari

® Pozisyonlama fonksiyonu, ayrica program
veya veri tablolar

® EN IEC 61800-5-2 uyumlu glivenlik
fonksiyonlari: “Guivenli tork kapah” (STO) ve
"Guvenli durdurma 1”(SS1).

MR-J4-B (SSCNETIII/H veriyolu tipi)

The MR-J4-B serisi Urlinler Mitsubishi Electric
Motion kontrol ve pozisyonlama kontrol
sistemlerine baglantiy1 destekler. Guiclendirici
sistemleri bu kontrolorlere, yliksek hassasiyetli
senkronizasyon ve gelismis enterpolasyon
saglayan, yuksek hizli motionkontroli saglayan
SSCNETIII/H ile baglanir. 0.22 ms'lik minimum
dongu stiresinin getirdigi hizli veri aligverisi
sayesinde toplam program donguisi kisalmis,
servo tepkileri hizlanmistir. Bu tak calistir ag
haberlesme sistemini kurmak daha kolay
yapilamazdi; eksen adresini se¢meniz ve
kablolama hatalarini imkansiz hale getiren
onceden yapilandiriimis fiberoptik veri
kablosunu baglamaniz yeterlidir.

One cikan ozellikler
® Tak cahistir SSCNETIII/H ag haberlesmesi

® Motor freni dogrudan gliclendirici tarafindan
kontrol edilebilir

® Slave olarak calisacak glglendiriciler icin
enkoder simulasyon cikislari

® Daha Ustiin kontrol Unitesi tarafindan
gerceklestirilen veri yonetimiyle hizl ve basit
glglendirici degisimi

® Mutlak pozisyon algilama sistemi sayesinde
glic verme sirasinda otomatik pozisyon
algilama (¢ok turlu mutlak pozisyon koruma
opsiyonel yedek pille gerceklestirilebilir)

® EN IEC 61800-5-2 uyumlu guvenlik
fonksiyonlari: Opisyonel MR-D30 safety karti ve
MR-J4-B-RJ servo gliglendirici ile “Guivenli tork
kapall” (STO) ve "Guivenli durdurma 1”(SS1),
"Guvenli fren kontroli” (SBC), "Giivenli hiz
sinirlamasi” (SLS), "Guvenli hiz izleme” (SSM).

MR-JE (genel amach tip)

MR-JE-A servo sistemi pozisyon/dahili hiz
kontroli gibi degisik kontrol modlarinda
cahstirilabilir. Takim tezgahlarinin ve genel
endustriyel makinelerin hassas pozisyonlama
ve hiz diizeltme kontrolii gibi genis yelpazedeki
uygulamalara uygundur. (Ornegin paketleme,
isleme veya etiketleme makineleri).

Hiz ya da torkun yumusak bir sekilde kontrol
edilmesini gerektiren uygulamalarda
kullanilmasini saglayacak sekilde harici analog
hiz girisi ve tork girisi mevcuttur.

Motorun hizini ve yoniini kontrol etmek ve
hassas pozisyonlama yapmak i¢in 131072 darbe/
tur ylksek ¢ozinurltklt encoder devriminden
yararlanan, 1 Mpps'ye kadar yiiksek hizli darbe
katari kullanilmaktadir.

One cikan ozellikler

® Kompakt boyutlari esnek kurulum ve
ekonomik tasarim saglar

® 100 W-3 kW olan genis cikis araligi ile sistem
her tlrli uygulama icin uygundur

® Sistem entegre ylksek ¢6zUnurliikli enkoder
sayesinde yliksek hassasiyette pozisyonlamaya
olanak tanir (131072 darbe/tur)

® Ekonomik servo ¢éziimleri icin uygun fiyath
bir Grlndar

® Kolay ve zaman kazandiran kurulum
icin Auto tuning ve diyagnostik araclar
bulundurmaktadir.
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MR-J3-[JA MR-J3-0IT
(Genel amach arabirim uyumlu)

Darbe katari, analog giris arabirimleri standart fonksiyonu)

olarak sunulmaktadir. Kontrol modu uygun
sekilde pozisyon, hiz ve tork kontroll olarak
degistirilebilir.

MR-J3-[]BSafety
(SSCNETIII uyumlu/Giiglendirici glivenligi
uyumlu/Tam kapali cevrim kontrolii)

STO (Guivenli tork kapali) fonksiyonu, gtivenlik
fonksiyonu olarak sunulmaktadir. SS1 fonksiyonu
opsiyonel MR-J3-D05 kullanilarak desteklenir. Tam
kapal dongii kontroll de desteklenmektedir.

Ozellikler MR-J3-CIA MR-J3-CIBSafety
Komut arabirimi Darbe katari/analog/RS422 multidrop SSCNETIII
Kontrol modu Pozisyon/Hiz/Tork kontrolii
1faz 200V AC/ 1faz 200V AC/
Giig ozellikleri 3faz 200V AC/ 3faz 200V AC/
3faz 400V AC 3 faz 400V AC
Giig arahigi 100 W — 55 kW 100W — 55 kW

Siparis bilgileri icin liitfen Mitsubishi Electric temsilcinizle iletisime gecin

Farkl sistem uygulamalarina uygun iiriin serileri

(CC-Link uyumlu/Dahili pozisyonlama

Dahili pozisyonlama fonksiyonu, servo
glclendirici nokta tablolarinda pozisyon
ve hiz verilerini atar. Pozisyonlama islemi
ana kontrol6rden gelen baslangig sinyalleri
kullanilarak baslatilabilir

Pozisyon/Hiz/Tork/Tam kapali déngii

Sistem Aciklamasi

MR-J3-[JA-EtherCAT
(EtherCAT uyumlu)

MR-J3-LJA serisi tabanli bir AC servo
glclendiricidiir ve EtherCAT acik network’l
Uzerinden calistirilirlar. Gu¢lendirici, 500 ps, T ms,
2 ms PDO haberlesme cevrim siiresi ile EtherCAT
(CoE) CiA402 Guglendirici Profili Gizerinde
CANopen'l destekler.

MR-J3-CJA-EtherCAT

MR-J3-CIT

(C-Link/DIO/
RS422 multidrop darbe katari

Pozisyon/Hiz/Tork/Dahili Pozisyonlama

EtherCAT

Home pozisyona geri doniis, Pozisyon, Hiz

fonksiyonu

1faz 200V AC/ 1faz200V AC/
3faz 200V AC/ 3faz 200V AC/
3faz 400V AC 3faz 400V AC
100W - 22 kW 100W - 22 kw

>
] I P 0.5 kw-15kw
I - sp o7 kw
HF-JP 0.5 kW-15 kW
HCRP 1-5 kW
HF-SP 0.5-7 kW
HF-KP, HF-MP 0.05-0.75 kW
L T T T T T T T T
0 TKW2KW  5kw 10 kW 20 kw 30kwW  37KW 40kw 55 kw 110 kW
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Sistem Aciklamasi

Sistem Aciklamasi

Geligmis servo kazang ayari fonksiyonu

Gelismis tek tusla ayarlama fonksiyonu

Makine rezonans 6nleme filtresi, gelismis
titresim soniimleme kontrolii Il ve saglam filtre
dahil servo kazanclarinin ayarlanmast icin tek
tusla ayarlamanin etkinlestirilmesi yeterlidir.

Makine performansindan gelismis titresim
soniimleme kontrol fonksiyonu kullanilarak

sonuna kadar yararlaniimaktadir.

Sonug titresimsiz, yliksek hassasiyetli ve hizli
pozisyonlama islemleridir.

Tek tusla T
. . am olarak uyumlu.
:Komut : Gergek calisma titresim séniimleme Yiiksek hizl
Bnee kontroli ve saglam filtre. Sonra pozisyonlama. ]
A aA_An yA N
wWyvwy T Yerlesmeie— r \—ie—
stresi Yerlesme|

N N N suresi

T T >p> T

T
W
Zaman Zaman Zaman
Calisma kararsiz. Calisma komutu
izlemiyor.

Gelismis titresim soniimleme kontrolii Il

Ug ataletli sistemi destekleyen titresim
sonlimleme algoritmasi sayesinde iki tir dlsuk
frekansli titresim ayni anda bastirilr.

Kol ucundaki titresim

Uc ataletli sistem

Ayar MR Configurator2 tizerinden gerceklestirilir.
Bu fonksiyon, daha kisa bir yerlesme siresi

sonlimlemede ve makinede arta kalan
titresimleri azaltmada etkilidir.

saglayarak bir kolun ucundaki titresimleri

Titresim sonimleme
kontrolii olmadan

Makinedeki |||

ki tip titresim
titresim ayni zamanda
bastirilir.

I .

Makine rezonans onleme filtresi

Gelismis filtre yapisi ile gegerli frekans araligi
10-4500 Hz arasina genisletilmistir. Ayrica,
makinelerin titresim soniimleme performansini
artiracak sekilde ayni anda uygulanabilir filtre
sayisi bese cikarlmistir.

Giiglii filtre

Baski ve paketleme makineleri gibi bant
ve dislilere sahip yUksek ataletli sistemler
icin geleneksel kontrol yapilari ile hem hizli
cevap verebilen hem de kararli sistemler

gerceklestirilmesi zor bir gorevdi. Simdi bu
fonksiyonla, ayar gerekmeden ayni zamanda

Gelismis titresim
sontimleme kontroli

Gelismis titresim
sonimleme kontrolii Il

Gegerli frekans arahgi

10-4500 Hz
araliginda bes
filtre ayarlanabilir

to

10 100

4500 [Hz]

araliginda daha kademeli olarak azaltir ve 6nceki
modele kiyasla daha fazla kararhlik saglar.

hem hizli sistem cevabi, hem de kararhlik
saglanir. Guclu filtre, torku daha genis frekans

Giiclu filtre

Kazang

Klasik low-pass filtre

Guglu filtre

Yuksek atalet oranina sahip makine

Frekans

Klasik kontrol

Guglu filtre ile

S MITSUBISHI ELECTRIC



Sistem Aciklamasi

Dahili pozisyonlama fonksiyonuna sahip servo giiclendirici

MR-J4-A-RJ servo gl¢clendiriciye yerlesik dahili pozisyonlama fonksiyonu
(nokta tablosu ve program yontemleri ve indeksleyici pozisyonlama islemi)
sayesinde Pozisyonlama moddili gibi bir kontrolér olmadan da basit bir

Nokta tablosu yontemi

Hizlanma  Yavaglama o\

zaman zaman jland

. | M . I I ili motor hizi sabiti sabiti siiresi fonl
pozisyonlama sistemi yapilandirilabilir. - - T e - n :

2 2000 1600 100 100 0 0
Da hl II pOZISyO n Ia ma fon kS IyO nu: Nokta tablosunda pozisyon verilerinin (hedef pozisyonu), servo motor

hizinin ve hizlanma ile yavaslama stirelerinin ayarlanmasi, parametre

® Nokta tablosu yéntemi ayari kadar kolaydir.

Program yontemi

® Program yontemi

Pozisyonlama islemi 6nceden Program No.1
® indeksleyici i | isl i olusturulmus programa uygun sekilde SPN (3000)
naeksleyici pozisyonlama iglemi aoneklestiriny e

TIM (100)
FOR (3).
MOVI (100)....
TIM (100).

indeksleyici
Esit olarak bolinmiis istasyonlar icinden atanmis bir istasyon
numarasina pozisyonlama mimkuandiir.

Makine teghis fonksiyonu

Servo
giiclendirici Surtlinme ve titresim
normal calismadaki
verilere dayanilarak
tahmin edilir. Belirli bir
6l¢tim gerekli degildir.

Makine bilgileri
gorintdlenir ve izlenir.

Bu fonksiyon, makine parcalarindaki degisiklikleri (bilye vida, kilavuz, yatak, (VR Configarator2 fe Feme]
bant vb), makine strtiinmesi, atalet yiik momenti, dengesiz tork durumu . —
ve titresim bileseni degisikliklerini servo gliclendirici icindeki verilerden
analiz ederek tespit eder ve boylelikle gliclendirici parcalarin zamaninda =
bakimini destekler. =

Enkoder

Vidal mil
Servo motor

Enerji tasarruflu, kompakt ve diisitk maliyetli makineler icin 2 eksenli/3 eksenli modeller

Sirasiyla iki ve Ui¢ servo motor calistirmak icin 2 eksenli ve 3 eksenli servo
glclendiriciler sunulmaktadir. Bu servo gii¢lendiriciler diisiik maliyetle MR-J4W3-B
enerji tasarrufu ve kompakt makine tasarimi sunarlar. Servo motorlar, servo
glclendirici ile uyumlu oldugu siirece, rotary servo motorlar, lineer servo
motorlar ve dogrudan tahrikli motorlar da dahil olmak tizere farkl servo
motorlar serbestce bir arada kullanilabilir.

Cesitli Grtin serilerinde ve kapasitelerde, her
tirll rotary servo motor, lineer servo motor
ve dogrudan tahrikli motor kombinasyonunu
calistirir.

A ekseni: o
rotary servo motor C ekseni: dogrudan tahrikli B ekseni: lineer servo motor
(HG-KR/MR) motor (TM-RFM) (LM-H3/K2/U2)

Rejeneratif enerji kullanimi ile enerji tasarruflu makinelerin desteklenmesi

Cok eksenli servo guiglendiricide bir eksenin rejeneratif enerjisi, makinenin A ekseni motor hiz:
enerji tasarrufuna katkida bulunacak sekilde diger eksenlerin strilmesinde @_E T £ Rejeneratif enerj
kullanilir. MR-J4W2-B/MR-J4W3-B i¢in kondansatérlerde depolanan A %Aekse"immm" Yavaslama
yeniden kullanilabilir rejeneratif enerji 5nceki modele gore artirilmistir. v e R
Rejeneratif opsiyonu artik gerekli degildir. Rejeneratif enerji M b ekeeni 8 ekseni motor hiz: zaman
. ekseni motoru
Cok eksenli servo giiclendiricilerde, depolanan gecici rejeneratif enerji sjgjg‘re':’;,t,i,e;’:;“’;;mk o
bir kondansatér bankasi kullanilarak artirilabilir. (Bu 6zellik gelecekte kullanir. — ‘K """" ;, Giiglendirici giig Hizlanma ‘
sunulacaktir.) Daha fazla bilgi icin yerel satis ofisimize basvurunuz. % € eksenimotoru Jaman
[Yeniden kullanilabilir enerji] Cekseni motor hizi
YT
200W 21 9) Hizlanma ‘
400W 30J 1) zaman

S MITSUBISHI ELECTRIC 9
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Model Belirleme Kodlari ve Tipler

Servo giiclendiriciler model tanimlama

v}
[a~]
1]
)
=
L
<<
=]
7]
=
%]
A

MR-J4W3:2228
N

MR-J4-A/B MR-J4W2-B MR-J4W3-B MR-JE

Servo gii¢lendiriciler 200 V

MR-J4-[]A/B4-RJ
T T

MR-J4 HG-MRC]  HG-KRL]  HG-SRL!  HG-JRC A Standart genel amagli . 200-230V AC — Standart
10 05313 05313 = — — B SSCNETII/H uyumlu beslemeli ARIO Entegre
2 3 3 _ _ _ pozisyonlama
40 43 s — — — B-RI® safety m,(\)AdRﬂHi3i?zerinden
60 - - 52 33 - giivenlik fonksiyonlar
70 73 73 — 73 —
100 — = 102 539/103 =
0w — — s BB s
£L — s U g
500 — — 502 35397503  353/503
700 = = 702 503%/703 —
1K — — = 903/11KTM =
15K - - - 15K1M - (1) Bu kombinasyon maksimum torku, nominal torkun % 300 ile % 400 arasi oranda artirir.
22K — — — 22K1M —

(2) Harici enkoder icin ek girig

Servo giiglendiriciler 400 V
MR-J4-[]A/B4-RJ

Kod Uyumlu servo motorlar m

MR-J4 HG-SRL] HG-JRC] A Standart genel amacl 4 380-480V AC — Standart
B SSCNETIII/H uyumlu beslemeli P Entegre

100 1024 5349734911034 pozisyonlama
200 1524/2024 T34/10349/1534/2034 . fg:}ﬁggmu
350 3524 15349/20349/3534 B zcrinden giivenlik
500 5024 35349/5034 fonksiyonlari
700 7024 50349/7034
11K . 9034/11K1M4 (@) Bu kombinasyon maksimum torku, nominal torkun % 300 ile % 400 arasi oranda artrir.
15K _ 15K1M4 (2) Harici enkoder icin ek giris
22K — 22K1M4

Tiim giiclendiricilerin uygun oldugu standartlar: CE, UL, cUL

10 S MITSUBISHI ELECTRIC



Model Belirleme Kodlari ve Tipler

MR-J4W2-[ B

I

Eksen sayisi
MR-J4 HGMRO  HGKRO  HGSRO  HG-JRD)
200-230VAC
w2 2Eksen 2 BB 0B — — SSCNETIII/H uyumlu beslemeli
W 0S13BM3 0531323143 - -
7 PEVE e 5 53/73
1010 EVE B/m 52/102 53/73/103

Sistem Aciklamasi

MR-J4W3-[ B

SSCNETIIIH uyumlu 2005230V AC

Eksen sayist
MR-J4 HG-MRLC] HG-KRC] HG-SRL] HG-JRC]

w3 A 2 0B 053133 — — beslemeli

444 053/13/23/43  053/13/23/43 = =

MR-JE-CIA
MR-JE ] ] A Standart
genel amagl

20 23 —

40 43 —

70 3 52

100 — 102

200 — 152/202

300 — 302 Tiim giiclendiricilerin uygun oldugu standartlar: CE, UL, cUL
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Sistem Agiklamasi !

Model Belirleme Kodlari ve Tipler

Servo motorlar model tanimlama

HG-MR serisi HG-KR serisi HG-SR serisi HG-RR serisi HG-JR serisi

Servo motorlar 200V

HG-KR[ ][ ][]

it

Motor iiriin grubu

Kod Nominal gikis [W] Kod Nominal gikis [W] Kod Nominal hiz [rpm] Kod Elektromanyetik fren
2

- - ) 05 50 10 1000 2000 — —
HF-KN  Diisiik atalet, diisiik kapasite

1 100 15 1500 3 3000 B [ )
) 2 200 20 2000
HF-SN Orta atalet, orta kapasite 4 400 35 3500
Woyp Ut disikatalet, S 200 50 5000
diisiik kapasite 7 750 70 7000

HGKR | Diiik atalet, diiiik kapasite Tiimmotorlarin uygun oldugu standartlar: CE, UL, cUL

Ultra dilisiik atalet,
HERRE o kapasite

HG-JR  Diisiik atalet, orta kapasite

HG-SR  Orta atalet, orta kapasite

Ornek: HG-MR 053 B = Kiiclik kapasiteli ultra diisiik atalet tipi; 50 W; 3000 rpm; 200 V; elektromanyetik fren ile

Servo motorlar 400V

HG-SR[ ][] 4[]

CIEEICES o e
[rpm] 4 _
5 500 50 Y

- . 400V —
HG-JR  Disiik atalet, orta kapasite 5000 mM™ 1500 B
10 1000 70 7000 2 2000
HG-SR  Orta atalet, orta kapasite 15 1500 11k 11000 3 3000
20 2000 15k 15000
35 3500 2%k 22000

Ornek: HG-SR 702 4B = Kiiciik kapasiteli ultra diisiik atalet tipi; 7000 W; 2000 rpm; 400 V; elektromanyetik fren ile

Genel not: Yukaridaki tablolardamotor model adinin acgilimi gésterilmektedir. Tiim kombinasyonlar kullanilabilir degildir.
Liitfen 13ff sayfasindakimotor 6zellikleri tablosuna bakin

12 S MITSUBISHI ELECTRIC



Servo Motor Ozellikleri

Servo motor ozellikleri ve tipik uygulamalar

Standart donanim olarak mutlak yiiksek ¢oziiniirliiklii enkoder

Mutlak pozisyon algilama sisteminin dahil Mitsubishi Electric'nin orijinal mutlak modu
edilmesi, surreleri azaltmaya ve gtivenilirligi ile bir darbe katari icin bile geleneksel G/C'lar
artirmaya yardimci olacak sekilde ana kullanilarakmutlak bir sistem yapilandirilabilir.

referanslama siirecine, yaklasim DOG'una ve
diger sensorlere olan ihtiyaci ortadan kaldirir. Bu
motorlarla dustik hizlarda ylksek performans ve
glivenlik saglanabilmektedir.

N9

5
S
Genel bakis g
Model tanimi Ozellikleri Uygulama drnegi e
o]
%
Diisiik atalet ® Konveydrler .E m\,
Diisiik ataletli bumotorlar ozellikle degisken yiikli ~ ® Gida iiretim makineleri
uygulamalar veya konveydr gibi esnek makinalarda @ Yazicilar I S
kullanilabilir. ® Kiciik yiikleme bosaltma makineleri

® Kiiciik robotlar ve komponent montaj araglan
® Kiiciik X-Y tablalar
® Kiiciik pres besleyicileri

Tagima sistemleri

Ultra diisiik atalet ® Takma, montaj, yapistirma
Diisiik ataletli bumotorlar diisiik cevrim siireleriile ~ @ Baski devre delik agma tezgahlari
yiiksek dinamiklikteki pozisyonlama islemleriicin -~ @ Devre test aletleri

ok uygundur. ® Etiket yazicilar
® (rme ve nakis makineleri
® (ok kiiciik robotlar ve robot tutuculan
Takma, montaj, yapistirma
Orta atalet [ ] K_onveyﬁrmakineleri
- P ; L ® (zel makineler
Dilsiikten yiiksee hiz araliginda sagladigi stabil ® Robotlar
kontrol ile motor ok genis uygulama alanlarinda -~ o
S kullanilabilir (Grnek: vidal millere dogrudan ® Yilkleme hosaltma makineleri
baglanti). @ Sarici ve gergi makineleri
® Tarretler
® X-Ytablalan
® Testaletleri
Diisiik atalet

Kompakt yapi ve diisiik ataletli, orta kapasiteli ) -
modeldir. Yiiksek frekansli islemler icin ok C l\l'l'erdanellbesleymler o
uygundur. ® Yiikleme bosaltma makineleri

® Yiiksek frekansli konveyor makineleri

Diisiik atalet (400 V) ® Gida ve Paketleme

MELSERVO-J4 serisi icin 400V servo motor. © Ba§k| makmelen o

22 kW'a kadar giic araliginda diisiik atalet le ® Enjeksiyon kalipmakinesi icin toplama robotu
birlikte yiiksek hiz. Kompakt boyutlardadr. ® Paletleme makinesi

Uzerinde yiiksek coziniirlikli enkoder bulunurve @ Yiiksek hiz ve Yiiksek frekans gerektiren genel

diinya standartlarina uyumludur. makinelercy

Ambalaj makinesi

Uyanilar: Diger motor tipleri istege bagl olarak temin edilebilir.
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Servo Motorlar

Servo Motor Belirleme

Yiiksek performansli makine olusturma

Daha yiiksek makine performansi Esnek makine yapilandirmalari hakkinda
hakkinda ® Basit, kompakt ve saglam makineler elde
® Dustik hizli ve yiiksek torklu kullanima edilir.
uygundurlar. ® Kiiciik 8lcekli tasarim ve agirlik merkezinin
® Motor, tahrik kismina dogrudan bagl oldugu asagida olmasi sayesinde makine kararlihgi
icin yliksek hassasiyetli pozisyonlama elde gelismistir.
edilir. ® Kablolarin ve borularin gegmesine izin
verecek sekilde motor, ici bos mile sahip bir
Daha kolay kullanim hakkinda dahili rotora sahiptir.

® Aktarim mekanizmasi artik gerekli
olmadigindan, hicbir bosluk ve hicbir asinma
olmaz ve bu da daha az gurdltulu, temiz bir
Dogrudan tahrikli sisteme ve kolay bakima olanak taniyarak
motor sorunsuz ¢alisma saglar.

Ay
i i. = ‘ ! ® Sistem icin daha az bilesen gereklidir.

Klasik motor + aktarim mekanizmasi (disli, bant vb.)

Uriinler
Servo motor .. L
. . o Uygun giiclendirici MR-J4A/B
Motor iiriin Nominal Nominal Maks, Nominal Maks. ;wlla:;mal ST tipi
L [devir/ P [dev/ o ok kapatesi modeli Koruma
200V dk] dk] [Nm]@ [Nm] kW] Gerilim sayfasi
sinifi
2 6 10,9 0,042 TM-RFM002C20 [ ) o0 o0
130 200 500 4 12 16,6 0,084 TM-RFM004C20 [ ) 00 [ )
6 18 24 0,126  TM-RFM006C20 [ ) [ N )
6 18 74,0 0,126  TM-RFMO06E20 [ ) [ N )
TM-RFM 180 200 500 12 36 m 0,251  TM-RFMO012E20 [ ) [ W )
18 54 149 0377 TM-RFMO18E20
200V AC IP42 ® o
12 36 238 0,251  TM-RFM012G20 [ ) N )
230 200 500 48 144 615 1,005 TM-RFM048G20 [ )
72 216 875 1,508  TM-RFM072G20 [ )
40 120 1694 0419  TM-RFM040J10 [ ) [ N )
330 100 200 120 360 3519 1,257 TM-RFM120J10 [ )
240 720 6303 2,513 TM-RFM240J10 [ )

(@) Dikey kaldirma makinelerinde oldugu gibi dengesiz tork olusturuldugunda, mutlak pozisyon algilama sistemini kullandiginizdan emin olun. Ayrica dengesiz torkun, servo motor nominal torkunun % 70 altinda tutulmasi tavsiye edilir.
Liitfen gerektigi durumda Mitsubishi Electric satis temsilciniz ile iletisime geginiz.

Uygulama Ornekleri

Tezgahlar igin indeks tablasi Malzeme tagima robotlari icin doner eksen Boyama ve buhar biriktirme sistemleri
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Servo Motor Belirleme

Lineer servo motor

LM-H3 serisi

Yerden tasarrufa uygun cekirdek
tipi. Manyetik cekim kuvveti,
yiiksek seviye saglamliga katkida
bulunur.

LM-F serisi

Cekirdek tipi kompakt lineer
servo motor. Entegre sivi sogutma
sistemi, strekli itme kuvvetini

iki katina ¢ikarir. Manyetik ¢cekim
kuvveti, yiiksek seviye saglamliga
katkida bulunur.

LM-K2 serisi

Manyetik karsi glic cekimine
sahip cekirdek tipi. Manyetik
karsi cekim kuvveti sunan yapisi,
lineer kilavuzlarin dmrin arttirnr
ve duyulabilen giriltinin
disurilmesine katkida bulunur.

LM-U2 serisi

Kiiguk hiz dalgalanmalarr ile
sonuclanan vuruntusuz calisma
sunan cekirdeksiz tip. Hicbir
manyetik cekim kuvveti icermeyecek
sekilde olusturulan yapi, lineer
kilavuzlarin dmriini uzatir.

N9

.. Uygun giiclendirici MR- MR-
Servo motor tipi MR-J4A/B

Nominal Siirekli Servo motor modeli
itme
ku]vvetl Primer tarafi

[N (bobin)

J4w2B JAW3B

Motor iiriin grubu Koruma
Gerilim sayfasi
sinifi

Sekonder tarafi
(miknatis)

120
240
360
480
240
480
720
960
LM-F 300

2,0 600
900
600
1200
1800
2400

20 3000

3,0

3,0

2,0

2,0 120

20 360
240
20 720
1200

2,0 1400

2,0 2400

50
2,0 100
150
75
2,0 150
225
400
20 600
800

LM-H3P2A-07P-BSSO

LM-H3P3A-12P-CSS0
LM-H3P3B-24P-(5S0
LM-H3P3C-36P-(SS0
LM-H3P3D-48P-(SS0
LM-H3P7A-24P-ASSO
LM-H3P7B-48P-ASSO
LM-H3P7C-72P-ASS0
LM-H3P7D-96P-ASSO
LM-FP2B-06M-1550
LM-FP2D-12M-1550
LM-FP2F-18M-1550
LM-FP4B-12M-1550
LM-FP4D-24M-1550
LM-FP4F-36M-1550
LM-FP4H-48M-1550

LM-FP5H-60M-1550
LM-K2P1A-0TM-2551

LM-K2P1C-03M-2551

LM-K2P2A-02M-1551
LM-K2P2C-07M-1551
LM-K2P2E-12M-1551

LM-K2P3C-14M-1551

LM-K2P3E-24M-1551

LM-U2PAB-05M-0SS0
LM-U2PAD-10M-0550
LM-U2PAF-15M-0SS0
LM-U2PBB-07M-1550
LM-U2PBD-15M-1550
LM-U2PBF-22M-1550
LM-U2P2B-40M-2550
LM-U2P2C-60M-2550
LM-U2P2D-80M-2550

Liitfen gerektigi durumda Mitsubishi Electric satis temsilciniz ile iletisime geginiz.

Uygulama 6rnekleri

LM-H3520-288-BSS0,
LM-H3520-384-BSS0,
LM-H3520-480-BSS0,
LM-H3520-768-BSSO

LM-H3530-288-CSS0,
LM-H3530-384-(SS0,
LM-H3530-480-CSS0,
LM-H3530-768-CSS0

LM-H3570-288-ASS0,
LM-H3570-384-ASS0,
LM-H3570-480-ASSO,
LM-H3570-768-ASSO

LM-FS20-480-1550,
LM-FS20-576-1550

LM-FS40-480-1550,
LM-FS40-576-1550

LM-FS50-480-1550,
LM-FS50-576-1550

LM-K2510-288-2551,
LM-K2510-384-2551,
LM-K2510-480-2551,
LM-K2510-768-2551
LM-K2520-288-1551,
LM-K2520-384-1551,
LM-K2520-480-1551,
LM-K2520-768-1551
LM-K2530-288-1551,
LM-K2530-384-1551,
LM-K2530-480-1551,
LM-K2530-768-1551

LM-U25A0-240-0550,
LM-U25A0-300-0550,
LM-U25A0-420-05S0

LM-U25B0-240-1550,
LM-U25B0-300-1550,
LM-U25B0-420-1550

LM-U2520-300-2550,
LM-U2520-480-2550

200V AC

400V AC

1P00

200V AC

Servo Motorlar

Yariiletken/LCD Uretim sistemleri
Elektrik parca montaji/lretim sistemleri

7

Serigrafi sistemleri ve genis LCD kaplayicilar

Takim tezgahlari
XYZ agamasi

y4 <

/ g LS /

Malzeme tasima sistemleri

Makineler arasinda ¢ok kafali
malzeme tagsima
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Servo Motor Belirleme

Servo motor 6zellikleri ve uygun giiclendiriciler

Asagidaki tabloda servo gticlendirici ve servo Frenli motorlarin ayrintilari sayfa 27-28'de
motorlarin olasi kombinasyonlari yer almaktadir. verilirmistir. TUm servo motorlarin ayrintih
ozellikleri asagidaki sayfalarda listelenmektedir.

MR-J4 serisi servo giiclendirici motorlari (200 V)

N9

Servo motor tipi  Uygun giiclendirici MR-J4

e oy Snomawr
= k] INm]  [Nm] [:V'\’,*]‘"te" motel Gerilim ME™ 10 20 40 60 70 100 200 350 500 700 11K 15K 22K
=
5 016 048 00162 005  HG-MR0S3 ° 248661
= . 032 095 00300 010  HG-MRI3 ° 248662
s M 3000 6000 064 19 00865 020  HGMR3  200VAC IP65 Y 248663
A 13 38 0142 040 HG-MR43 Y 248664
VI Y 058 075 HG-MR73 Y 248665
016 05 00450 005  HG-KROS3 °® 248651
HGKR 032 1 00777 010 HGKRI3 °® 248652
3000 6000 064 22 0221 020  HGKRZ  200VAC IP65 Y 248653
13 45 0371 040  HGKR3 Y 248654
U 84 16 075 HGKR73 Y 248655
U 2 76 050  HGSRR2 Y 248671
48 U3 16 100 HG-SRI02 °® 248672
HG-SR 2 5 160 150  HG-SRI52 °® 248673
2000 000 95 286 468 200 HGSR202  200VAC IP67 °® 248674
67 501 786 350  HGSRS °® 248675
BY 6 97 500 HGSRSO2 °® 248676
B4 W00 151 70 HGSRIO2 Y 248677
16 i2,4>@ 152 05 HG-JRS3 Y o> 261539
24 Q;,6>® 2,09 075 HGJR73 Y o 261540
32 ('2?2,7>® 265 10 HG-JR103 o 261541
6000 48 1<41";"1>@ 3,79 15 HGJR153 'Y B 261542
HGIR 3000 64 Ol 4 20 HG-JR203 o0 261583
<Bs3> 200VAC 1P67®
B o o B2 Moo Hems o o 261544
159 i7é§,7>® 190 50 HG-JRS03 'Y 2 261545
oo 23 o8 83 70 HG-JR703 °® 261546
86 858 558 90 HG-JR903 Py 261547
oo 0 M n HG-JRTTKIM ® 261557
1500 95 28 315 15 HG-JRTSKIM ° 261558
P00 140 40 489 2 HG-JR22KIM @ 1159
30 80 1,50 10 HG-RR103 Y 26289
HG-RR 48 M9 190 15 HG-RR153 ® 262897
3000 500 64 159 230 20 HG-RR203  200VAC IP65 Y 262898
mowe 80 35 HG-RR353 Y 262899
59 98 120 50 HG-RRS03 ° 262900

(0 Koseli parantez igindeki deger maksimum tork artinldigi zaman gegerlidir. Maksimum tork kombine edilecek servo giiglendirici degistirilerek artmlabilir (bakiniz @).
(2 HG-JR servo motor ve servo giiglendiricinin bu kombinasyondaki maksimum torku, nominal tork degerinin % 300—% 400'ii oraninda artin.

(3) Parantez icindeki degerler servo motor, MR-J4-5008 ya da MR-J4-500A ile kullanildiginda gegerlidir.

(@) HG-JRserisi 22 kW iiriin IP44 sinifindadir.
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Servo Motor Belirleme

MR-J4 serisi servo gii¢lendirici motorlari (400 V)

Servomotor tipi  Uygun giiclendirici MR-J4

Nominal . Nominal
hiz Maks. hiz :lommal m:::s‘ akis Servo motor
[devir/  [dev/dk] kapastesi modeli Koruma -
o [Nm] (kW] Besleme i 60 200 350 500 700 11K 15K 22K  Uriin no.
24 72 7,26 05 HG-SR524 () 261431
Hosh 48 143 11,6 10 HG-SR1024 o 261432
- 7.2 21,5 16,0 15 HG-SR1524 [ ) 261433 2
2000 3000 9,5 28,6 46,8 2,0 HG-SR2024 400V AC  IP67 [ ) 261434
16,7 50,1 78,6 35 HG-SR3524 [ ) 261435
239 71,6 99,7 50 HG-SR5024 [ ) 261436 =
334 100 151 70 HG-SR7024 [ ) 261437 %
48 ’ i)
1,6 <645 O 1,52 0,5 HG-JR534 [ ) @®° 261445 =
72 4
24 Sogsw 209 075  HG-JR734 ® O: 261446 qu
96 5 b
32 7> 265 10 HG-JR1034 o @ 261447
143 >
6000 438 <19,1>® 3,79 15 HG-JR1534 ® @ 261448
HG-R 3000 191 .
6,4 <2555® 4,92 2,0 HG-JR2034 ® ¢ 261449
10,5 P . 400VAC IP67®
g ' . alc)
é11,1> <4 f>® 13,2 355@ HG-JR3534 [ ) @3¢ 261450
159 T 190 50 HGJRS034 o o 261451
’ <637>@ !
5000 223 66,8 33 70 HG-JR7034 [ ) 261452
28,6 85,8 55,8 9,0 HG-JR9034 [ ) 261453
3000 70,0 210 220 n HG-JR11KTM4 [ ) 261384
1500 95,5 286 315 15 HG-JR15KTM4 () 261535
2500 140 420 489 22 HG-JR22KTM4 @ 261536

(@) Koseli parantez igindeki deger maksimum tork artinldigi zaman gegerlidir. Maksimum tork kombine edilecek servo giiglendirici degistirilerek artinlabilir (bakiniz ®).
(2 HG-JR servo motor ve servo giiglendiricinin bu kombinasyondaki maksimum torku, nominal tork degerinin % 300—% 400'ii oraninda artin.

(3) Parantez icindeki degerler servo motor, MR-J4-500 B ya da MR-J4-500 A ile kullanildiginda gecerlidir.

(@) HG-JR serisi 22 kW iiriin IP44 sinifindadr.

MR-JE serisi servo gii¢lendirici motorlari

Nominal Servo motor tipi Uygun giiclendirici MR-JE
Motor iiriin Nomlna! Maks. hiz Nominal ~ Maks. Atalet ks ST
grubu e [dev/dk] tork momenti J - yapastesi  modeli Koruma ii
200V dk] [Nm] [Nm] [x10* kg m?] [kV'\)I] Besleme T T0A 20A 40A 70A 100A 200A 300A Uriin no.
HF-KN 0,32 0,95 0,088 0,1 HF-KN13 [ ] 239797
0,64 19 0,24 0,2 HF-KN23K [ ] 253946
13 38 0,42 0,4 HF-KN43K o 253947
3000 4500 200VAC  IP65
K 24 72 1,43 0,75 HF-KN73JK [ ] 253948
B 239 7,16 6,1 0,5 HF-SN52JK [ J 253952
- 4,77 14,3 11,9 1,0 HF-SN102JK [ 253953
2000 3000 7,16 215 17,8 15 HE-SN152)K  200VAC  IP67 ([} 253954
9,55 28,6 383 2,0 HF-SN202JK ([ J 253965
143 429 58,5 3,0 HF-SN302JK ([ J 269030
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Servo Motorlar

Servo Motor Ozellikleri

B HF-KN(B) serisi servo motor 6zellikleri (200 V tipi)

Servo motor modeli HF-KN13(B) € HF-KN23(B)K © HF-KN43(B)K© HF-KN73(B)JK©
Servo giiclendirici modeli MR-JE-10A MR-JE-20A MR-JE-40A MR-JE-70A
Giig sistemi kapasites © [KVA] 0,3 0,5 0,9 13
L nominal ¢ikis [kW] 0,1 0,2 04 0,75

ekl zelikler nominal tork Nm] 0,32 0,64 13 24
Maksimum tork [Nm] 0,95 19 38 7.2
Nominal donme hizi [rpm] 3000 3000 3000 3000
Maksimum donme hizi [rpm] 4500 4500 4500 4500
izin verilen anlik donme hizi [rpm] 5175 5175 5175 5175
Siirekli nominal torkta giic orani [kw/s] 11,5 16,9 38,6 39,9
Nominal akim [A] 08 13 2,7 48
Maksimum akim [A] 2,4 39 8,1 14
Atalet momenti standart 0,088 0,24 0,42 1,43
J[x10* kg m’] elektromanyetik fren ile 0,090 031 0,50 163
Rejeneratif frenleme frekansi @ © [1/min] 4 4 249 140
Tavsiye edilen yiik/motor atalet orani Servo motorun atalet momentinden 15 kat daha az ©
Hiz/pozisyon algilayici Artimli enkoder (servo motor donme ¢oziiniirliigii: 131072 darbe/tur)
Koruma Yapisi Kendiliginden sogutma (koruma sinifi: IP65) @

ortam sicakligi (alisma: 0—40 °C (donmasiz); depolama: -15-70 °C (donmasiz)
- ortam nemi (alisma: maks % 80 RH (yogunlagmasiz); depolama: maks % 90 RH (yogunlasmasiz)

ortam Kapalt ortam (dogrudan giines 1511 yok); hibir korozif gaz yok, yanici gaz yok, yag buhar yok, toz yok

yiikseklik/titresim Deniz seviyesinden 1000 metre veya alti; 49 m/s, Y: 49 m/s
Agirlik [kg] standart motor © 0,6 0,2 16 31
Siparis bilgileri (fren olmadan) Uriinno. 239797 253946 253947 253948

(1) Giig sistemi kapasitesi beslemenin empedansina bagli olarak degisir.

(2) Gosterilen rejeneratif fren frekansi nominal devirde bir motoru durdurma amaciyla yavaslatacak izin verilen frekanstir. Yk altinda ise bu deger; m, yiik ataletmomentininmotor atalet momentine bdlimii olmak iizere tablo degerinin
oldugu gibi) sabit oldugunda, calisma sirasinda ortaya ¢ikan rejenerasyon isisist (W) bulunur. Isi tolere edilebilen rejeneratif giicii (W) gegmemelidir. Tolere edilen rejeneratif enerji (W) ile ilgili aynntilar icin bu katalogdaki “SECENEKLER
VE CEVRE EKIPMANLARI” bdliimiine bakin. Optimal rejeneratif direng her sistemicin degisiklik gosterir. Kapasite secim yazilimini kullanarak en uygun rejeneratif direnci segin.
(a)/(b) Etkin tork nominal tork araligi icinde isemotor nominal hizdan durmak icin yavaslarken, rejeneratif frekans icin bir sinir bulunmayacaktir. Yiik ataleti (a) 26 kat (b) 15 kat veya daha azsa ve etkin tork nominal tork aralii iindeyse
motormaksimum hizdan durmak icin yavaslarken rejeneratif frekans icin bir sinir bulunmayacaktir.

(3@ Servo giiclendiricideki elektrolitik kondansatdre yiiklenen enerji biyiik oldugu igin 600 W veya daha kiiiik servo giiclendiricilerin rejeneratif fren frekansi gii verme gerilimi etkisi nedeniyle dalgalanabilir.
(@) Etkin tork, nominal tork aralig iinde bulundugu siirece rejenerasyon frekansi icin bir sinir bulunmaz. Ancak, atalet momenti oranindaki yiik/motor baliimii 15 veya daha ¢ok bir degerde olmalidir.

(5 Atalet momenti oranindaki yiik/motor baliimii tablodaki degeri asiyorsa liitfen Mitsubishi Electricile iletigime gegin. ,_th
(®) Elektromanyetik frenli servo motorlar igin liitfen sayfa 27-28 'ye bakin. —
(@) Mil gegis kismi harigtir. X T»
Titresim yonii sag taraftaki sekilde gdsterilmitir. Sayisal deger bilesenin (genellikle yiik olmayan yondeki destek) maksimum degerini gosterir. /

Motor durdugunda kolayca mil yataginda siirtiinme olusur, bu yiizden liitfen titresimi izin verilen dederin yaklasik yanisinda tutun. /

HF-KN serisi servo motor tork karakteristikleri

HF-KN13(B) (wot1,2) HF-KN23(B) (ot1,2) HF-KN43(B) (ot1,2)
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B HF-SN(B) serisi servo motor 6zellikleri (200 V tipi)

Servo motor modeli

HF-SN52(B)JK©

HF-SN102(B)JK ©

HF-SN152(B)JK ©

HF-SN202(B)JK ©

Servo Motor Ozellikleri

HF-SN302(B)JK ©

Servo giiclendirici modeli MR-JE-70A MR-JE-100A MR-JE-200A MR-JE-200A MR-JE-300A
Gl sistemi kapasites © [kVA] 1,0 1,7 25 35 48
o nominal ¢iki [kw] 0,5 1,0 1,5 2,0 3,0
ekl zellier nominal tork iNm] 2,39 a7 716 9,55 143
Maksimum tork [Nm] 7,16 14,3 21,5 28,6 429 2
Nominal donme hizi [rpm] 2000 2000 2000 2000 2000
Maksimum donme hizi [rpm] 3000 3000 3000 3000 2500
izin verilen anlik donme hizi [rpm] 3450 3450 3450 3450 2875 S
Siirekli nominal torkta giic orani [kW/s] 9,34 19,2 28,8 238 35,1 g
Nominal akim [Al 29 6,0 8,6 9,0 1 e
Maksimum akim A 87 18 % 7 3 =
Atalet momenti standart 6,1 11,9 17,8 383 58,5 g
J[x10*kgm'] elektromanyetik frenile 83 140 20,0 47,9 68,1 X
Rejeneratif frenleme frekansi @© [1/min] 120 62 152 n 28
Tavsiye edilen yiik/motor atalet orani Servo motorun atalet moment inden 15 kat daha az ®
Hiz/pozisyon algilayic Incremental encoder (resolution servo motor rotation: 131072 p/rev.)
Koruma Yapisi Kendiliginden sogutma (koruma sinifi: IP67) ©
ortam sicakhigi Calisma: 0—40 °C (donmasiz); depolama: -15-70 °C (donmasiz)
ortam nemi Calisma: maks % 80 RH (yogunlagmasiz); depolama: maks % 90 RH (yogunlasmasiz)
Ortam ortam Kapali ortam (dogrudan giines 1511 yok); hichir korozif gaz yok, yanici gaz yok, yag buhari yok, toz yok
pilifigin® | brzsehsnler ibgnee o ——
Agirik [kg] standart motor 438 6,5 83 12 15
Siparis bilgileri (fren olmadan) Uriinno. 253952 253953 253954 253965 269030
(1) Giig sistemi kapasitesi beslemenin empedansina bagl olarak degisir.

(2) Gosterilen rejeneratif fren frekansi nominal devirde bir motoru durdurma amaciyla yavaslatacak izin verilen frekanstrr. Yiik altinda ise bu deger; m, yiik ataletmomentininmotor atalet momentine bgliimii olmak iizere tablo degerinin

oldugu gibi) sahit oldugunda, calisma sirasinda ortaya ¢ikan rejenerasyon isisisi (W) bulunur. Isi tolere edilebilen rejeneratif giicii (W) gegmemelidir. Tolere edilen rejeneratif enerji (W) ile ilgili ayrintilar icin bu katalogdaki “SECENEKLER

VE CEVRE EKIPMANLARI” bdliimiine bakmn. Optimal rejeneratif d

ireng her sistemicin degisiklik gosterir. Kapasite secim yazilimini kullanarak en uygun rejeneratif direnci secin.

(3@ Servo giiclendiricideki elektrolitik kondansatdre yiiklenen enerji biiyiik oldugu igin 600 W veya daha kiigiik servo giiglendiricilerin rejeneratif fren frekansi giig verme gerilimi etkisi nedeniyle dalgalanabilir.

(@) Atalet momenti oranindaki yiik/motor bdliimi tablodaki degeri asiyorsa liitfen Mitsubishi Electric le iletisime gegin.

(®) Mil gegis kismi harigtir. —

(®) Elektromanyetik frenli servo motorlar igin liitfen sayfa 27-28 'ye bakin. X

(@) Titresim yonii sag taraftaki sekilde gdsterilmistir. Sayisal deger bilesenin (genellikle yiik olmayan yondeki destek) degerini gdsterir.
Motor durdugunda kolayca mil yataginda siirtiinme olusur, bu yiizden liitfen titresimi izin verilen degerin yaklasik yanisinda tutun.

HF-SN serisi servo motor tork karakteristikleri

HF-SN52(B)J 4511,

HF-SNT02(B)J g1y

HF-SN152(B)J oy
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Servo Motorlar

Servo Motor Ozellikleri

B HG-KR(B) serisi servo motor ozellikleri (200 V tipi)

Servo motor modeli HG-KR053(B) © HG-KR13(B) © HG-KR23(B) © HG-KR43(B) © HG-KR73(B) ©
Servo giiclendirici modeli MR-J4-10A/B MR-J4-10A/B MR-J4-20A/B MR-J4-40A/B MR-J4-70A/B
(Gilg sistemi kapasitesi @ [kVA] 0,3 03 0,5 0,9 13
Siirekli zelliker nom?nal clkis [kW] 0,05 0,1 0,2 0,4 0,75

nominal tork [Nm] 0,16 032 0,64 13 24
Maksimum tork [Nm] 0,56 1,1 2,2 45 84
Nominal donme hizi [rpm] 3000 3000 3000 3000 3000
Maksimum ddnme hizi [rpm] 6000 6000 6000 6000 6000
izin verilen anlik dénme hizi [rpm] 6900 6900 6900 6900 6900
Siirekli nominal torkta gic orani [kW/s] 5,63 13,0 183 43,7 45,2
Nominal akim [A] 09 08 13 26 48
Maksimum akim [A] 3,2 25 46 9,1 17,0
Atalet momenti standart 0,0450 0,0777 0,221 0,371 1,26
J[x10* kg m'] @ elektromanyetik fren ile 0,0472 0,837 0,243 0393 137
Rejeneratif frenleme frekansi [1/min] 2 (a) 2(b) 453 268 393

Servo motorun atalet Servo motorun atalet Servo motorun atalet
Tavsiye edilen yiik/motor atalet orani © Servo motorun atalet momentinden 17 kat daha az momentinden 26 kat momentinden 25 kat momentinden 17 kat
daha az daha az daha az

Hiz/pozisyon algilayici Enkoder/servo motor turu basina ¢oziiniirliik: 4194304 darbe/tur (22 Bit).
Koruma Yapis Kendiliginden sogutma (koruma smifi: IP65) @

ortam sicakligi Calisma: 0—40 °C (donmasiz); depolama: -15-70 °C (donmasiz)
- ortam nemi Calisma: maks. % 80 RH (yogunlasmasiz); depolama: maks. % 90 RH (yogunlasmasiz)

ortam Kapalt ortam (dogrudan giines 1511 yok); hichir korozif gaz yok, yanici gaz yok, yag buhan yok, toz yok

yiikseklik/titresim © Deniz seviyesinden 1000 metre veya altr; X: 49 m/s?, Y: 49 m/s”
Agirlik [kg] standart motor © 0,34 0,54 0,91 14 28
Siparis bilgileri (fren olmadan) Uriinno. 248651 248652 248653 248654 248655

(1) Giig sistemi kapasitesi beslemenin empedansina bagli olarak degisir.

(2) Gosterilen rejeneratif fren frekansi nominal devirde bir motoru durdurma amaciyla yavaslatacak izin verilen frekanstir. Yk altinda ise bu deger; m, yiik ataletmomentininmotor atalet momentine bdlimii olmak iizere tablo degerinin
oldugu gibi) sabit oldugunda, calisma sirasinda ortaya ¢ikan rejenerasyon isisist (W) bulunur. Isi tolere edilebilen rejeneratif giicii (W) gegmemelidir. Tolere edilen rejeneratif enerji (W) ile ilgili aynntilar iin bu katalogdaki “SECENEKLER
VE CEVRE EKIPMANLARI” bdliimiine bakin. Optimal rejeneratif direng her sistemicin degisiklik gosterir. Kapasite secim yazilimini kullanarak en uygun rejeneratif direnci segin.
(a)/(b) Etkin tork nominal tork araligi icinde isemotor nominal hizdan durmak icin yavaslarken, rejeneratif frekans icin bir sinir bulunmayacaktir. Yiik ataleti (a) 26 kat (b) 15 kat veya daha azsa ve etkin tork nominal tork araligi iindeyse
motormaksimum hizdan durmak icin yavaslarken rejeneratif frekans icin bir sinir bulunmayacaktir.

(3 Atalet momenti oranindaki yiik/motor bdliimii tablodaki degeri asiyorsa liitfen Mitsubishi Electric le iletisime gegin. ,_Fl:j
(@ Mil gegis kismi harigtir. —
(&) Titresim yonii sag taraftaki sekilde gosterilmistir. Sayisal deger bilesenin (genellikle yiik olmayan yéndeki destek)maksi degerini gosterir. X [—>
Motor durdugunda kolayca mil yataginda siirtinme olusur, bu yiizden liitfen titresimi izin verilen degerin yaklasik yanisinda tutun. —Y
() Elektromanyetik frenli servo motorlar igin liitfen sayfa 27-28 'ye bakin. / /
HG-KR serisi servo motor tork karakteristikleri
HG-KRO53(B) at1,23 HG-KR13(B) (wot1,2,3) HG-KR23(B) (ot1,2.3)
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Bl HG-MR(B) serisi servo motor 6zellikleri (200 V tipi)

Se

rvo Motor Ozellikleri

Servo motor modeli HG-MR053(B) © HG-MR13(B) © HG-MR23(B) © HG-MR43(B) © HG-MR73(B) ©
Servo giiclendiricimodeli MR-J4-10A/B MR-J4-10A/B MR-J4-20A/B MR-J4-40A/B MR-J4-70A/B
Gilg sistemi kapasitesi @ [kVAT 03 03 0,5 09 13
Siirekli zelliler nom?nal clkis [kW] 0,05 0,1 0,2 0,4 0,75

nominal tork [Nm] 0,16 0,32 0,64 13 2,4
Maksimum tork [Nm] 0,48 0,95 19 38 72 2
Nominal donme hizi [rpm] 3000 3000 3000 3000 3000
Maksimum donme hizi [rpm] 6000 6000 6000 6000 6000
izin verilen anlik dénme hizi [rpm] 6900 6900 6900 6900 6900 S
Siirekli nominal torkta gic orani [kW/s] 15,6 338 46,9 114,2 973 g
Nominal akim [A] 1,0 09 1,5 26 58 e
Maksimum akim A 31 25 53 90 2 %
Pl standart 0,0162 0,0300 0,0865 0,142 0,586 =
JIx10*kgm’] @ elektromanyetik fren ile 0,0224 0,0362 0,109 0,164 0,694 X
Rejeneratif frenleme frekansi [1/min] @ (a) @(b) 1570 920 420

Servo motorun atalet

Tavsiye edilen yiik/motor atalet orani dmat;]r:(;rzlt(igden 35 kat Servo motorun atalet momentinden 32 kat daha az®
Hiz/pozisyon algilayici Enkoder/servo motor turu basina ¢oziiniirliik: 4194304 darbe/tur (22 Bit).
Koruma Yapisi Kendiliginden sogutma (koruma sinifi: IP65) ©

ortam sicaklig (alisma: 0—40 °C (donmasiz); Depolama: -15-70 °C (donmasiz)

ortam nemi (alisma: maks. % 80 RH max. (yogunlasmasiz); depolama: maks. % 90 RH (yogunlasmasiz)
Ortam ortam Kapali ortam (dogrudan giines 151g1 yok); hicbir korozif gaz yok, yanici gaz yok, yag buhari yok, toz yok

yiikseklik/titregim © Deniz seviyesinden 1000 metre veya alti; X: 49 m/s, Y: 49 m/s®
Agirlik [kg] standartmotor 0,34 0,54 0,91 14 28
Siparis bilgileri (fren olmadan) Uriinno. 248661 248662 248663 248664 248665

(1) Giig sistemi kapasitesi beslemenin empedansina bagli olarak degisir.

(2) Gosterilen rejeneratif fren frekansi nominal devirde bir motoru durdurma amaciyla yavaslatacak izin verilen frekanstir. Yiik altinda ise bu deger; m, yiik ataletmomentininmotor atalet momentine bdlimii olmak iizere tablo degerinin

oldugu gibi) sabit oldugunda, calisma sirasinda ortaya ¢ikan rejenerasyon isisisi (W) bulunur. Isi tolere edilebilen rejeneratif giicii (W) gegmemelidir. Tolere edilen rejeneratif enerji (W) ile ilgili ayrintilar icin bu katalogdaki “SECENEKLER
VE CEVRE EKIPMANLARI” béliimiine bakin. Optimal rejeneratif direng her sistemicin degisiklik gosterir. Kapasite segim yazilimini kullanarak en uygun rejeneratif direnci secin.
(a)/(b) Etkin tork nominal tork aralii iinde isemotor nominal hizdan durmak icin yavaslarken, rejeneratif frekans icin bir sinir bulunmayacaktur. Yiik ataleti (a) 26 kat (b) 15 kat veya daha azsa ve etkin tork nominal tork araligi icindeyse
motormaksimum hizdan durmak icin yavaslarken rejeneratif frekans iin bir sinir bulunmayacaktir.

(3 Atalet momenti oranindaki yiik/motor balimi tablodaki degeri asiyorsa liitfen Mitsubishi Electricile iletisime gegin.

(@) Mil gegis kismi harigtir.

(®) Titresim yonii sag taraftaki sekilde gdsterilmistir. Sayisal deger bilesenin (genellikle yiik olmay

yondeki destek) degerini gosterir.

Motor durdugunda kolayca mil yataginda siirtiinme olusur, bu yiizden liitfen titresimi izin verilen dederin yaklasik yanisinda tutun.

(& Elektromanyetik frenli servo motorlar i liitfen sayfa 27-28 'ye bakin.

HG-MR serisi servo motor tork karakteristikleri

HG-MRO053(B) (1,23

HG-MR13(B) ot1,2,3)

HG-MR23(B) ot1,2,3)
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Servo Motorlar

Servo Motor Ozellikleri

B HG-RR(B) serisi servo motor ozellikleri (200 V tipi)

Servo motor modeli
Servo giiclendirici modeli

(Gilg sistemi kapasitesi @ [kVAI]
Stirekli ozellikler nom!nal gl flw)

nominal tork [Nm]
Maksimum tork [Nm]
Nominal donme hizi [rpm]
Maksimum dénme hizi [rpm]
izin verilen anlik donme hizi [rpm]
Siirekli nominal torkta gii¢ orani [kW/s]
Nominal akim [A]
Maksimum akim [A]
Rejeneratif frenleme frekansi @ [1/min]
Atalet momentiJ [x10"*kg m’] @
Tavsiye edilen yiik/motor atalet orani
Hiz/pozisyon algilayic
Koruma Yapisi

ortam sicakligi

ortam nemi
Ortam

ortam

yiikseklik/titregim © ®
Agurlik [kg] standart motor ©
Siparis bilgileri (fren olmadan) Uriin no.

HG-RR103(B) ©

HG-RR153(B) © HG-RR203(B) © HG-RR353(B) ©

MR-J4-200A/B MR-J4-200A/B MR-J4-350A/B MR-J4-500A/B
1,7 25 35 55
1,0 15 2,0 35
3,2 438 6,4 1,1
8,0 1,9 159 27,9
3000 3000 3000 3000
4500 4500 4500 4500
5175 5175 5175 5175
67,4 120 176 150
6,1 838 14 PE]
18 23 37 58
1090 860 710 174
15 19 23 83

Servo motorun atalet momentinden 5 kat daha az ®

Enkoder/servo motor turu basina ¢oziiniirliik: 4194304 darbe/tur (22 bit)

Kendiliginden sogutma (koruma siifi: IP65) @

(alisma: 0—40 °C (donmasiz); depolama: -15-70 °C (donmasiz)

(alisma: maks. % 80 RH (yogunlasmasiz); depolama: maks. % 90 RH (yogunlasmasiz)

Kapali ortam (dogrudan giines 1511 yok); hicbir korozif gaz yok, yanici gaz yok, yag buhar yok, toz yok
Deniz seviyesinden 1000 metre veya alti; X: 24,5 m/s?,Y: 24,5 m/s*

39 50 6,2 12

262896 262897 262898 262899

(1) Giig sistemi kapasitesi beslemenin empedansina bagli olarak degisir.

HG-RR503(B) ©
MR-J4-500A/B
75

50

15,9

39,8

3000
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M

28
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262900

(2) Gosterilen rejeneratif fren frekansi nominal devirde bir motoru durdurma amaciyla yavaslatacak izin verilen frekanstir. Yiik altinda ise bu deger; m, yiik ataletmomentininmotor atalet momentine bdlimii olmak iizere tablo degerinin

oldugu gibi) sabit oldugunda, calisma sirasinda ortaya ¢ikan rejenerasyon isisist (W) bulunur. Isi tolere edilebilen rejeneratif giicii (W) gegmemelidir. Tolere edilen rejeneratif enerji (W) ile ilgili aynntilar icin bu katalogdaki “SECENEKLER
VE CEVRE EKIPMANLARI” bdliimiine bakin. Optimal rejeneratif direng her sistemicin degisiklik gosterir. Kapasite secim yazilimini kullanarak en uygun rejeneratif direnci segin.

(3@ Atalet momenti oranindaki yiik/motor baliimii tablodaki degeri asiyorsa liitfen Mitsubishi Electricile iletigime gegin.

(@) Mil gegis kismi harigtir.

(®) Titresim yonii sag taraftaki sekilde gdsterilmistir. Sayisal deger bilegenin (genellikle yiik olmayan yandeki destek)maksimum degerini gdsterir.
Motor durdugunda kolayca mil yataginda siirtiinme olusur, bu yiizden liitfen titresimi izin verilen dederin yaklasik yanisinda tutun.

(&) Elektromanyetik frenli servo motorlar icin litfen sayfa 27-28 'ye bakin.

HG-RR serisi servo motor tork karakteristikleri

HG-RR103(B) oy
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HG-RR153(B) oy

HG-RR203(B)

15 18
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i iy
Tepe calisma aralig

T~

w
S
//

Tork [Nm]

—
[$))

S[ireklli gal|§5na ara!|g|

1000 2000 3000 40004500
Hiz [devir/dk]

1000 2000 3000 4000 4500
Hiz [devir/dk]

Notlar:
— :3faz 200V Aigin.
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Servo Motor Ozellikleri

B HG-SR(B) serisi servo motor ozellikleri (200 V tipi)

Servo motor modeli HG-SR52(B) © HG-SR102(B) © HG-SR152(B) © HG-SR202(B) © HG-SR352(B) © HG-SR502(B) © HG-SR702(B) ©
Servo giilendirici modeli MR-J4-60A/B MR-J4-100A/B MR-J4-200A/B MR-J4-200A/B MR-J4-350A/B MR-J4-500A/B MR-J4-700A/B
Giig sistemi kapasitesi @ [KVA] 1,0 17 25 35 55 75 10

nominal ¢ikis kW] 0,5 1,0 1,5 2,0 3,5 5,0 7,0

Siirekli ozellikler

nominal tork [Nm] 24 438 72 9,5 16,7 239 33,4
Maksimum tork [Nm] 7,2 143 215 286 50,1 71,6 100 2
Nominal donme hiz: [rpm] 2000 2000 2000 2000 2000 2000 2000
Maksimum dénme hizi [rpm] 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000
izin verilen anlik donme hizi [rpm] 3450 3450 3450 3450 3450 3450 3450 S
Siirekli nominal torkta gic orani [kw/s] 7,85 10,7 32,1 19,5 35,5 57,2 74,0 g
Nominal akim [Al 29 56 94 9,6 14 22 26 e
Maksimum akim [A] 9,0 17 29 31 45 70 83 =
Atalet momenti standart 7,26 6 16 468 786 99,7 151 s
JIx10*kgm1®  elektromanyetik fren ile 9,48 1338 182 56,5 88,2 109 161 X
Rejeneratif frenleme frekansi [1/min] 31 38 139 47 28 29 25

Servo motorun
Tavsiye edilen yiik/motor atalet orani ?ntzlr:tentin den 15 ij{‘g’ahma";g[‘;" atalet momentinden 17 gy motoun atalet momentinden 15 kat daha az @
kat daha az®

Hiz/pozisyon algilayici Enkoder/servo motor turu basina ¢oziiniirliik: 4194304 darbe/tur (22 bit)
Koruma Yapisi Kendiliginden sogutma (koruma sinifi: IP67) ©

ortam sicakhg Calisma: 0—40 °C (donmasiz); depolama: -15-70 °C (donmasiz)

ortam nemi Calisma: maks. % 80 RH (yogunlasmasiz); depolama: maks. % 90 RH (yogunlasmasiz)
Ortam ortam Kapali ortam (dogrudan giines 1511 yok); hichir korozif gaz yok, yanici gaz yok, yag buhar yok, toz yok

pisdiign®  Slisesadn oy iona R e
Agirlik [kg] standart motor © 48 6,2 73 1 16 20 27
Siparis bilgileri (fren olmadan) Uriinno. 248671 248672 248673 248674 248675 242676 248676

(1) Giig sistemi kapasitesi beslemenin empedansina bagl olarak degisir.

(2) Gosterilen rejeneratif fren frekansi nominal devirde bir motoru durdurma amaciyla yavaslatacak izin verilen frekanstir. Yiik altinda ise bu deger; m, yiik ataletmomentininmotor atalet momentine bslimii olmak iizere tablo degerinin
oldugu gibi) sabit oldugunda, calisma sirasinda ortaya cikan rejenerasyon isisisi (W) bulunur. Isi tolere edilebilen rejeneratif giicii (W) gegmemelidir. Tolere edilen rejeneratif enerji (W) ile ilgili ayrintilar icin bu katalogdaki “SECENEKLER
VE CEVRE EKIPMANLARI” bdliimiine bakin. Optimal rejeneratif direng her sistemicin degisiklik gosterir. Kapasite secim yazilimini kullanarak en uygun rejeneratif direnci segin.

(3 Atalet momenti oranindaki yiik/motor boliimii tablodaki degeri astyorsa liitfen Mitsubishi Electric le iletisime gegin. —
(@ Mil gegis kismt harigtir. —
(&) Titresim yonil sag taraftaki sekilde gosterilmistir. Sayisal deger bilesenin (genellikle yiik olmayan yondeki destek)maksimum degerini ggsterir. X —
Motor durdugunda kolayca mil yataginda siirtinme olusur, bu yiizden liitfen titresimi izin verilen degerin yaklasik yanisinda tutun. —Y
(®) Elektromanyetik frenli servo motorlar igin liitfen sayfa 2728 'ye bakin. / Z

HG-SR serisi servo motor tork karakteristikleri

HG-SR52(B) (11,2 HG-SR102(B) Nat1,2) HG-SR152(B) (Not1,2) HG-SR202(B) 1,y
9 ‘ ‘ 15 *v—v—‘ 24 30 T T
I | |
Tepe calisma Tepe calisma Tepe calisma
....... b araligh pe calig araligi
e 'Taerg?lélahgma-g 10 e araligi 2
£ = 2 2
= s = s ‘ 2 8 = 10
Siirekli alisma |~y Siirekli calisma Siirekli calisma Siirekli calisma
araligi ‘ araligi araligi araligi
0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000
Hiz [devir/dk] Hiz [devir/dk] Hiz [devir/dK] Hiz [devir/dk]
HG-SR352(B) 11,2 HG-SR502(B) 11,2 HG-SR702(B) (11,2
60 75 120 ————————
‘ ‘ Tepe gal‘|§ma Tepe gal‘|§ma aral‘|§|
Tepegal‘|§ma aralg ‘
40+ —— 50 — 80
= araligi = E
= = =
z £ E
= 20 f = 25 ‘ 40
Siireki calisma Siirekli alisma Siirekli calisma Notlar:
e ‘ aalg aralig ‘ 1.===:3faz 200V ACicin.
| \ 2.mmm: 1faz 200V ACicin.
0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 3.--=-: 1z 230V ACicin.
Hiz [devir/dk] Hiz [devir/dk] Hiz [devir/dk]
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Servo Motorlar

Servo Motor Ozellikleri

B HG-SR(B) serisi servo motor ozellikleri (400 V tipi)

Servo motor modeli

HG-SR524(B) © HG-SR1024(B) ©

HG-SR1524(B) ©

HG-SR2024(B) ©

HG-SR3524(B) ©

HG-SR5024(B) ©

HG-SR7024(B) ©

Servo giiclendirici modeli
(Gilg sistemi kapasitesi @

Stirekli ozellikler nom!nal gl
nominal tork

Maksimum tork

Nominal donme hizi

Maksimum dénme hizi

izin verilen anlik dénme hizi
Siirekli nominal torkta giic orani

Nominal akim

Maksimum akim

Atalet momenti standart

Jx10"kgm] @ elektromanyetik fren ile

Rejeneratif frenleme frekansi

Tavsiye edilen yiik/motor atalet orani

Hiz/pozisyon algilayic

Koruma Yapisi
ortam sicakligi
ortam nemi
Ortam ortam
yiikseklik/titresim ©
Agirlik [kg] standart motor ©
Siparis bilgileri (fren olmadan)

[kVA]
[kw]
[Nm]
[Nm]
[rpm]
[rpm]
[rpm]
[kW/s]
[A]

[A]

[1/min]

Uriin no.

MR-J4-60A4/B4 MR-J4-100A4/B4
1,0 17

0,5 1,0

24 48

72 143

2000 2000
3000 3000
3450 3450

7,85 19,7

15 28

45 89

7,26 11,6

9,48 138

46 29

Servo motorun

atalet

momentinden dahaaz®
15kat dahaaz3

Servo motorun atalet momentinden 17 kat

MR-J4-200A4/B4  MR-J4-200A4/B4
45 35
15 2,0
72 9,5
215 28,6
2000 2000
3000 3000
3450 3450
32,1 19,5
47 49
17 17
16,0 46,8
18,2 56,5
139 47

22 bit mutlak enkoder (enkoder/servo motor donme ¢oziiniirliiii: 4194304 darbe/tur
Kendiliginden sogutma (koruma sinifi: IP67) ©

Calisma: 0—40 °C (donmasiz); depolama: -15-70 °C (donmasiz)

Calisma: maks. % 80 RH (yogunlagmasiz); depolama: maks. % 90 RH (yogunlasmasiz)
Kapali ortam (dogrudan giines 1511 yok); hicbir korozif gaz yok, yanici gaz yok, yag buhan yok, toz yok

Deniz seviyesinden 1000 metre veya alti;
X: 24,5 m/s% Y- 24,5 m/s*

48 6,2

261431 261432

(1) Giig sistemi kapasitesi beslemenin empedansina bagl olarak degisir.

Deniz seviyesinden 1000 metre veya alti;

MR-J4-350A4/B4
55
35
16,7
50,1
2000
3000
3450
355
70
27
78,6
88,2
34

X: 24,5 m/s% Y- 49 m/s*

73 n

261433 261434

16

261435

MR-J4-500A4/B4  MR-J4-700A4/B4
5 10
50 70
239 334
71,6 100
2000 2000
3000 3000
3450 3450
57,2 74,0
" 13
4 59
99,7 151
109 161
29 25

Servo motorun atalet momentinden 15 kat daha az ®

Deniz seviyesinden 1000 metre veya alti;
X: 24,5 m/s% Y- 29,4 m/s*

20 27

261436 261437

(2) Gosterilen rejeneratif fren frekansi nominal devirde bir motoru durdurma amaciyla yavaslatacak izin verilen frekanstrr. Yiik altinda ise bu deger; m, yiik atalet momentinin motor atalet momentine bdlimii olmak iizere tablo degerinin

oldugu gibi) sabit oldugunda, calisma sirasinda ortaya ¢ikan rejenerasyon isisisi (W) bulunur. Isi tolere edilebilen rejeneratif giicii (W) gegmemelidir. Tolere edilen rejeneratif enerji (W) ile ilgili ayrintilar icin bu katalogdaki "SECENEKLER
VE CEVRE EKIPMANLARI” bdliimiine bakin. Optimal rejeneratif direng her sistemicin dedisiklik gosterir. Kapasite secim yazilimini kullanarak en uygun rejeneratif direnci segin.

(3 Atalet momenti oranindaki yiik/motor bdliimii tablodaki degeri asiyorsa liitfen Mitsubishi Electric le iletisime gegin.

(@ Mil gegis kismi harigtir.

(®) Titresim yonii sag taraftaki sekilde gdsterilmistir. Sayisal deger bilegenin (genellikle yiik olmayan yandeki destek) maksimum degerini gosterir.
Motor durdugunda kolayca mil yataginda siirtiinme olusur, bu yiizden liitfen titresimi izin verilen degerin yaklasik yanisinda tutun.

(&) Elektromanyetik frenli servo motorlar iin liitfen sayfa 27-28 'ye bakin.

HG-SR serisi servo motor tork karakteristikleri

HG-SR524(B) (11,2
9
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HG-SR1024(B) (11,5
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Notlar:
1.===:3faz400V ACicin.
2.===:3faz 380V ACicin.
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Servo Motor Ozellikleri

B HG-JR(B) serisi servo motor 6zellikleri (200 V tipi)

) HG-R HG-R  HGJR  HGJR  HGJR  HGJR  HGIR  HGJR |HGJR | HGJR
Servo motor modeli 73(B)© 103(B)® 153(B)® 203(B)® 353(B) 503(B)© 703(B)® 903(B)® | 11KIM(B)© 15K1M(B)‘—3
11K 15K 2K

Servo giiglendirici modeli © MR-J4CJA/B. 60/100  70/200 100/200  200/350  200/350  350/500  500/700 700 11K
Giig sistemi kapasitesi © [kVAT 1,0 13 17 25 35 55 75 10 13 16 22 33
T nominal ¢ikis [kw] 0,5 0,75 1,0 15 2,0 33 5,0 7,0 9,0 1 15 22

Siirekli 6zellikler @ ;

nominal tork [Nm] 1,6 24 3.2 438 6,4 10,5 15,9 223 28,6 70 95,5 140
Maksimum tork @ [Nm] 4,8 72 9,6 14,3 19,1 32,0 47,7 66,8 8538 210 286 420 2
Nominal donme hiz: [U/min] 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 1500 1500 1500
Maksimum donme hizi [U/min] 6000 6000 6000 6000 6000 6000 6000 5000 5000 3000 3000 2500 -
izin verilen anlik dénme hizi [U/min] 6900 6900 6900 6900 6900 6900 6900 5750 5750 3450 3450 2875 =
Siirekli nominal torkta giic orani [kW/s] 16,7 27,3 38,2 60,2 82,4 83,5 133 115 147 223 290 401 g
Nominal akim @ [A] 3,0 5,6 56 n n 17 27 34 4 61 76 99 =
Maksimum akim [Al 9,0 17 17 32 32 51 81 103 134 200 246 315 4
Atalet momenti standart 1,52 2,09 2,65 3,79 4,92 132 19,0 433 55,8 220 315 489 g
J[x10*kgm?] elektromanyetik fren ile 202 259 3,15 4,29 5,42 15,4 21,2 52,9 65,4 240 336 —
Rejeneratif frenleme frekansi @@ [1/min] 67 98 76 m 206 73 68 56 204 143 162 104
Tavsiye edilen yiik/motor atalet orani Servo motorun atalet momentinden 10 kat daha az ®
Hiz/pozisyon algilayic 22 bit mutlak enkoder (enkoder/servo motor donme ¢oziinirliigii: 4194304 darbe/tur)

Fanli sogutma
Koruma Yapis Kendiliginden sogutma (koruma sinifi: IP67) © (koruma sinifi:
IP44) ®

ortam sicakligi Calisma: 0—40 °C (donmasiz); depolama: -15-70 °C (donmasiz)

ortam nemi Calisma: maks. % 80 RH (yogunlasmasiz); depolama: maks. % 90 RH (yogunlasmasiz)

ortam Kapali ortam (dogrudan giines 1511 yok); hicbir korozif gaz yok, yanici gaz yok, yag buhar yok, toz yok
iz Deniz seviyesinden o

yiikseklik/titregim © Deniz seviyesinden 1000 metre veya alti; X: 24,5 m/s?, Y: 24,5 m/s* ;ﬁ?g{gﬂt? I\:]e/);:; )Ize;f; m‘;‘?\'{'}gi";ﬁ‘}gme"e v

¥204m/sE Y

Agirlik [kg] standart motor ® 3,0 3,7 45 59 7,5 13 18 29 36 62 86 120
Siparis bilgileri (fren olmadan) Uriinno. 261539 261540 261541 261542 261543 261544 261545 2615468 2615478 261557 261558 261559

(1) Giig sistemi kapasitesi beslemenin empedansina bagli olarak degisir.
(2) Gosterilen rejeneratif fren frekansi nominal devirde bir motoru durdurma amaciyla yavaslatacak izin verilen frekanstir. Yk altinda ise bu deger; m, yiik ataletmomentininmotor atalet momentine bdlimii olmak iizere tablo degerinin

oldugu gibi) sabit oldugunda, calisma sirasinda ortaya ¢ikan rejenerasyon isisisi (W) bulunur. Isi tolere rej if giicii (W) geg lidir. Tolere edilen rejeneratif enerji (W) ile ilgili aynntilar iin bu katalogdaki “SECENEKLER
VE CEVRE EKIPMANLARI” bdliimiine bakin. Optimal rejeneratif direng her sistemicin degisiklik gosterir. Kapasite secim yazilimini kullanarak en uygun rejeneratif direnci segin.

(3 Atalet momenti oranindaki yiik/motor bdlimi tablodaki degeri asiyorsa liitfen Mitsubishi Electricile iletisime gegin.
(@) Mil gegis kismi harigtir.

(®) Titresim yonii sag taraftaki sekilde gdsterilmistir. Sayisal deger bilegenin (genellikle yiik olmayan yandeki destek) maksimum degerini gosterir.
Motor durdugunda kolayca mil yataginda siirtiinme olusur, bu yiizden liitfen titresimi izin verilen degerin yaklasik yanisinda tutun. F[

—
(& Elektromanyetik frenli servo motorlar icin liitfen sayfa 27-28 'ye bakin. X —
(@) HG-JR534(B)-HG-JR5034(B) motorlarinin maksimum tork dederleri, giilendirici kapasitesini bir derece artirarak % 300 — % 400 aras! yiikseltilebilir. — Y
Uriiniin teslim silresi daha uzundur. Liitfen Mitsubishi Electric temsilcinizle iletisime gegin. / /
HG-JR serisi servo motor tork karakteristikleri
HG-JR53(B) ot1,2,3.5) HG-JR73(B) (ot1,5) HG-JR103(B) (ot1,5) HG-JR153(B) (ot1,5) HG-JR203(B) o1, HG-JR353(B) (1,5
9 12 T 15 21 30 54
(Not) Matd) ‘ [ ot (ot
(ot i ‘ ‘ l ‘
— 6 = 9 —= 10 =14 g = 20 = 36
é | é I | ! g Tere é Tepf;al@ma é Tepe calisma é Tepe
:5( Tere \\ :é asgﬁgga Isma E §?,‘ﬁ'g"“ E arahg £ aralig 3 @ﬁ’}m
3 ’Sa‘ﬁ’gm 4 i 5 “ 7 [ 10 _ 1g Laralg | _ |
o~ | q o o a | | i | o
Siirekli ga|h§ma arali Siirekli §a|||§ma arahg‘|| Siirekli (al‘|§ma arallg‘l Siirekli ga}|§ma avahgl Siirekli ga\@ma arallgl Siirekli §ﬂ|‘|§mﬂ ﬂ'ﬂ"Q‘l
0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000
Hiz [devir/dk] Hiz [devir/dk] Hiz [devir/dk] Hiz [devir/dk] Hiz [devir/dk] Hiz [devir/dk]
HG-JR503(B) 15 HG-JR703(B) pur s HG-JR903(B) 15 HG-JRTTKIM®) (o5 HGJRISKIM(B) yp15 HGJR22KIM 1 4
7% 75 90 240 300 T 450 T
(Not4) | [ [ I ‘ ‘
Tepe calisma Tepe
| | el Tpegma | aralig abena
50 _ 50 Jeplevga\@maf 3 _ aralig 200 | 00| aralg
E (e E | < E \ 5 5
= gaﬂ?ma = 5 =120 = =
5 aralig ] 2 ‘ =3 =3 |
25 4'—'» = 25 ‘ 100 i 150 | i
Siirekli alsi ma araligi Siirekli cal g 60 L Siirekli calisma aralig
Siirekli §a!l§maara||§i| T e |§Tam N Siirekli (ﬂ“lﬂ“a a’ﬂ"q" sireki (alrmaavahg T
0 2000 4000 6000 0 2000 4000 5000 0 2000 4000 5000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 2500
Hiz [devir/dk] Hiz [devir/dk] Hiz [devir/dk] H . Hiz [devir/dk] Hiz [devir/dk]
iz [devir/dk]
Notlar: . . )
1 :3faz 200V ACicin. 4. Bu deger, tork maksimum arttiginda gegerlidir. Maksimum torku, nominal tork degerinin % 400'ii oraninda artirmak icin "HG-JR servo motor — servo giiclendirici (200 V sinifi) kombinasyonlari”
2 ==:1faz 200V ACicin. bélimiine basvurunuz.
3 ====:1faz 230V ACigin. 5. Besleme gerilimi belirlenen degerin altinda oldugunda tork diiser.
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Servo Motorlar

Servo Motor Ozellikleri

B HG-JR(B) serisi servo motor 6zellikleri (400 V tipi)

HG-JR
1034(B)

HG-JR
1534(B)

HG-JR
PLEZ)]

HG-JR
3534(B)

HG-JR  HG-JR
5034(B) 7034(B)

HG-JR

Servo motor modeli 9034(B)

HG-JR HG-JR
11K1M4(B)| 15K1M4(B),

Servo giiglendirici modeli MR-J4CIA4/B4 60/100  70/200  100/200 200/350  200/350  350/500  500/700 700 11K 11K 15K 22K
Giig sistemi kapasitesi © [KVA] 1,0 13 17 25 35 55 75 10 13 16 22 33
Sirekli zellikler @ nominal gikis [kW] 0,5 0,75 1,0 15 2,0 33 50 7,0 9,0 1 15 22
nominal tork [Nm] 1,6 24 3,2 48 6,4 10,5 15,9 223 28,6 70 95,5 140
Maksimum tork @ [Nm] 48 72 9,6 14,3 191 32,0 47,7 66,8 85,8 210 286 420
Nominal donme hizi [U/min] 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 1500 1500 1500
Maksimum donme hiz: [U/min] 6000 6000 6000 6000 6000 6000 6000 5000 5000 3000 3000 2500
izin verilen anlik dénme hizi [U/min] 6900 6900 6900 6900 6900 6900 6900 5750 5750 3450 3450 2875
Siirekli nominal torkta gii orani [kW/s] 16,7 273 38,2 60,2 82,4 83,5 133 115 147 223 290 401
Nominal akim @ [A] 15 28 28 54 54 83 14 17 21 31 38 50
Maksimum akim [A] 45 84 84 17 17 26 4 52 67 100 123 170
Atalet momenti standart 1,52 2,09 2,65 3,79 492 132 19,0 433 55,8 220 315 489
Jx10" kg ] elektromanyetik fren ile 2,02 2,59 3,15 429 5,42 15,4 21,2 529 654 240 336 —
Rejeneratif frenleme frekansi @@ [1/min] 99 72 53 265 203 75 68 56 205 143 162 104

Tavsiye edilen yiik/motor atalet orani
Hiz/pozisyon algilayici

Servo motorun atalet momentinden 10 kat daha az ©
Enkoder/servo motor turu basina ¢oziiniirliik: 4194304 darbe/tur (22 bit)

Fanli sogutma

Koruma Yapisi Kendiliginden sogutma (koruma sinif: IP67) @ (koruma snifi:
|P44) ®
ortam sicakligi Calisma: 0—40 °C (donmasiz); depolama: -15-70 °C (donmasiz)
ortam nemi Calisma: maks. % 80 RH (yogunlagmasiz); depolama: maks. % 90 RH (yogunlasmasiz)
ortam Kapali ortam (dogrudan giines 1511 yok); hichir korozif gaz yok, yanici gaz yok, yag buhar yok, toz yok
LiEL Deniz seviyesinden
e R Ly . 1000 metre veya Deniz seviyesinden 1000 metre veya alti;
® 2 2
yiikseklik/titresim Deniz seviyesinden 1000 metre veya alti; X: 24,5 m/s”, Y: 24,5 m/s alti X: 24,5 /s, X:24,5m/s2 Y- 24,5 m/s?
Y: 29,4 m/s?
Agirlik [kg] standart motor © 30 37 45 59 75 13 18 29 36 62 86 120
Siparis bilgileri (fren olmadan) Uriinno. 261445 261446 261447 261448 261449 261450 261451 261452 261453® 261384 261535 261536

(1) Giig sistemi kapasitesi beslemenin empedansina bagl olarak degisir.

(2) Gosterilen rejeneratif fren frekansi nominal devirde bir motoru durdurma amaciyla yavaslatacak izin verilen frekanstrr. Yiik altinda ise bu deger; m, yiik ataletmomentininmotor atalet momentine bdlimii olmak iizere tablo degerinin

oldugu gibi) sabit oldugunda, calisma sirasinda ortaya ¢ikan rejenerasyon isisisi (W) bulunur. Isi tolere edilebilen rejeneratif giicii (W) gegmemelidir. Tolere edilen rejeneratif enerji (W) ile ilgili ayrintilar icin bu katalogdaki "SECENEKLER
VE CEVRE EKIPMANLARI” bdliimiine bakin. Optimal rejeneratif direng her sistemicin dedisiklik gosterir. Kapasite secim yazilimini kullanarak en uygun rejeneratif direnci segin.

(3 Atalet momenti oranindaki yiik/motor bdliimii tablodaki degeri asiyorsa liitfen Mitsubishi Electric le iletisime gegin.
(@ Mil gegis kismi harigtir.

(®) Titresim yonii sag taraftaki sekilde gdsterilmistir. Sayisal deger bilegenin (genellikle yiik olmayan yandeki destek degerini gosterir.
Motor durdugunda kolayca mil yataginda siirtiinme olusur, bu yiizden liitfen titresimi izin verilen degerin yaklasik yarisinda tutun.

(&) Elektromanyetik frenli servo motorlar iin liitfen sayfa 27-28 'ye bakin.
(7) HG-JR534(B)-HG-JR5034(B) motorlarinin maksimum tork dederleri, giiglendirici kapasitesini bir derece artirarak % 300 — % 400 aras! yiikseltilebilir.
Uriiniin teslim siiresi daha uzundur. Liitfen Mitsubishi Electric temsilcinizle iletisime gegin.

HG-JR serisi servo motor tork karakteristikleri

HG-JR534(B) ot1,2,9) HG-JR734(B) (1,24 HG-JR1034(B) (1,24 HG-JR1534(B) (o1,  HG-JR2034(B) (o124 HG-JR3534(B) (iot1,2,4)

9 12 15 21 T 30 54

T
Not 4
Not3) (Not3) (Not3) Not3) (Not4)
Mot3) | . |
— T\ \
= 6 =9 T —10 —14 —20 —36
£ £ £ T £ £ £
= | = TEF“' = | Tepealisma = gﬁgﬁgclahsma = ;ggﬁggall§ma E
e ;$gﬁ§glall§ma £ ga\ﬁga \ ] araligi ‘ 5 S 2 g?a'ﬁmq, 2
4 + 5 ‘ 7 ‘ 10 ‘ —] 18 1
—_
[l ~ T 1 T L
Siirekli caligma aralg | Sirekli caligma aralig Siirekli galsma arel g1 Siirekl galisma aral gy Siireklicalma arali, Siirekli galisma aral g1

0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000
Hiz [devir/dk] Hiz [devir/dk] Hiz [devir/dk] Hiz [devir/dk] Hiz [devir/dk] Hiz [devir/dk]

HG-JR5034(B) o112.4 HG-JR7034(B) (r12. HG-JR9034(B) (u1,2

75 75 90 T 240

HG-JRTTKIMA®) o100 HGIRTSKIMA®) urny HG-IR22KIMA 15 4

‘ 300 T 450

T
Tepe
Tepe calisma ﬂ‘ Tepe calisma ‘
= e\ o g ™ N shye
50 gealﬁg:a S E 60 —— aralgi 200 — 100 ——
= = £ = = =
£ [Tepecsma N £ = £ £ £
= araligi N = = =120 = =
5 < 5 5 5
s | S~ =2 30 . 100 50
-------- <L Siirekli calisma araligi |~ Siirekli calisma araligi ~N 60 " Siirekli alisma arahgi T
ST m— o 9 Surekhgah§maavah§\\ Su'fk“@‘wa'ﬂhw\ o g
Siireli aligma araigs | | [ |
0 2000 4000 6000 0 2000 4000 5000 o 2000 4000 5000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 2500
Hiz [devir/dK] Hiz [devir/dk i : Hiz [devir/dk
[devir/dk] [devir/dk] Hiz [devir/dk] Hiz [devir/dk] Hiz [devir/dk] Iz [devir/dK]
Notlar:

1.3 faz 400V ACicin.

2.==:3faz 380V ACicin.

3. Bu deger, tork maksimum arttiginda gegerlidir. Maksimum torku, nominal tork degerinin % 400'i oraninda artirmak igin "HG-JR servo motor — servo giiclendirici (200 V sinifi) kombinasyonlan” bdlimiine basvurunuz.
4. Besleme gerilimi belirlenen degerin altinda oldugunda tork diiger.
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Servo Motor Ozellikleri

Bl Elektromanyetik frenli servo motor

Motor milinin ayni pozisyonda tutulmasini Servo motorlardaki cesitlilik kullanicilarin
gerektiren uygulamalar icin (Or. dikey kaldirma goreve gore en uygun motoru secmelerine
uygulamalari) sunulan timmotorlarda olanak tanr.

elektromanyetik frenmevcuttur.

Motor modeli HF-KN

(e)) 138 23KB 43KB 73BJK 52BJK 102BJK 152BJK 202BJK 302BJK

Tip Yayli emniyet freni Yayli emniyet freni

Nominal gerilim 24V DC 24V DC

Statik siirtiinme torku [Nm] 0,32 13 13 24 8,5 8,5 8,5 44 44

20 C° sicaklikta nominal akim [A] 0,26 033 033 042 08 08 08 14 14

20 C° sicaklikta bobin direnci [l 91 73 73 57 29 29 29 16,8 16,8

20 C° sicaklikta gii tiiketimi W] 63 79 79 10 20 20 20 34 34

Atalet momenti ) @ [10*kgm’] 0,090 0,31 0,50 1,63 83 14 20 479 68,1

izin verilen frenleme ~ [J)/siire 56 22 22 64 400 400 400 4500 4500

miktari [J]/saat 56 220 220 640 4000 4000 4000 45000 45000

Fren kullanim 6mrii [kez] © 20000 20000

Frenleme bagina fren miktari 0] 56 2 22 64 200 200 200 1000 1000

Agirlik @ [kg] 08 16 2,0 41 6,7 8,5 11,0 18,0 21

Siparis bilgileri Uriinno. 239801 253949 253950 253951 253966 253967 253968 253969 269031
@ Elektromanyetik fren ile toplam agirlik @ Elektromanyetik fren ile motorun toplam ataletmomenti ©Fren boglugu ayarlanamaz.

Motor modeli HGKR WM |WeR
(200V) 053B 13B 23B 43B 73B 103B 153B 203B 353B 503B 52B 1] 1528 202B 352B

Tip Yayli emniyet freni Yayli emniyet freni Yayli emniyet freni
Nominal gerilim 24V DC 24V DC 24V DC
Statik siirtiinme torku [Nm] 0,32 032 13 13 24 0,32 0,32 13 13 24 7,0 7,0 7,0 17 17
20 C° sicaklikta nominal akim [A] 0,26 0,26 0,33 0,33 0,42 08 08 08 0,96 0,96 08 0,8 08 14 14
20 C° sicaklikta giig tiiketimi [ 9 91 73 73 57 30 30 30 25 25 19 19 19 23 23
20 C° sicaklikta giig tiiketimi W] 63 63 79 79 10 6,3 6,3 79 79 10 19 19 19 23 23
Atalet momenti J @ [10kgm’] 00452 0837 0,243 0,393 1,37 0,0224 00362 0,109 0,164 0,694 1,58 2,25 2,65 18 15,5
izin verilen frenleme ~ [J]/silre 56 56 22 22 64 5,6 56 22 22 64 400 400 400 400 400
miktar [J]/saat 56 56 220 220 640 56 56 220 220 640 4000 4000 4000 4000 4000
Fren kullanim 6mrii [kez] © 20000 20000 20000
Frenleme basina fren miktan D] 56 5,6 22 22 64 56 5,6 22 22 64 200 200 200 200 200
Agirlik @ [kg] 0,54 0,74 13 18 38 0,54 0,74 13 18 38 6 7 83 15 2
Siparis bilgileri Uriinno. 248656 248657 248658 248659 248660 248666 248667 248668 248669 248670 262901 262902 262903 262904 262905
@ Elektromanyetik fren ile toplam agirik @ Elektromanyetik fren ile motorun toplam ataletmomenti  © Fren boglugu ayarlanamaz.
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Servo Motorlar

Servo Motor Ozellikleri

Motor modeli

(400V)

Tip

Nominal gerilim

Statik siirtinme torku [Nm]
20 C° sicaklikta nominal akim [A]
20 C° sicaklikta bobin direnci [0]
20 C° sicaklikta giig tiiketimi [W]
Atalet momenti ) @ [x10*kgm?]
izin verilen [l/siire

frenleme miktar  [J]/saat

Fren kullanimémrii [kez] @

Frenleme basina fren miktan [
Agirlik @ [kg]
Siparis bilgileri Uriin no.

@ Elektromanyetik fren ile toplam agurlik

HG-SR (200)

52B (1]
Yayli emniyet freni
24V DC

85 85
08 08
29 29

20 20
9,48 13,8
400 400
4000 4000
20000

200 200
6,7 82
248678 248679

152B

85
0,8
29
20
18,2
400
4000

200
93

248680

202B

m
14
168
34
56,5
4500
45000

1000
17

248681

@ Elektromanyetik fren ile motorun toplam ataletmomenti

@ {riiniin teslim siiresi daha uzundur. Liitfen Mitsubishi Electric temsilcinizle iletisime gegin.

Motor modeli

(400V)

Tip

Nominal gerilim

Statik siirtiinme torku [Nm]
20 C° sicaklikta nominal akim [A]
20 C°sicaklikta bobin direnci [Q]
20 C°sicaklikta giic tiiketimi [W]
Atalet momenti ) @ [x10* kg m?]
[zin verilen [/siire

frenleme miktari  [J]/saat

Fren kullanim émrii [kez] ©

Frenleme bagina fren miktari [
Agirlik @ [kg]
Siparis bilgileri Uriin no.

@ Elektromanyetik fren ile toplam agirlik

HG-JR (200)

53B 73B
Yayli emniyet freni
24VDC

6,6 6,6
05 05
49 49
1n7 1n,7
2,02 2,59
64 64
640 640
5000 5000
64 64
44 5,1
261548 261549

103B

6,6
05
49
1,7
3,15
64
640
5000
64
59

261550

@ Elektromanyetik fren ile motorun toplam ataletmomenti

@ Uriiniin teslim siiresi daha uzundur. Liitfen Mitsubishi Electric temsilcinizle iletisime gegin.

Motor modeli

(400V)

Tip

Nominal gerilim

Statik siirtinme torku [Nm]
20 C°sicaklikta nominal akim [A]
20 C° sicaklikta bobin direnci [Q]
20 C°sicaklikta giig tiiketimi W]
Atalet momenti ) @ [x10*kgm?]
izin verilen [)/siire

frenleme miktar  [J]/saat

Fren kullanim 6mrii [kez] ©

Frenleme bagina fren miktari U]
Agirlik @ [kg]
Siparis bilgileri Uriin no.

© Elektromanyetik fren ile toplam agirlik

HG-JR (400)

5348 734B
Yayli emniyet freni
24V DC

6,6 6,6
05 05
49 49
1n,7 1,7
2,02 2,59
64 64
640 640
5000 5000
64 64
44 51
261454 261455

1034B

6,6
05
49
1,7
315
64
640
5000
64
59

261456

@ Elektromanyetik fren ile motorun toplam ataletmomenti

@ (riiniin teslim siiresi daha uzundur. Liitfen Mitsubishi Electric temsilcinizle iletisime gegin.

352B

4
14
168
34
882
4500
45000

1000
22

248682

502B

44
14
16,8
34
109
4500
45000

1000
26

248683

(1]

44
14
16,8
34
161
4500
45000

1000
33

248684

© Fren boglugu ayarlanamaz

153B

6,6
0,5
49
1,7
4,29
64
640
5000
64
73

261551

203B

6,6
0,5
49
1,7
542
64
640
5000
64
89

261552

353B

16
1,0
25
23
154
400
4000
5000
400
15

261553

©Fren boglugu ayarlanamaz.

15348

6,6
05
49
1,7
4,29
64
640
5000
64
73

261457

2034B

6,6
0,5
49
17
542
64
640
5000
64
89

261458

35348

16
1,0
25
23
154
400
4000
5000
400
15

261459

®Fren boslugu ayarlanamaz.

HG-SR (400)
5248 10248
Yayli emniyet freni
24V DC
85 85
038 08
29 29
20 20
9,48 13,8
400 400
4000 4000
20000
200 200
6,7 82
261438 261439

503B

16

1,0

25

3

21,2

400

4000

5000

400

20

261554

5034B

16

1,0

25

3

21,2

400

4000

5000

400

20

261460

1524B

85
0,8
29
20
18,2
400
4000

200
93

261440

703B

44
14
16,8
34
52,9
4500
45000
20000
1000
35

261555

7034B

m
14
16,8
34
52,9
4500
45000
20000
1000
35

261382

20248

4
14
16,8
34
56,5
4500
45000

1000
17

261441

903B

4
14
16,8
34
65,4
4500
45000
20000
1000
Iy}

261556

9034B

4
14
16,8
34
654
4500
45000
20000
1000
)

261383

3524B

44
14
16,8
34
88,2
4500
45000

1000
22

261442

50248

4
14
168
34
109
4500
45000

1000
26

261443

11K1MB

126
13

18

32
240
5000
45200
20000
400
74

261560 @

11K1M4B

126
13

18

32
240
5000
45200
20000
400
74

261537®

7024B

m
14
168
34
161
4500
45000

1000
33

261444

15K1MB

126
13

18

32
336
5000
45200
20000
400
97

261561@

15K1M4B

126
13

18

32
336
5000
45200
20000
400
97

261538@
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B MR-JE servo giiclendirici 6zellikleri

Servo giiclendirici MR-JE
Besleme

Kontrol sistemi

Dinamik fren

Koruma fonksiyonlan

Govde/koruma

Ortam

Pozisyon kontrol modu

Hiz kontrol modu

Tork kontrol ozellikleri

®=<<coPLRS

wRsR-108 /S

ortam sicakligi

ortam nemi

digerleri

maksimum giris darbe frekansi
pozisyon geri besleme darbesi
tork limit girisi

hiz kontrol araligi

hiz dalgalanmasi

tork limiti

tork komutu girisi

hiz limiti

MR-JE yiksek performansa ulasmak ve her
tlrlG makine icin kolay kullanimli bir servo
sistemi sunmak Uzere tasarlanmistir. MR-JE,
2,0 kHz yiiksek frekans cevabi ile kanitlanmis
guivenilirlik, enerji tasarrufu saglayan tasarim

ve gelismis tek tusla ayarlama ile kolay kurulum

sunar. Servo motorlar, yiiksek hassasiyetli

10A 20A 40A 70A
3faz 200-230V AC, 50/60 Hz; 1 faz 200-240V AC, 50/60 Hz
Siniisoidal PWM kontrol/akim kontrol sistemi

Dahili

MR-JE Servo Giiclendirici Ozellikleri

pozisyonlama ve 100 W ile 3 kW arasindaki
uygulamalarda sorunsuz devire ulasmak icin
131072 darbe/dev (17 bit) artimh enkoder ile
donatiimistir. MR Configurator2 yazilm paketi ile
servo sistemi devreye alma, ayarlama ve analiz
islemleri kolayca gerceklestirilir.

100A 200A 300A
3 faz 200-240V A, 50/60 Hz

Asin akim koruma, rejeneratif asin gerilimi koruma, asin yiik koruma (elektronik termal), enkoder hata korumasl, rejenaratif hata korumasl, disiik
gerilim/ani gii¢ kesilmesi korumasl, asirt hiz korumasi, pozisyonlama hatasi korumasi.

Kendiliginden sogutma, acik (IP20)
(alisma: 0-55 °C (donmasiz), depolama: -20-65 °C (donmasiz)

Fanli sogutma, agik (IP20)

(alisma: maks. % 90 RH (yogunlasmasiz); depolama: maks. % 90 RH (yogunlasmasiz)
Yiikseklik: deniz seviyesinden 1000 metre veya alti; titresim: maks. 5,9 m/s? (0,6 G)
4 Mp/s (diferansiyel yapt kullaniminda), 200 kp/s (agik kollektdr yapi kullaniminda)

Servo motor turu basina 131072 darbe

Parametreler veya harici analog girii ile ayarlanir (0—=10V DC/maksimum tork)

Analog hiz komutu 1:2000, dahili hiz komutu 1:5000
Maksimum =+ % 0,01 (yiik dalgalanmasi % 0—100)

Parametreler veya harici analog girii ile ayarlanir (0—=10V DC/maksimum tork)

0—= 8V DC/maksimum tork
Parametre veya harici analog giris ile ayar (0—+10V DC, nominal hiz)

W

Servo Giilendiriciler

Agirlik kg 08 08 08 15 15 2,1 2,1
Boyutlar (ExBxY) mm  50x168x135 50x168x135 50x168x135 70x168x185 70x168x185 90x168x195 90x168x195

Siparis bilgileri Uriinno. 268792 268793 268794 268795 268796 268797 268798
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MR-J4-A/B Servo Giiclendirici Ozellikleri

B MR-J4 servo giiclendirici 6zellikleri (200 V tipi)

W

MELSERVO MR-J4 serisi kullanim ve kurulum
kolayligi, gtivenlik, enerji verimliligi ve kullanici
dostu kullanim icin tasarlanmistir. “Tek
dokunusla ayarlama” ve “Gelismis titresim
bastirma kontrolu” gibi ek fonksiyonlar, sistemi
endiistri liderligine tasimaktadir. Uriin araligi
100 W'dan 22 kW'a kadar ¢esitli tniteleri icerir.

® 22 bit enkoder sinyali (4.194.304 darbe/dev.)

® 2,5 kHz'e arttiriimis hiz frekans cevabi

® Donel, lineer ve dogrudan tahrikli motorlarin
standart olarak calistirilabilmesi

MR-J4-B servo gli¢lendirici, kontrol sisteminden
komut sinyalini, 150 Mb/s haberlesme hizi ve
0,22 ms cevrim suresi ile ylksek hizli Hareket
network’t SSCNET IlI/H (izerinden alir. EMC'den
etkilenmeyen optik network cok giivenilirdir.

MR-J4-A servo gli¢lendirici, kontrol i¢in darbe
katari girisine ve akim veya gerilim icin iki
analog girise sahiptir. Kullanmak tizere tork, hiz
ve pozisyon kontroll modlari sunar. Ek olarak
MR-J4-A-RJ, entegre pozisyonlama fonksiyonuna
sahiptir. Basit pozisyonlama gorevleri, dogrudan
servo gu¢lendiriciden gerceklestirilebilir.

® Standart 61800-5-2 EN'ye uyumlu STO
(Guvenli Tork Kapali) ve SS1 (Guvenli
Durdurma 1) gtivenlik fonksiyonlari.

Servo Giiclendiriciler

11KA-R)
11KB-RJ

15KA-R)
15KB-RJ

22KA-R)
22KB-RJ

10A-R)  20A-R)  40A-R)  60A-R)
10B-R)  20B-R)  40B-R)  60B-RJ

1faz veya 3 faz 200-240V AC, 50/60 Hz
1faz veya 3 faz 170-264V AC

Maksimum + % 5

Siniisoidal PWM kontrol/akim kontrol sistemi
Dahili

2500 Hz

Asin akim koruma, rejeneratif asin gerilimi koruma, asin yiik korumama (elektronik termal), servo motor asiri Isinma korumasl, enkoder hata korumasi,
rejenaratif hata korumasl, dilsiik gerilim/ani giic kesilmesi korumasi, asir hiz korumasi, pozisyonlama hatasi korumasi.

STO (IEC/EN 61800-5-2); (Opsiyonel MR-D30 safety modiili ile SS1, SBC, SLS ve SSM fonksiyonlart kullanilabilir.)

70A-R)
70B-R)

100A-R)  200A-R)  350A-R)
100B-R)  200B-RJ  350B-R)

3 faz 200-240V AC, 50/60 HZ
3 faz 170-264V AC

500A-R)
500B-RJ

700A-R)
700B-RJ

MR-J4-A/B'nin ortak ozellikleri

gerilim/frekans @
1zin verilen gerilim dalgalanmas
1zin verilen frekans dalgalanmasi

Besleme

Kontrol sistemi
Dinamik fren
Hiz frekans cevabi

Harici opsiyonel

Koruma fonksiyonlari

Giivenlik fonksiyonu

Govde Kendiliginden sogutma, acik (IP20) Fanli sogutma, agik (1P20)

ortam sicakhgi Calisma: 0-55 °C (donmasiz), depolama: -20—65 °C (donmasiz)

ortam nemi (alisma: maksimum % 90 RH (yogunlasmasiz), depolama: maksimum % 90 RH (yogunlasmasiz)
Ortam hava ortami Elektrik paneli igi: asindina, yanici gazsiz, yag buharsiz, tozsuz ortam

yiikseklik Deniz seviyesden 1000 metre veya alti

titresim Maks. 5,9 m/s? (0,6 G)
Agirlik kg 08 08 1,0 1,0 14 14 2,1 23 40 6,2 13,4 134 18,2
Boyutlar (EXBXY) - 40x 40x 40x 40x 60x 60x 90x 90x 105x 172x 220x 220x 260x

168x135  168x135  168x170  168x170  168x185  168x185  168x195  168x195 250x200  300x200  400x260  400x260  400x260

Siparis bilgileri
Atipi Uriinno. 269247 269248 269249 269250 269251 269252 269253 269254 269265 269266 269267 269268 269269
B tipi Uriinno. 269279 269280 269281 269282 269283 269284 269285 269286 269287 269288 269289 269290 269291

(@ Servo giiglendirici ile birlikte kullanilan servo motorun nominal gikis kapasitesi ve nominal devir hizi, tablodaki giig gerilimi ve frekans degerleri kullanildigi zaman gegerlidir.
Besleme gerilimi belirtilen degerden diisiik ise ikis ve hiz degerleri garanti edilmez.

11KA-R)

15KA-R)  22KA-R)

MR-J4-A kontrol ozellikler
maksimum giris darbe frekansi
pozisyon geri besleme darbesi

10A-R)  20A-R)  40A-R)  60A-R}  70A-R)  100A-R) 200A-R)
4 Mp/s (diferansiyel yapt kullaniminda), 200 kp/s (agik kollektdr yapr kullaniminda)
Enkoder/servo motor ¢oziiniirliigii: 4194304 darbe/tur, (22 Bit)

350A-RJ  500A-RJ  700A-R)

Pozisyon kontrol

modu komut darbe carpani Elektronik digli A/B carpani; A: 1-16777216, B: 1-16777216, 1/10 <A/B <4000
tork limit girisi Parametre veya harici analog giris ile ayarli (0= 10V DC/maksimum tork)
hiz kontrol araligi Analog hiz komutu 1:2000, dahili hiz komutu 1:5000
Hiz kontrol analog hiz komutu girisi 0—= 10V DC/nominal hiz (10 V'taki hiz parametre ile degistirilebilir)
modu hiz dalgalanmasi Maksimum =% 0,01 (yﬂkdalgala[lmasi% 0—190);%9@[1@ dalgalanmasi % 10)
Maksimum =+ % 0,2 (ortam sicakhigi 25 °C £10 °C), harici analog hiz komutu kullanirken
tork limiti Parametre veya harici analog giri ile ayarli (0= 10V DC/maksimum tork)
Tork kontrol tork komutu girisi 0-+8V DC/maksimum tork (giris empedansi 10-12 kQ)
ozellikleri hiz limiti Parametre veya harici analog giris ile ayari (0—=10V DC, nominal hiz)
pozisyon tablolari Hedef pozisyon icin 255 tablo girisi, ayarlanan hiz degeri, hizlanma/yavaslama siiresi, frenleme
;E)I;;??;gnlama programlama tipi 256 program, 640 program adimi, 22 komut
indeksleme fonksiyonu Hassas sekilde ayarlanabilen 255 istasyon, doniis yonii veya otomatik olarak en kisa yol

MR-J4-B (SSCNETIII/H) kontrol dzellikleri 10B-R)  20B-RJ  40B-R)  60B-R}  70B-R}  100B-RJ 200B-RJ 350B-RJ 500B-RJ 700B-R} 11KB-RJ 15KB-R) 22KB-RJ
Konum ve hiz kontrolii SSCNETIII/H kontrolii kullanarak miimkiin
Haberlesme hizi 150 Mb/s
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B MR-J4 servo giiclendirici 6zelikleri (400 V tipi)

MR-J4-A4/B4'iin ortak ozellikleri

gerilim/frekans @
izin verilen gerilim dalgalanmas
izin verilen frekans dalgalanmasi

Besleme

Kontrol sistemi
Dinamik fren
Hiz frekansi cevabi

Koruma fonksiyonlar

Giivenlik fonksiyonu

400V beslemeli MELSERVO MR-J4 servo
gliclendirici, 200 V tiptekilerle ayni endistri
lideri performansi sunar. Nominal cikis araligi
600 W'dan 22 kW’a kadardir.

60A4-R) 100A4-R)
60B4-R) 100B4-RJ

3 faz 380-480V A, 50/60 Hz
3faz323-528V A, 50/60 Hz

Maksimum + %5

Siniisoidal PWM kontrol/akim kontrol sistemi
Dahili

2500 Hz

200A4-R)
200B4-R)

350A4-R)
350B4-R)

500A4-R)
500B4-RJ

700A4-R)
700B4-R)

MR-J4 Servo Giiclendirici Ozellikleri

11KA4-R)
11KB4-R)

15KA4-R)
15KB4-R)

22KA4-R)
22KB4-R)

Asin akim koruma, rejeneratif asin gerilimi koruma, asirt yiik korumama (elektronik termal), servo motor asiri Isinma korumasi, enkoder hata korumasi,
rejenaratif hata korumasl, disiik gerilim/ani giic kesilmesi korumasi, asint hiz korumasl, pozisyonlama hatasi korumasi.

STO (IEC/EN 61800-5-2); (Opsiyonel MR-D30 safety modiilii ile SS1, SBC, SLS ve SSM fonksiyonlari kullanilabilir.)

Govde Kendiliginden sogutma, acik (IP20) Fanli sogutma, agik (1P20)

ortam sicakhg (alisma: 0-55 °C (donmasiz), depolama: -20-65 °C (donmasiz)

ortam nemi (alisma: maksimum % 90 RH (yogunlasmasiz), depolama: maksimum % 90 RH (yogunlasmasiz)
Ortam hava ortami Elektrik panosu ici: agindinci, yanici gazsiz, yag buharsiz, tozsuz ortam

yiikseklik Deniz seviyesden 1000 metre veya alti

titresim Maksimum 5,9 m/s? (0,6 G)
Agirlik kg 17 17 2,1 36 43 6,5
Boyutlar (ExBxY) mm  90x168x195 90x168x195 90x168x195 130x250x200  130x250x200  180x350x200
Siparis bilgileri
Atipi Uriinno. 269270 269271 269272 269273 269274 269275
B tipi Uriinno. 269292 269293 269294 269295 269296 269297

(@) Servo giiclendirici ile birlikte kullanilan servo motorun nominal gikis kapasitesi ve nominal devir hizi, tablodaki giic gerilimi ve frekans degerleri kullanildigi zaman gegerlidir.
Besleme gerilimi belirtilen degerden diisiik ise ¢ikis ve hiz degerleri garanti edilmez.

MR-J4-A4 iin kontrol ozellikleri
maksimum giris darbe frekansi

Pozisyon kontrol pozisyon geri besleme darbesi
modu komut darbe carpani

tork limit girisi

hiz kontrol araligi

analog hiz komutu girisi

Hiz kontrol mod|
’ ! hiz dalgalanmasi

tork limiti
Tork kontrol tork komutu girisi
ozellikleri hiz limiti

pozisyon tablolari
Entegre .
pozisyonlama programlama tipi

indeksleme fonksiyonu

MR-J4-B4 (SSCNETIII/H) kontrol 6zellikleri
Konumve hiz kontrolii
Haberlesme hizi

S MITSUBISHI ELECTRIC

60A4-R) 100A4-R) 200A4-R) 350A4-R) 500A4-R)
4 Mp/s (diferansiyel yapi kullaniminda), 200 kp/s (agik kollektdr yapi kullaniminda)
Enkoder/servo motor ¢oziiniirliigii (4194304 darbe/tur, (22 Bit)

Elektronik disli A/B carpani; A: 1-16777215, B: 116777215, 1/10 <A/B <4000
Parametre veya harici analog giris ile ayarli (0-=10V DC/maksimum tork)

Analog hiz komutu 1:2000, dahili hiz komutu 1:5000

0—= 10V DC/nominal hiz (10 V'taki hiz parametre ile degistirilebilir)

Maksimum =+ % 0,01 (yiik dalgalanmasi % 0—100); % 0 (gii¢ dalgalanmasi + % 10)
Maksimum =+ % 0,2 (ortam sicakhigi 25 °C+ 10 °C), harici analog hiz komutu kullanirken

Parametreler veya harici analog girisi ile ayarlanir (0—= 10V DC/maksimum tork)

0-= 8V DC/maksimum tork (giris empedansi 10-12 kQ)

Parametre veya harici analog giris ile ayari (0-+10V DC, nominal hiz)

Hedef pozisyon icin 255 tablo girisi, ayarlanan hiz degeri, hizlanma/yavaslama siiresi, frenleme
256 program, 640 program adimi, 22 komut

Hassas sekilde ayarlanabilen 255 istasyon, ddniis yonii veya otomatik olarak en kisa yol

700A4-R)

60B4-R) 100B4-RJ 200B4-R) 350B4-RJ 500B4-R) 700B4-R)
SSCNETII/H kontrolii kullanarak miimkiin
150 Mb/s

134 134 18,2
260x400x260  260x400x260  260x400x260
269276 269277 269278
269298 269299 269300

11KA4-R) 15KA4-R) 22KA4-R)

11KB4-R) 15KB4-R) 22KB4-R)
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Servo Giglendiriciler

MR-J4W2-B/MR-J4W3-B Servo Giiclendirici Ozellikleri

Bl MR-J4W2-B/MR-J4W3-B servo giiclendirici 6zelikleri

)

MR-J4W-B iin ortak dzellikleri

MR-J4 gliclendiricilerine (SSCNETIII/H Hareket
Network’ti) ek olarak Mitsubishi Electric,

simdi de iki ve U¢ servo motor icin servo
gliclendiriciler sunmaktadir. iki (MR-J4W2-B) ve
¢ eksen (MR-J4W3-B) gii¢lendiriciler, alandan ve
kablolamadan tasarruf saglayarak ve iki veya l¢
ayri gliclendiriciden daha verimliler. Boylelikle
kullanilan alan ve kablolama tasarrufunun

yani sira ayni zamanda CO; kirliligini azaltan
enerjiden de tasarruf eder. Cikis glict araligi iki
eksen glgclendirici icin eksen basina 0,2 kW'tan
1 kW'a, ¢ eksen gliclendirici icinse 0,2 kW'tan
0,4 kW'a seklindedir. Diger tim ozellikler, bir
eksen MR-J4-B standart gui¢lendiriciler ile
aynidr.

gerilim/frekans ©

izin verilen gerilim

Besleme dalgalanmast 1faz veya 3 faz 170-264V AC
izin verilen frekans . o
dalgalanmasi SELANA

Kontrol sistemi

Dinamik fren Dahili

Hiz frekansi cevabi 2500 Hz

Koruma fonksiyonlari

Giivenlik fonksiyonu

Govde

aclk (IP20)

ortam sicakhigi

hava ortami
Ortam

yiikseklik

titregim Maks. 5,9 m/s (0,6 G)
Agirlik kg 15
Boyutlar (ExBxY) mm  60x168x195

Siparis bilgileri Uriinno. 248645

1faz veya 3 faz 200-240V AC, 50/60 Hz

W2-1010B W3-222B W3-444B
25%0232‘240 VAG 1 fazveya 3 faz 200-240V AG, 50/60 Hz

Siniisoidal PWM kontrol/akimkontrol sistemi

Fanli sogutma, acik (IP20)

(alisma: 0-55 °C (donmasiz), depolama: -20-65 °C (donmasiz)
Elektrik paneli ici: agindinci, yanici gazsiz, yag buharsiz, tozsuz ortam

Deniz seviyesden 1000 metre veya alti

15 20 2,0
60x168x195 85x168x195 85x168x195
248646 248647 248648

3 faz 170-264V AC

1faz veya 3 faz 170-264V AC

Asin akim koruma, rejeneratif asin gerilimi koruma, asirt yiik koruma (elektronik termal), servo motor asiri sinma korumasi, enkoder hata korumasl, rejenaratif hata
korumasi, diisiik gerilim/ani giic kesilmesi korumasl, asiri hiz korumasi, pozisyonlama hatasi korumasi.

STO (IEC/EN 61800-5-2); (opsiyonel MR-D30 safety modilii ile SS1, SBC, SLS ve SSM fonksiyonlari kullanilabilir.)
Kendiliginden sogutma,

1,9 19
85x168x195 85x168x195
248649 248650

(@) Servo giiglendirici ile birlikte kullanilan servo motorun nominal gikis kapasitesi ve nominal devir hizi, tablodaki giig gerilimi ve frekans degerleri kullanildigi zaman gegerlidir.
Besleme gerilimi belirtilen degerden diisiik ise cikis ve hiz degerleri garanti edilmez.
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B MR-D30 giivenlik lojik tinitesi

Opsiyonel MR-D30 safety Unitesi ile, EN IEC
61800-5-2'ye uygun ek gtivenlik fonksiyonlari
gerceklestirilebilir. MR-D30 safety Unitesini,
MR-J4 servo gliclendirici ile birlestirerek,

EN IEC 61800-5-2'ye uygun “Glvenli durdurma”
(SS1), “Guvenli fren kontroli” (SBC), “Glivenli

MR-D30 Servo Giiclendirici Ozellikleri

Etkinlestirme islemi, sinyallerin dogrudan
MR-D30'a girilmesi ile veya Hareket Kontrolori
baglantisiyla birlikte gtivenli SSCNETIII/H
haberlesmesi Gzerinden gerceklestirilebilir.
Ayrica ag Uzerinden etkinlestirildiginde gereken
kablolama azalacaktir.

Kontrol ozellikleri

sinirli hiz” (SLS) ve “Guvenli hiz izleme” (SSM)
glivenlik fonksiyonlari kullanilabilir.

MR-D30

gerilim/frekans
Kontrol gii¢ kaynag
giic kaynadi kapasitesi
Desteklenen Giiglendirici
Kapatma girisi (Giivenlik cihazlan)

Kapatma sonlandirma girisi (cihazlari yeniden baslatma)

izin verilen gerilim dalgalanmasi

24V DC

24VDC+%10

800 mA

MR-J4-CIB-R)

6 yedek giris noktasl, pozitif veya negatif lojik
3 yedek ¢ikis noktasl, pozitif lojik

Cevap siiresi Giivenli tork kapali (STO) icin 15 ms veya daha az
ortam sicakligi Calisma: 0-55 °C (donmasiz), depolama: -20—65 °C (donmasiz)
ortam nemi Calisma: maksimum % 90 RH veya daha az (yogunlasmasiz), depolama: maksimum % 90 RH veya daha az (yogunlasmasiz)
Ortam cevre atmosferi Elektrik panosu ici: agindirici, yania gazsiz, yag buharisiz, tozsuz ortam
yiikseklik Deniz seviyesden 1000 metre veya alti
titresim 10-57 Hzaraliginda 5,9 m/s” veya daha az (X, Y, Z ekseni yniinde)
Agirlik kg 0,15
Boyutlar (ExBxY) mm  22,5x192x86
Sipari bilgileri Uriinno. 275670

Safety kontrol ozellikleri MR-D30

Giivenlik standartlan

Yanit siiresi
Giivenlik fonksiyonlari

MTTFd:

Tehlikeli bir ariza olugmasi icin ortalama siire beklentisi
DC:

Teshis kapsami (DC), hata izleme sistem ya da alt
sisteminin verimliligi

PFH:

Bir (1) saat siiresince tehlikeli arizalarin olma

olasiligi ortalamasi

S MITSUBISHI ELECTRIC

EN 150 13849-1 kategori 3 PL d ve kategori 4 PL e

IEC61508 SIL 2 ve SIL 3

EN 62061 SILCL2ve SILCL3

EN 61800-5-2 SIL2 ve SIL3

Giivenli tork kapali (STO) icin 15 ms veya daha az

® Giivenli tork kapali (STO) (SIL 2, kategori 3 PL d/SIL 3, kategori 4 PL e dogrudan kablolama ile)

® Giivenli durdurma 1(SS1) (SIL 2, kategori 3 PL d/SIL 3, kategori 4 PL e dogrudan kablolama ile)

® Giivenlifren kontrolii 1 (SBC) (SIL 2, kategori 3 PL d/SIL 3, kategori 4 PL e dogrudan kablolama ile)
® Giivenlilimit hiz (SLS) (SIL 2, kategori 3 PL d)

® (Giivenli hizizleme (SSM) (SIL 2, kategori 3 PL d)

>100yil

=% 90

6,57x10°1/saat

W
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Servo Giglendiriciler

MR-J4-A Servo Giiclendirici Cevre Ekipmanlan

Bl MR-J4-A servo gii¢lendiricilerin ¢cevre ekipmanlari ile baglantilar

Cevre ekipmanlart MR-J4-A glg¢lendiricistine
asagida gosterilen sekilde baglanmaktadir.
Hizli, etkin konfiglrasyon ve glvenilir calisma

(@) Besleme

Glig faktoru iyile§tirme_|/-

reaktori (opsiyonel)

(2 Opsiyonel

saglamak icin her zaman Mitsubishi Electric
tarafindan saglanan ya da onerilen genisleme
secenekleri ve aksesuarlar kullanin.

— Gosterge paneli (kapagin altinda)
izleme verilerini, parametreleri ve alarmlan goriintiiler.

|———— Ayar béliimii (kapagin altinda)

Parametre ayarlama ve izleme vb islemler diigmelerle
gerceklestirilebilir

MR-J4-A
servo giiclendirici

o

rejenerasyon
{initesi buraya
baglanabilir

®sarj

lambasi

MR-J4-A-RJ
Harici enkoder
icin ek giris

/

Servo motor

(1) Besleme

3~,200-240V AC

1~,200-240V AC, 750 W'a esit veya daha distk
glclu servo gii¢lendiriciler icin

3~,380-400V AC, 600 W'a (A4) esit veya daha
dusuk glicli servo glclendiriciler icin

(2 Rejenerasyon birimi (opsiyonel)

Bu birim sik rejenerasyon ve blytik atalet
momentli ylkler iceren uygulamalarda
takilabilir. Daha ayrintili bilgi icin MR-J3-A
kullanim kilavuzuna basvurun.
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Enkoder kablosu (opsiyonel)

Pil (opsiyonel)

Servo sistem mutlak modda kullamildiginda pil
(MR-BAT6VSET) gereklidir. Servo sistem artimli moddayken
gerekli degildir.

(® Sarj lambasi

Ana besleme acik oldugunda yanar.
Bu lamba yanar konumdayken enerji
baglantilari takilip ¢ikartilmamalidir.

(4)RS422 Haberlesme

Bir RS422/RS232C cevirici ve bir donlisim
kablosu kullanilarak kisisel bilgisayar baglanabilir.

Tum kablo ve aksesuarlara tam bir genel bakis
ve detayl 6zellikler sonraki bolimde bulunabilir.

CN5 iizerinden USB haberlesmesi

Kullania kisisel bilgisayarina baglanildiginda izleme, toplu
parametre girisi ve kaydedilmesi, grafik goriintiileme

ve test calismasi islemleri MR Configurator2 (kurulum
yazilimi) ile yapilabilir. Bunun icin opsiyonel USB kablosu
(MR-J3USBCBL3M) gereklidir.

(N6 iizerinden analog izleme gikisi
= Hiz veya torka iliskin analog sinyal ¢ikisa gonderilir (2 kanal).
ﬂ oJ4 (N3 iizerinden RS232 haberlesmesi
\/r Bir GOT operatdr paneli baglanabilir. (Not (2))

8
/L, STO G/C sinyal portu (N8

Safety lojik Ginitesi veya harici giivenlik rolesi baglayin.
Opsiyonel STO kablosu kullanin (MR-DO5UDL3M-B).

———— Baglanti terminal blogu (opsiyonel)

Tiim sinyaller baglanti yapiimadan bu terminal blogundan
kolayca alinabilir.

_—— Pozisyonlama kontrolorleri

Mitsubishi Electric veya iiglinci taraf iireticilerin darbe zinciri
cikish kontroldrleri buraya baglanabilir.

I

FX2N-CIPG

-

fat

Kontrol sinyali

Programlanabilir kontroldrlerin FX3G, FX3GC, FX3U, FX3UC,
L serisi gibi G/C portlarina veyamakinenin kontrol paneline
baglanir.

S MITSUBISHI ELECTRIC



MR-J4-B Servo Giiglendirici Cevre Ekipmanlar

Bl MR-J4-B servo giiclendiricilerin ¢evre ekipmanlari ile baglantilar

Cevre ekipmanlari MR-J4-B gliclendiricistine
asagida gosterilen sekilde baglanmaktadir.
Kullanicilarin kolayca MR-J3-B gii¢lendiricistiniin
montajini gerceklestirmeleri ve hemen

kablolar, opsiyonel ekipmanlar ve diger gerekli
ekipmanlar sunulmaktadir.

SSCNETIII/H uyumlu basit baglantilari (fiber

serisi servo glclendiriciler kablolama zamanini
ve kablolama hatasi olasiligini azaltir. Tum kablo
ve aksesuarlara tam bir genel bakis ve detayli
ozellikler sonraki bélimde bulunabilir.

optik veri yolu, 50 Mbps) sayesinde MR-J3-B
kullanmaya baslayabilmeleri icin konnektorler,

Miistakil hareket
kontrolorii
MR-MQ100, Q170MSCPU

Basit hareket modiilii
MELSEC System Q: QD77MS
MELSEC L serisi: LD77MS

MELSEC System Q Motion kontrolorii:
Q172H/Q172DCPU (maks. 16 ekseni kontrol etmek icin)
Q173H/Q173DCPU (maks. 32 ekseni kontrol etmek icin)

Motion/pozisyonlama modiilleri
MELSEC FX: FX3U-20SSC-H
MELSEC System Q: QD75MH

W

S
<
S
=
=
=
[}
=y
S
(&)
MR Configurator2 4
yukli kisisel " " o ]
bilgisayar — Gosterge paneli (kapagin altinda) A
MR-J4-B Servo giilendirici durumu ve alarm numaralan
servo gliclendirici gorintilenir.

| Eksen ayar boliimii

Biitiinlesik eksen secimddner anahtari (SW1)
kullanilarak bir eksen secilir.

SSCNETIII/H (6nceki giiclendiriciden)
baglamak icin CN1A yuvasi

El
K

Onceki giiclendirici buraya baglanir.

T
g
’

\

SERVO SYSTEW

CNP1 konnektor
Ana devre beslemesi icindir

CNP2 konnektor
Kontrol devresi beslemesi icindir

SSCNETIN/H

CNP3 konnektor

Motor beslemesi iindir

NI

RN

m

SSCN

i MMWN HH |
N

B == S ]
lambasi N2 ..
konnektor
MR-J4-B-RJ &
. CN2 konnektor
Harici enkoder
icin ek giris

Servo motor

Pil (opsiyonel)

Servo sistem mutlak modda
kullanildiginda pil (MR-BAT6V1SET)
gereklidir. Servo sistem artimli modda
yken gerekli degildir.

S MITSUBISHI ELECTRIC

Girig/gikis sinyali icin CN3 yuvasi

Bu opsiyon acil durdurma girisi,
pozisyonda olma, manyetik fren
kilitleme veya ariza sinyali kullanmak
icin gereklidir.

STO G/C sinyal portu CN8

Safety lojik Ginitesi veya harici giivenlik
rolesi baglaymn. Opsiyonel STO kablosu
kullanin (MR-DO5UDL3M-B).

SSCNETINI/H (sonraki giiclendiriciye)
baglamak icin CN1B yuvasi

Sonraki giilendirici buraya baglanir.
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Servo Giglendiriciler

MR-JE Servo Giiclendirici Cevre Ekipmanlari

Bl MR-JE servo gii¢lendiricilerin ¢cevre ekipmanlari ile baglantilar

Cevre ekipmanlari MR-JE gliclendiricistine
asagida gosterilen sekilde baglanmaktadir.
Hizli, etkin konfiglrasyon ve glvenilir calisma

saglamak icin her zaman Mitsubishi Electric
tarafindan saglanan ya da 6nerilen genisleme
secenekleri ve aksesuarlar kullanin.

(@) Besleme
Gosterge paneli
izleme verilerini, parametreleri ve alarmlan gériintiiler.
Ayar béliimii
Parametre ayarlama ve izleme vb islemler diigmelerle
gerceklestirilebilir.
MR-JE servo
gliclendirici
=N
==
—— R
S=EREE
SRR
2D =
" SRR
AMITSUBISHI
MODE ] ¢ 4 (SET [
Ao ¥ i ';
N I
N U
C
N
2
Enkoder kablosu
”H”H (opsiyonel)
N Hﬂﬂn
RN
Koruyucu 9
toprak

(2) Opsiyonel rejenerasyon Unitesi
buraya baglanabilir

(1) Besleme

3~,200-240V AC
1~,240V AC 750 W'a esit veya daha distik glicli
servo guglendiriciler icin

36

Servo motor

(3® Sarj lambasi

(2) Rejenerasyon birimi (opsiyonel)

Bu birim sik rejenerasyon ve biiylik atalet
momentli ylkler iceren uygulamalarda
takilabilir. Daha detayli bilgi icin MR-JE Kullanym
kylavuzuna bapvurun.

Tum kablo ve aksesuarlara tam bir genel bakis ve
detayli 6zellikler sonraki bélimde bulunabilir.

(N3 iizerinden USB haberlesmesi

Kullaniai kisisel bilgisayarina baglanildiginda izleme, toplu
parametre girisi ve kaydedilmesi, grafik goriintiileme

ve test calismasl islemler MR Configurator2 (kurulum
yazilim) ile yapilabilir. Bunun icin opsiyonel USB kablosu
(MR-J3USBCBL3M) gereklidir.

____Baglanti terminal blogu (opsiyonel)

Tiim sinyaller baglanti yapiimadan bu terminal blogundan
kolayca alinabilir.

___— Pozisyonlama kontroldrleri

Mitsubishi Electric veya iiglinci taraf iireticilerin darbe zinciri
cikish kontroldrleri buraya baglanabilir.

FX2N-CIPG

w70 =
D751

— Kontrol sinyali

FX3G, FX3GC, FX3U, FX3UG, L serisi gibi programlanabilir
kontroldrlerin G/C portlarina veya makinenin kontrol
paneline baglanir

(3 Sarj lambasi

Ana besleme acik oldugunda yanar.
Bu lamba yanar konumdayken enerji
baglantilar takilip ¢ikartilmamalidir.
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Kablolar ve Konnektorler

Ml 3,5 kW'a kadar MR-J4-B servo giiclendiriciler icin kablo ve konnektorler

Servo guiglendirici Servo glglendirici
Kontrolor — — :
Q172DSCPU - =) =C)=m ¥ E
Q1730sCPU <---{[ =—=o |} e B MR Configurator2 o 8
Q170MSCPU @, ®, B (kurulum yazilimi) o
QD77MS !
LD77MS T ﬂ:ﬁ
MR-MQ100 |
o7 B o/
Konnektor [ [
(Not ®) | OMA | -] Kisa devre konnektori (Not ) CNIA
CNP3 B L*E‘:]:< iﬁiﬂﬂﬂéNiPﬁiﬂ VB
e , ,D D‘ 7777777777777 7777777 j:]j :[ D ,j D D< Koruma kapag
I (Not®)
! o @®® o
| (Not®) _CNoL v (Not®) _CheL
v 7|77 Servo motor enkodere
Servo motor giicline % ' %
Yuik tarafi enkodere

B 5 kW ve lizeri MR-J4-B servo giiclendiriciler icin kablo ve konnektorler

s

=

]

1S

=

Servo guglendirici Servo guglendirici |

M (2]
Kontrolor =
Q172DSCPU o
Q173DSCPU ‘M ”””””””” Lo R Conf 5 o8 g
| < onfigurator —

Q170MSCPU @, ®, o (kurulum%/azmml) o 5
QD77MS i =
LD77MS ! @
MR-MQ100 D ow o .
L0 U X

LCNA - Kisa devre konnektorii (Not @) CN1A v

D( 77777777777777777777 D}:@ R e e ] D< Koruma
kapagdi

o2 @: : @ CN2 (Not®)
L 1 O
(Not®) _ CN2L J{ (Not @) oneL
|
o | v Servo motor enkodere o
L | Yiik tarafi enkodere [

Bl MR-J4W2-B ve MR-J4W3-B servo giiclendiriciler icin kablo ve konnektorler

Kontrolor ~ =<---- ﬂ}:@ -

Q17205CPU oe® | eoo—am [ G
8:;3’355%2% Servo giglendirici = MR Configuratorz  Servo giclendirici
QD77MS 3 777777 § (kurulum yazilimi) ons
IM[)F{77MMS1 0 Baglanti terminal CNPY s
-MQ _D blogu TB-26-EG D
N8
-~ Kisa devre konnektdrii (Not ) CONP2 . |
RS B
konnek Cﬁ K k
onnektdr (Not ©) M 2 CNP3A . oruma kapag!
S L] 080 I N s
' 0 cness [ |
[ -FE-- CN2B
[ L]
o g % 1 Aekseni servo motor enkoderine I%lm I%ZCI
P L © o | + Bekseniservo motor enkoderine o
o v | Cekseni servo motor enkoderine &
' v Cekseni servo motor giiciine

ot Pil muhafazasi: MR-BT6VCASE
otlar: Pil: 5 Adet. MR-BAT6V1 —
(@) Teslimatigerigine dahildir

(@) MR-J4-B-RJ servo giiglendirici igin CN2L konnektdr saglanmaktadir.
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Secenekler ve Cevre Ekipmanlar

Kablolar ve Konnektorler

H 3,5 kW'a kadar MR-J4-A servo gliclendiriciler icin kablo ve konnektorler

Kontrolor

QD70P
QD70D
QD75P_N
QD75D_N
L02, LO6, L26CPU
LD75P
LD75D

FX1S

FX3U, FX3UC
FX3G, FX3GC
FX2N-10PG
FX3U-1PG

]

@T

5

(

Terminal blogu
MR-TB50

Servo motor giicline

Servo gui¢lendirici
o)
N
””” ' CNd
ONPtt O<p - - - = — )= B---
I — MR Configurator2
T {]E b (Setup-Software)
Lo |
I A W |
O 1 CNB
o O<f - - «Em Kisa devre RS422/RS232C déniistiirme kablosu
LM I konnektdri
| : (Not )
: - CE]:g
ONPg 1 )
cN2
Not® _ ONAL v
7|77 Servo motor enkodere
Ch¢

¥
Yuk tarafi enkodere

B 5 kW ve iizeri MR-J4-A servo gliclendiriciler icin kablo ve konnektorler

Kontrolor

Servo gl¢lendirici

QD70pP
QD70D
QD75P_N
QD75D_N
L02, L06, L26CPU
LD75P
LD75D

FX1S

FX3U, FX3UC
FX3G, FX3GC
FX2N-10PG
FX3U-1PG

]

]

5

Terminal blogu
TB-50-EG

77777 CN5
Dkt --- = ) =C )= --~ =
NG T MR Configurator2
boO<p--- «[C'E 1 (kurulum yazilimi)
. CN3 !
V- H et [l |
| ON8 I
e i devre RS422/RS232C déniistiirme kablosu
rON | konnektori
: : (Not @)
! - «EE:]Z
s @®
CN2
7 -T T
Not®  CONOL v
C] "7 Servo motor enkodere
Chd M
[] | Yuktarafi enkodere

Notlar:
@) Teslimatigerigine dahildir
(2) MR-J4-B-RJ servo giiglendirici igin CN2L konnektdr saglanmaktadir.
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B 1 kW'a kadar MR-JE servo giiclendiriciler icin kablo ve konnektorler

Kontrolor

QD70pP
QD70D
QD75P_N
QD75D_N
L02, LO6, L26CPU
LD75P
LD75D

FX1S

FX3U, FX3UC
FX3G, FX3GC
FX2N-10PG
FX3U-1PG

Terminal blogu
TB-50-EG

Konnektor

(Not ®)

@?

Servo guglendirici

CN2

CNP1

Servo motor enkodere

B 2 kW ve 3 kW MR-JE servo giiclendiriciler icin kablo ve konnektorler

Kontrolor

QD70P
QD70D
QD75P_N
QD75D_N
L02, LO6, L26CPU
LD75P
LD75D

FX1S

FX3U, FX3UC
FX3G, FX3GC
FX2N-10PG
FX3U-1PG

Terminal blogu
TB-50-EG

Konnektor (Not ®)

S MITSUBISHI ELECTRIC
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]

Servo glg¢lendirici

ONt

CN3
(-

= ) C )= p--

--a

I
12
Servo motor enkodere

Kablolar ve Konnektorler

MR Configurator2
(kurulum yazilimi)

R Configurator2
(kurulum yazilimi)
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Secenekler ve Cevre Ekipmanlar

Kablolar ve Konnektorler

H Servo motorlar icin kablo ve konnektorler

HG-KR/HG-MR servo motor iiriin grubu: enkoder kablo uzunlugu <10 m

Kablolar motor mili ydniinde uzaniyor. Kablolar motor milinin tersi yoniinde uzaniyor.
CNP3/A/B/C'
4 Motor besleme kablosu A ve 4 Motor besleme kablosu )
| e CN2/A/B/C'ye o @® 0
i Motor fren kablosu | Motor fren kablosu
: ! Enkoder kablosu | | Enkoder kablosu
R oo
R T @ v v ©)
Servo Servo
motor :l I: motor
- ) - J

HG-KR/HG-MR servo motor iiriin grubu: enkoder kablo uzunlugu >10 m

Kablolar motor mili yoniinde uzaniyor. Kablolar motor milinin tersi ydoniinde uzaniyor.
CNP3/A/B/C'ye
. Y /

4 . ‘ ® h
otor besleme kablosu Motor besleme kablosu
Q/H:é Se——— e R ggj S R EEEREEE e > CNP3/A/B/C'ye

oot L <

Enkoder kablosu CNz/A:B/c'ye Enkoder kablosu CNZ/A/B/C’)A/e
e O "0 b B EwEe————— [
oo ® ® P P ® ®
| ' ' - ! | | ' @:::::::::::::{E) !
| | | ! i b -~ |
! : : i ! ! ! Enkoder kablosu ® |
T | R e
oo oo ~ - @
A B ®

Servo Servo

motor ] L] motor

HG-SR servo motor liriin grubu

CNP3/TE4/TE1/CNP3A/B'ye
A

i
Motor besleme kablosu I
'

© 0o

Motor fren kablosu

CN2/A/B'ye
00 N

Enkoder kablosu

ey EEE— |-
,,,,,, = A R S

motor Lo %—;—;—7—7—7—;—;—7—7—7—7—7@@5 ,,,,,,, _
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Kablolar ve Konnektorler

HG-JR servo motor iiriin grubu <9 kW

/ CNP3/TE4/TE1/TE1-1/CNP3A/B'ye
A
Motor besleme kablosu |
R R it A ~ - |- - - - - - - - - !
| ®o®
i Motor fren kablosu
A — B ~ s
! 1 ®@ A
: : 77777777777777 %]%f::,’::::,’::::,’:{ :
I [ I
| ! (DA |
i 3 Enkoder kablosu |
1 oo @:%:E:E} 77777777 -
e e —
b - @;%i:i::::i:i::i: 777777777 F+--
Servo 3 ~—®,O 3
mo || - @B T
S 20 )

HG-JR servo motor iiriin grubu 11 kW ve 15 kW

)
Motor besleme kablosu !

HG-JR servo motor iiriin grubu 22 kW

CN2'e
A
Terminal kutusu tizerinden gii baglantisi Enkoder kablosu \ |
|
L = = T O ) s (R S 7‘7 I
| ! ® Lo
| beee - mji:ii::ii:ii:: 777777777 -d
- 0.0
Servo
motor -
Notlar:
\_ __/ Hlektromanyetik fren meveut degil
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Secenekler ve Cevre Ekipmanlar

Kablolar ve Konnektorler

HG-RR servo motor iiriin grubu

e CNP3/1;E4/CNP3A/B'ye
Gig/fren kablosu |
" ”””””” cco-1&Eee”iekFH 0@ -ft---------- !
3 3 o, CNZA/A/B'ye
=) L | N AN 5, l 3

— Servo ! !

motor | {E |

% X N O

\— _/

Tam kapali dongii kontrolii icin (MR-J4-B/A veya MR-J4W2-B ve rotary servo motor)

~ ™

MR-J4-A/B servo giiclendirici

3 Enkoder kablosu, motor enkoder

— ¥
- secilen motor tipine gore degisit I E B

motor enkoder

HG-KR/HG-MR/HG-SR/ Baglanti ucu harici
HG-JR/HG-RR enkoder Ureticisine

i
i
i
|
goére degisir i MR-J4W2-B servo gli¢lendirici
servo motor ‘
|
|

E::iii:::::::iiﬂ@
Yiik tarafi enkodere
P @:‘G@ : @
[ F--zzz27727222
AN AN ®

Tam kapali dongii kontrolii icin (MR-J4-B-RJ/A-RJ ve rotary servo motor)

MR-J4-A-RJ/B-RJ servo gli¢lendirici

Enkoder kablosu,
segilen motor tipine gore degisir

(-

HG-KR/HG-MR/HG-SR/ Baglanti ucu harici
HG-JR/HG-RR enkoder Ureticisine
gore degisir
servo motor

Yiik tarafi enkodere = [E
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Kablolar ve Konnektorler

FHF-KN servo motor iiriin grubu: enkoder kablo uzunlugu <10 m

Kablolar motor mili yoniinde uzaniyor. Kablolar motor milinin tersi yoniinde uzaniyor.
CNP1'e
4 Motor besleme kablosu N 4 Motor besleme kablosu M
! @0 N2’ | @.®®
| Motor fren kablosu i Motor fren kablosu
i i ® Encoder cable | i ?nkoder kablosu
e T ] | | 1----
Py @ P ®
Servo- Servo-
motor ] 1 motor
- J - J

HF-KN servo motor liriin grubu: enkoder kablo uzunlugu >10 m

Kablolar motor mili ydntinde uzaniyor. Kablolar motor milinin tersi yoniinde uzaniyor.

—
~
<
(s~}
e
=
4 4 ® N\ o5
Motor besleme kablosu Motor besleme kablosu v
R ST Bl e g@:t B =
! | '
i @ Motor fren kablosu i @ Motor fren kablosu ka.)"
ffffffffffffffffff I I Skt =
T = o = e - =
| | I | CN2'e @
! ! Enkoder kablosu | | Enkoder kablosu A =
R N s B, 2
| ' ' (6B Fssszzzzzzzzzz | | ' B E,'"
| | | | | | v
! ! ! Enkoder kablosu | | !
o I B o
N ey e ey
Servo Servo
motor :l I: motor

HF-SN servo motor iiriin grubu

1 kW'a kadar CNP1'e
2 kW ve Uizeri CNP2'ye
A

Motor besleme kablosu

777777777777777777 @:ﬂj:@:‘f::::::::::::éfff S

Notlar:
Web sitemizdeki ¢evrimici servo secim araci, sistem gereksinimleriniz icin dogru bilesenleri se¢menize yardimci olur.
Secilen konfigiirasyona iliskin parca numaralari listelenecektir.
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Secenekler ve Cevre Ekipmanlar

Kablolar ve Konnektorler

B Servo giiclendirici icin kablo ve konnektorler (genel)

Uriin

Enkoderi
(N2'ye
baglamak
icin birini
secin

Notlar:

Agiklama

Enkoder konnektorii
HG-KR/HG-MR/HF-KN (Tyco Electronics AMP)
serileri icin enkoder kablosu  1674320-1
Kablo ¢ikisi motor mili
yoniinde

HG-KR/HG-MR/HF-KN
serileri icin enkoder kablosu

Giiglendirici konnektorii

36210-0100PL (Baglanti ucu, 3M)
36310-3200-008 (muhafaza kiti, 3M) veya
54599-1019 (konnektor seti, Molex)

=

Kablo ¢ikist motor milinin
tersi yoniinde

HG-KR/HG-MR/HF-KN Enkoder konnektorii
serileri icin motor tarafi (Tyco Electronics AMP)
enkoder kablosu 1674320-1

Kablo ¢ikist motor mili

yoniinde

HG-KR/HG-MR/HF-KN
serileri icin motor tarafi

Ielin

Baglanti konnektori

(Tyco Electronics AMP)
1473226-1 (halkalt) (baglanti)
1-172169-9 (muhafaza)
316454-1 (kablo kelepgesi)

enkoder kablosu

Kablo ¢ikist motor milinin
tersi yoniinde

Baglanti konnektorii (Tyco Electronics AMP)
1-172161-9 (muhafaza)

170359-1 (konnektor pin)

MTI-0002 (kablo kelepgesi,

HG-KR/HG-MR/HF-KN
TOA ELECTRIC INDUSTRIAL)

serileri icin giiclendirici
tarafi enkoder kablosu

agnz

Giiglendirici konnektorii

36210-0100PL (Baglanti ucu, 3M)
36310-3200-008 (muhafaza kiti, 3M) veya
54599-1019 (konnektdr seti, Molex)

Bunlan @ veya @ ile birlikte kullanin .

Baglanti konnektorii (Tyco Electronics AMP)
1-172161-9 (muhafaza)

170359-1 (konnektdr pin)

MTI-0002 (kablo kelepcesi,

TOA ELECTRIC INDUSTRIAL)

ESpm

<Uygulanabilir kablo drnegi>

Kablo boyutu: 0,3 mm’ (AWG22)
Tamamlanmis kablo dis capi: @ 8,2 mm
Sikma aleti (91529-1) gereklidir.

HG-KR/HG-MR/HF-KN
serileri icin baglanti
konnektoril, giiclendirici
konnektorii @

HG-KR/HG-MR/HF-KN

frour-ti Enkoder konnektrii
serileri icin enkoder kablosu (TE Connectivity Ltd. Company)
Kablo gikisi motor mili 2174053-1
yoniinde

HG-KR/HG-MR/HF-KN
serileri icin enkoder kablosu

Ielin

Giiglendirici konnektorii

54599-1019 (konnektdr seti, Molex), veya
36210-0100PL (Baglanti ucu, 3M)
36310-3200-008 (muhafaza kiti, 3M)

=iin

Bunlan @ veya @ ile birlikte kullanin.

Baglanti konnektdrii (DDK)
(M10-CR10P-M (dilz fi§)

=

Enkoder konnektorii (DDK)

<10 m veya daha kisa kablo icin>
CM10-SP10S-M (diiz fis)
(M10-#225C(C1)-100 (soket baglantr)

Kablo ¢ikist motor milinin
tersi yoniinde

HG-KR/HG-MR/HG-SR/
HG-JR/HG-RR/HF-KN/
HF-SN serileri icin enkoder
kablosu

<For exceeding 10 m>
(M10-SP10S-M (diiz fis)
CM10-#225C(C2)-100 (soket baglantr)

Enkoder konnektorii (DDK)
CM10-SP10S-M (diiz fis)
CM10-#225C(51)-100 (soket baglantr)

EE

<Uygulanabilir kablo 6rnegi>

Kablo boyutu: 0,5 mm? (AWG20) veya daha
kiigiik

Tamamlanmis kablo dis capr: @ 6,0 — 9,0 mm

HG-KR/HG-MR/HG-SR/
HG-JR/HG-RR/HF-KN/
HF-SN serileri icin enkoder
konnektor seti

=E

Giiglendirici konnektorii
36210-0100PL(Baglanti ucu, 3M)
36310-3200-008 (muhafaza kiti, 3M) veya
54599-1019 (konnektor seti, Molex)

B E&———-C

Giiglendirici konnektori

36210-0100PL(Baglanti ucu, 3M)36310-3200-

008 (muhafaza kiti, 3M) veya
54599-1019 (konnektor seti, Molex)

i=iin

@ -Hve-Lbilkilme Gmriine isaret etmektedir. -H uzun bir biikiilme dmriine isaret ederken -L standart biikiilme omriine isaret eder.
@ Kablolarin yapiminailiskin detayli bilgi igin MR-J4 servo giiglendirici kullanim kilavuzuna bagvurunuz.
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Model

MR-J3ENCBLCIM-A1-H
[J=kablo boyu:
2,510m@
MR-J3ENCBLCIM-AT-L
[CI=kablo boyu:
2,5,10m@
MR-J3ENCBLCIM-A2-H
[CJ=kablo boyu:
2,510m@
MR-J3ENCBLCIM-A2-L
[CI=kablo boyu:
2,510m@

MR-J3JCBLO3M-AT-L
kablo boyu: 0,3 m @

MR-J3J(BLO3M-A2-L
kablo boyu: 0,3 m @

MR-EKCBLCIM-H
[CJ=kablo boyu:
20,30,40,50m @

MR-EKCBLCIM-L
[CI=kablo boyu:
20,30m @

MR-ECNM

MR-J3JSCBLO3M-A1-L
kablo boyu: 0,3 m @

MR-J3JSCBLO3M-A2-L
kablo boyu: 0,3 m @

MR-J3ENSCBLLIM-H

[CJ=kablo boyu: 2, 5,10, 20, 30,

40,50m @

MR-J3ENSCBLCIM-L

[CJ=kablo boyu: 2, 5, 10, 20,

3Im@

MR-J3SCNS

Koruma Uzunluk  Uriin no.
2m 160312
IP6s 5m 161547
10m 161548
m 161549
IP6s 5m 161550
10m 161551
m 160230
IP65 5m 161552
10m 161553
2m 161554
IP65 5m 161555
10m 161556
P20 03m 161557
P20 03m 154367
20m 161559
30m 161560
1P20 20m 260075
50m 20788
20m 161561
2 30m 161562
P20 — 161572
IP65 03m 239651
IP65 03m 23965
m 160226
5m 161563
10m 161564
Ip67 20m 161565
30m 161566
20m 24812
50m 269076
m 161567
5m 161568
Ip67 10m 161569
20m 161570
30m 161571
Ip67 _ 161576
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Uriin Agklama
Enkoder konnektdrii (DDK)

(M10-SP10S-M (diiz fis)
CM10-#225C(51)-100 (soket baglantr)

EE

<Uygulanabilir kablo 6rnegi>

HG-KR/HG-MR/HG-SR/
@  HG-JR/HG-RR serileri icin
enkoder konnektor seti

Giiglendirici konnektorii

36210-0100PL (Baglanti ucu, 3M)
36310-3200-008 (muhafaza kiti, 3M) veya
54599-1019 (konnektor seti, Molex)

=i

Kablo boyutu: 0,5 mm? (AWG20) veya daha kiiciik

Tamamlanmis kablo dis capr: @5,5 - 9,0 mm

Enkoder konnektdrii (DDK)
(M10-SP10S-M (diiz fis)
@ CM10-#225C(51)-100 (soket baglantr)

HG-SR/HG-JR/HG-RR/
HF-SN serileri icin enkoder
konnektor seti

® <Uygulanabilir kablo 6rnegi>

Giiglendirici konnektdrii

36210-0100PL (Baglanti ucu, 3M)
36310-3200-008 (muhafaza kiti, 3M) veya
54599-1019 (konnektor seti, Molex)

el

Kablo boyutu: 0,5 mm? (AWG20) veya daha kiiciik

Tamamlanmis kablo dis capi: @5,5 - 9,0mm

Enkoder konnektdrii (DDK)
D/MS3106A-29S (D190) (fis)
HG-JR11KTM (4),15K1M(4), CE02-20BS-S-D (dip muhafaza, diiz)
@ 22KIM(4) serileriigin (E3057-12A-3-D (kablo kelepgesi)

Giiglendirici konnektorii

36210-0100PL (Baglanti ucu, 3M)
36310-3200-008 (muhafaza kiti, 3M) veya
54599-1019 (konnektor seti, Molex)

besleme kablosu IEEE:I:E:
I ]
Enkoder konnektdrii (DDK) Giiglendirici konnektorii
D/MS3106A-29S (D190) (fii) 36210-0100PL (Baglanti ucu, 3M)
CE02-20BS-S-D (dip muhafaza, diiz) 36310-3200-008 (muhafaza kiti, 3M) veya
HG-JR11KTM (4), CE3057-12A-3-D (kablo kelepgesi) 54599-1019 (konnektor seti, Molex)
Enkoderi ® 15K1M(4), 22KTM(4)
(N2'ye serileri icin enkoder @EE:I:I@] [:E]
baglamak konnektor seti
icin birini <Uygulanabilir kablo drnegi>
secin Kablo boyutu: 0,3 mm? (AWG22) — 1,25 mm? (AWG16)
Tamamlanmis kablo dis capi: @ 6,8 — 10 mm
Enkoder konnektorii Giiglendirici konnektorii
RM15WTPZK-125(fi) 36210-0100PL (Baglanti ucu, 3M)
TM-RFM JR13WCCA-8(72) (kablo kelepgesi) 36310-3200-008 (muhafaza kiti, 3M) veya
@®  serileriicin enkoder 54599-1019 (konnektr seti, Molex)
konnektor set

BB

Enkoder konnektorii
RM15WTPZK-125(fis)
JR13WCCA-8(72) (kablo kelepesi)

EH

Enkoder konnektrii
36110-3000FD (fis)
36310-F200-008 (muhafaza kiti, 3M)

® TM-RFM serileri igin
enkoder konnektor seti

=lin

Enkoder konnektorii
RM15WTPZ-12P(72) (fis)
JR13WCCA-8(72) (kablo kelepgesi)

Sl

Giiglendirici konnektori
36210-0100PL (Baglanti ucu, 3M)
36310-3200-008 (muhafaza kiti, 3M)

® Tam kapali dongii
fonksiyonu igin Y kablosu

i

Enkoder konnektorii
36110-3000FD (fis)
36310-F200-008 (muhafaza kiti, 3M)

T
]

® Tam kapali dongii
fonksiyonu igin yuva

S MITSUBISHI ELECTRIC

Giiglendirici konnektorii
36210-0100PL (Baglanti ucu, 3M)
36310-3200-008 (muhafaza kiti, 3M)

(=0

Model

MR-ENCNS2

MR-J3SCNSA

MR-ENCNS2A

MR-ENECBLCIM-H-MTH
[CJ=kablo boyu:
2,5,10,20,30, 40,50 m

MR-ENECNS

MR-J3DDCNS

MR-J3DDSPS

MR-J4FCCBLO3M

MR-J3THMCN2

Kablolar ve Konnektorler

Koruma

1P67

1P67

P67

1P67

1P67

1P67

P67

Uzunluk

2m
5m
10m
20m
30m

03m

Uriin no.

248686

227425

248687

268160
268161
268162
268163
268164

210966

227979

227980

248690

227110
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Secenekler ve Cevre Ekipmanlar

Kablolar ve Konnektorler

Uriin

Motor
beslemesi
icin birini
segin

Notlar:

@ -Hve-Lbiikiilme 6mriine isaret etmektedir. -H uzun bir biikiilme dmriine isaret ederken -L standart biikiilme omriine isaret eder.

®

@

HG-KR/HG-MR/HF-KN
serileri icin besleme
kablosu

Kablo ¢ikisi motor mili
yoniinde

HG-KR/HG-MR/HF-KN
serileri icin besleme
kablosu

Kablo ¢ikist motor milinin
tersi yoniinde

HG-KR/HG-MR/HF-KN
serileri icin besleme
kablosu

Kablo ¢ikisi motor mili
yoniinde, ekranl

HG-KR/HG-MR/HF-KN
serileri icin besleme
kablosu

Kablo ¢ikist motor milinin
ersi yoniinde, ekranli

HG-KR/HG-MR/HF-KN
serileri icin besleme
kablosu

Kablo gikisi motor mili
yoniinde, ekranli, gii¢
zinciri
HG-KR/HG-MR/HF-KN
serileri icin besleme
kablosu

Kablo ¢ikisi motor milinin
tersi yoniinde, ekranli,
gii¢ zinciri
HG-KR/HG-MR/HF-KN
serileri icin besleme
kablosu

Kablo gikisi motor mili
yoniinde
HG-KR/HG-MR/HF-KN
serileri icin besleme
kablosu

Kablo ¢ikist motor milinin
tersi yoniinde

HG-SR52/HF-SN52,
HG-SR524-1524/
HG-JR53-73/
HG-JR534-1034 serileri icin
besleme kablosu

HF-SN102/HF-SN102,
HG-JR103-203/
HG-JR1534-3534 serileri
icin besleme kablosu

HG-SR152/HF-SN152/
HG-JR5034 serileri igin
besleme kablosu

HG-SR2024 serileri icin
besleme kablosu

Aciklama

Motor besleme konnektorii (Japan Aviation Electronics Industry)

INAFT04S)1-R (konnektdr)
ST-TMH-S-C1B-100-(A534G) (soket baglantisi)

K

=

Motor besleme konnektorii (Japan Aviation Electronics Industry)

IN4FT04SJ1-R (konnektor)
ST-TMH-S-C1B-100-(A534G) (soket baglantisi)

[(B—=

Motor besleme konnektorii (DDK)
(CE05-6AC1-CISD-D-BSS (diiz fii)
(E3057-CJA-C-D (kablo kelepgesi)

Kablo gikis yonii

=

[EEELT

Kablo ¢ikis yonii

@ Frenli HG-RR motorlarnin fren igin ek bir konnektdrii bulunmaz. Fren baglantisi giic konnektoriiniin igindedir.
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Model

MR-PWS1CBLCIM-A1-H
[CJ=kablo boyu:
2,510m@
MR-PWS1CBLCIM-AT-L
[CJ=kablo boyu:
2,510m@
MR-PWS1CBLLIM-A2-H
[CJ=kablo boyu:
2,510m@

MR-PWS1CBLLCIM-A2-L
[CJ=kablo boyu:
2,510m@

MR-PWS3(BLCIM-A1-L
[CJ=kablo boyu:
2,510m@

MR-PWS3(BLCIM-A2-L
[J=kablo boyu:
2,510m@

PWS007N-[1.0-A1
[J=kablo boyu:
2,5,10m

PWS007N-[1.0-A2
[CJ=kablo boyu:
2,5,10m

MR-PWS2(BLO3M-A1-L
kablo boyu: 0,3 m @

MR-PWS2CBLO3M-A2-L
kablo boyu: 0,3 m @

PCS015N-[1.0-0C4
[CJ=kablo boyu:
2,5,10,20,30m

PCS025N-[1.0-0C4
[CJ=kablo boyu:
2,5,10,20,30m

PCS040N-[1.0-0C4
[CJ=kablo boyu:
2,5,10,20,30m

PCS025N-[1.0-0C5
[J=kablo boyu:
2,5,10,20,30m

Koruma

1P65

1P65

1P65

1P65

1P65

1P65

1P65

1P65

IP55

IP55

1P67

1P67

1P67

1P67

Uzunluk

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

0,3m

03m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

Uriin no.

160227
161592
161593

161594
161595
161596

160228
161597
161598

161599
161600
161601

210799
210800
210801

210802
210803
210814

220009
220010
220012

220002
220005
220007

161602

161603

202275
202276
202277
202278
202279

202280
202281
202282
202283
202294

202295
202296
202297
202298
202299

207465
207467
207468
207469
207470
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Kablolar ve Konnektorler

Uriin Agklama Model Koruma  Uzunluk  Uriin no.
2m 202300
HG-SR202/HG-SR3524/
@ Koo ShEie o
serileri icin besleme =ablo boyu: m
Vel 2,5,10,20,30m 20m 202303
30m 202304
oSS PN 104 Smo 09
@ HF-SN302 serileri i [C=kablo boyu: P67 10m 202470
Dy SE 2,5,10,20,30 20 202471
besleme kablosu +20 10, 20,50 M m
30m 202472
2m 150771
HG-SR702/HG-SR7024 PCS100N-[1.0-0C3 5m 150772
@D serileri icin besleme [CI=kablo boyu: IP67 10m 150819
kablosu 2,5,10,20,30m 20m 150821
Motor besleme konnektdrii (DDK) 30m 150822
Vg (CE05-6AL1-CISD-D-BSS (diiz fi) 2m 150734
besemes gp - HG-RR103-203sere i CE3057-LIA-LI-D (kablo kelepgesi) gsz"l‘(‘mﬁ;’f“ . o s
Lg;nﬁ?mnl besleme kablosu 2,5.10,20,30m 20m 150738
¢ EHERD = om 15079
Kablo gikis yonii m 150757
N PCS060N-[1.0-0C2 5m 150758
@ G R3S SD3 serieriicn Cl=kablo boyu: Ip7 10m 150760
2,5,10,20,30m 20m 150761
30m 150762 —
]
2m 150741 =
Entegre fren kablolu PCS040B-[1.0-C1 5m 150742 g
@D  besleme kablosu [C=kablo boyu: 1P67 10m 150744 =4
HG-RR103B-203B @ 2,5,10,20,30m 20m 150745 =
30m 150746 '-q'-_:
2m 150764 =
Entegre fren kablolu PCS060B-[1.0-C2 5m 150765 .
@ besleme kablosu [l=kablo boyu: P67 10m 150766 P
HG-RR3538-503B @ 2,5,10,20,30m 20m 150767 z
30m 150768 k]
=
Motor besleme konnektorii (DDK) qc.»
; CE05-6A145-25D-D (fis) (diiz) 7]
SNelgit?[rnl())(te(s)lretr:;zt))nnektor YS014-9-11 (kablo kelepcesi) (Daiwa Dengyo) MR-PWCNF bl
€D <Uygulanabilir kablo 6megi> M P67 — 64037 e
TM-RFMCIC20/ Kablo boyutu: (Diiz tip)
TM-RFMCIE20 ablo boyutu: )
0,3 mm* (AWG22)-1,25 mm* (AWG16)
Tamamlanmis kablo dig capi: @ 8,3-11,3 mm
Motor besleme konnektor
sHthl_ér%oztﬂtSazrafl) Motor besleme konnektorii (DDK)
o CE05-6A18-10SD-D-BSS (fis) (diiz)
@ HGIR53-203 ! (E3057-10A-1-D (kablo kelepgesi) MR-PWCNS4 P67 _ 161573
HG»JR534—20’34 3534 <Uygulanabilir kablo 6rnegi> (Diiz tip)
15034 b Kablo boyutu: 2 mm? (AWG14)-3,5 mm? (AWG12)
TM-RFM_G20, Tamamlanmis kablo dig capi: @ 10,5-14,1 mm
HF-SN52J-152)
Motor besleme konnektor
seti (motor tarafi) Motor besleme konnektdrii (DDK)
Motor HG-SR202-502, CE05-6A22-225D-D-BSS (fis) (diiz)
HG-SR2024-5024, CE3057-12A-1-D (kablo kelepcesi) MR-PWCNS5 .
pesleme @D 16 353503 <Uygulanabili kablo drnegi> (Diiztip) I e
setiicin TM-RFM040J10, Kablo boyutu: 5,5 mm? (AWG10)-8 mm? (AWGS)
birinig TM-RFM120J10, Tamamlanmis kablo dig capi: @ 12,5-16 mm
seqin HF-SN202J-302)
Motor besleme konnektér Motor besleme konnektdrii (DDK)
seti (motor tarafi) (E05-6A32-175D-D-BSS (fis) (diiz)
HG-SR702, 7024, CE3057-20A-1-D (kablo kelepcesi) MR-PWCNS3 o
@ HG-JR703-15K1M <Uygulanabilir kablo 6rnegi> (Diiz tip) Ipe7 5=
HG-JR7034-15K1M4 Kablo boyutu: 14 mm? (AWG6)—22 mm? (AWG4)
TM-RFM240J10 Tamamlanmis kablo dis capr: @ 22-23,8 mm
Motor besleme konnektorii (DDK)
) CE05-6A22-235D-D-BSS (fis) (diiz)
® ﬂg{?{;’;ﬁ;‘f{:{ig"“ek“" CE3057-12A-2-D (kablo kelepges) MR-PWCNST . - 54036
<Uygulanabilir kablo 6rnegi> (Diiz tip)

HG-RR103-203 Kablo boyutu: 2 mm? (AWG14)-3,5 mm? (AWG12)

Tamamlanmis kablo dis capi: @9,5-13 mm

Motor besleme konnektorii (DDK)

(E05-6A24-10SD-D-BSS (fis) (diiz)

(E3057-16A-2-D (kablo kelepgesi) MR-PWCNS2
<Uygulanabilir kablo drnegi> (Diiz tip)
Kablo boyutu: 5,5 mm? (AWG10)-8 mm? (AWGS)
Tamamlanmis kablo dig capr: @ 13-15,5mm

Motor besleme konnektor
@  seti (motor tarafi)
HG-RR353-503

1P67 = 64035

Notlar:
@ -Hyve-Lbiikilme Gmriine isaret etmektedir. -H uzun bir biikiilme omriine isaret ederken -L standart biikiilme Gmriine isaret eder.
@ Frenli HG-RR motorlarinin fren igin ek bir konnektdrii bulunmaz. Fren baglantisi giic konnektdriiniin igindedir.
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Secenekler ve Cevre Ekipmanlar

Kablolar ve Konnektorler

M Servo giiclendiriciler icin kablo ve konnektdrler (elektromanyetik frenli)

Uriin

Elektroma
nyetik
motor
freniicin
birini
se¢in

Notlar:

®

HG-KR/HG-MR/HF-KN
serileri icin fren kablosu
Kablo ¢ikisi motor mili
yoniinde

HG-KR/HG-MR/HF-KN
serileri icin fren kablosu
Kablo ¢ikisi motor milinin
tersi yoniinde

HF-KP/HF-MP/HF-KE
serileri icin fren kablosu
Kablo ¢ikisi motor mili
yoniinde

HG-KR/HG-MR/HF-KNE
serileri icin fren kablosu
Kablo ¢ikist motor milinin
tersi yoniinde

HF-SN/ HG-SR/HG-JR
serileri iin fren kablosu

HG-SR, HG-JR53B—903B
HG-JR534B—90348, HF-SN
icin fren konnektorii

HG-SR, HG-JR53B-903B

Agiklama

Motor besleme konnektorii (Japan Aviation Electronics Industry)

INAFT045)1-R (fis)
ST-TMH-S-C1B-100-(A534G) (soket baglantisi)

E

(=

Kablo gikis yonii

Motor tarafi besleme konnektdrii (Japan Aviation Electronics Industry)

INAFT045)1-R (fiis)
ST-TMH-S-C1B-100-(A534G) (soket baglantisi)

Kablo gikis yonii

Motor besleme konnektdrii (DDK) (lehimli tip)
(M10-SP2S-L (diiz fis),
CM10-#225C (52)-100 (soket baglantisi)

=

E8ED
EE

<Uygulanabilir kablo 6rnegi>
Kablo boyutu: 1,25 mm” (AWG16) veya daha az

HG-JR534B—9034B icin fren  Tamamlanmis kablo dis capi:

konnektdrii
HG-SR, HG-JR53B-903B

HG-JR534B—9034B, HF-SN
icin fren konnektorii

HG-SR, HG-JR53B-903B

09,0-11,6 mm

=

<Uygulanabilir kablo 6rnegi>

HG-JR534B-9034B icin fren  Kablo boyutu: 1,25 mm? (AWG16) veya daha az

konnektdrii

HG-JR11KTMB, 15K1MB,
11KTM48B, 15K1M4B iin
fren konnektorii

Tamamlanmig kablo dis capi:
09,0-11,6 mm

E—E

Kablo ¢ikis yonii

Motor besleme konnektdrii (DDK) (Iehimli tip)
CMV1-SP2S-L (diiz fig),
CMV1-#22BSC-52-100 (soket baglantis)

Motor besleme konnektdrii (DDK) (Iehimli tip)
(MV1S-SP2S-L (diiz fis),
CMV1-#22BSC-52-100 (soket baglantis)

Motor besleme konnektdrii (DDK) (Iehimli tip)
(MV1-AP2S-L (diiz fis),
CMV1-#22BSC-52-100 (soket baglantis)

Motor besleme konnektdrii (DDK) (lehimli tip)
CMV1S-AP2S-L (dilz fis),
CMV1-#22BSC-52-100 (soket baglantis)

Motor besleme konnektorii
D/MS3106A10SL-45(D190) (fis, DDK)
YS010-5 bis 8 (diiz fis),

(Daiwa Dengyo)

<Uygulanabilir kablo 6rnegi>

Kablo boyutu:

0,3 mm’ (AWG22)-1,25 mm’ (AWG16)
Tamamlanmis kablo dis capr: @ 5-8,3 mm

@ -Hve-L biikilme Gmriine isaret etmektedir. -H uzun bir biikiilme dmriine isaret ederken -L standart biikiilme Gmriine isaret eder.

Model

MR-BKS1CBLCIM-A1-H

[CI=Kablo boyu:2,5,10m 1@

MR-BKS1CBLLCIM-A1-L

[CI=Kablo boyu: 2,5,10m @

MR-BKS1CBLCIM-A2-H

[J=Kablo boyu: 2,5, 10 m @

MR-BKS1CBLLCIM-A2-L

[CI=Kablo boyu: 2,5,10m @

MR-BKS2(BLO3M-A1-L
Kablo boyu: 0,3 m @

MR-BKS2(BLO3M-A2-L
Kablo boyu: 0,3 m @

BCS0155-m.0-BKS1
m=Kablo boyu:
2,5,10,20,30m

MR-BKCNS1
(Diiz tip)

MR-BKCNS2
(Diiz tip)

MR-BKCNSTA

MR-BKCNS2A

MR-BKCN
(Diiz tip)

Koruma Uzunluk  Uriin no.
2m 161604
1P65 5m 161605
10m 161606
2m 161607
1P65 5m 161608
10m 161609
2m 160311
IP65 5m 161610
10m 161611
2m 161612
1P65 5m 161613
10m 161614
IP55 03m 161615
IP55 03m 161616
2m 202249
5m 202250
P67 10m 202251
20m 202252
30m 202253
IP67 — 161575
P67 — 248688
P67 — 227427
P67 — 248689
IP65 — 64034

(D) arast enkoder kablolar, rle pil baglanti kablosu, gii¢ kablolan, fren kablolar, USB kablosu ve servo giiclendirici besleme konnektor seti MR-JE, MR-4-A, MR-4-B, MR-J4W2 ve MR-J4W3 servo giiglendirici serisi igin aynidir.
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B MR-J4 servo giiclendirici icin kablo ve konnektorler

Uriin

NTicin

CN1A/
CN1B icin

(N3igin

(N4icin

(N5 igin

(N6 icin

(N8 icin

Notlar:

®

Konnektor seti
MR-J4-A

Baglanti terminal blogu
TB-50-EG ve MR-J4-A
icin kablo

SSCNETII/H
MR-J4-B
MR-J4W2-B
MR-J4W3-B kablosu
(standart)

SSCNETII/H
MR-J4-B
MR-JAW2-B
MR-J4W3-B kablosu
(uzun esnek)

Konnektor seti
MR-J4-B

Baglanti terminal blogu
TB-20-EG igin kablo

Konnektor seti (Mkt:1 ad),
MR-J4W2-B
MR-JAW3-B icin

Baglanti terminal blogu
TB-26-EG ve MR-J4W2-B/
MR-J4W3-B icin kablo

Pil Kablosu,
MR-BT6VCASE ve
MR-J4W2-B/MR-J4W3-B icin

MR-J4W2-B ve MR-J4W3-B
icin besleme kablosu

USB kablosu icin
MR-J4-B/ MR-J4-A/
MR-J4W2-B ve MR-J4W3-B

Monitdr kablosu

STO kablosu

Agiklama

Baglanti terminal blogu konnektdrii (3M)
D7950-B500FL (konnektdr)

Giiglendirici konnektdrii

(3M veya esdeger bir iriin)
10150-3000PE (konnektdr)
10350-52F0-008 (muhafaza kiti)

Giiclendirici konnektorii
(3M veya esdeger bir iiriin) 10150-6000EL
(konnektor) 10350-3210-000 (muhafaza kiti) @

>

Konnektdr: PF-2D103
(Japan Aviation Electronics Industry)
Konnektor: PF-2D103
(Japan Aviation Electronics Industry)

’

i

Giiglendirici konnektorii

(3M veya esdeder bir iiriin)
10120-3000PE (konnektor)
10320-52F0-008 (muhafaza kiti) €

—]

AR,

Giiglendirici konnektorii

(3M veya egdeder bir iiriin)
10120-3000PE (konnektdr)
10320-52F0-008 (muhafaza kiti) @

[———]

Baglanti terminal blogu konnektdrii
(3M) 3421-6020 (konnektdr)

Giiglendirici konnektori

(3M veya esdeder bir iiriin)
10126-3000PE (konnektdr)
10326-52F0-008 (muhafaza kiti)

Baglanti terminal blogu konnektorii (3M)
3421-6020 (konnektor)

)

=3

Giiglendirici konnektorii
mini B konnektr (5 pin)

=

Giivenlik mantik iinitesi konnektdrii
(Tyco Electronics)
2013595-1 (konnektor seti)

Kisisel bilgisayar konnektorii
A konnektor

Giiglendirici konnektdrii (Tyco Electronics)
2013595-1 (konnektdr seti)

3

@  -Hve-Lbiikilme dmriine isaret etmektedir. -H uzun bir biikilme dmriine isaret ederken -L standart biikiilme omriine isaret eder.
@ Kablolarin yapimina iliskin detayli bilgi igin MR-J4 servo giiglendirici kullanim kilavuzuna basvurunuz.
©  Konnektor ve muhafaza kiti basinca kilitlenen tiptedir. Lehimli tip igin modeller 10120-3000PE (konnektdr) ve 10350-52F0-008 (muhafaza kiti) seklindedir.
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Model

MR-J3CN1

MR-J2M-CN1TBLEIM (=
kablo boyu: 0,5, Tm

MR-J3BUSLIM
[CJ=kablo boyu:
0,15,0,3,05,1,3m

MR-J3BUSLIM-A
[CJ=kablo boyu:
5,10,20m

MR-J3BUSCIM-B
[CI=kablo boyu:
30, 40,50 m

MR-J2CN1

MR-J3TBL-CN3-CIM-EG
[CJ=kablo boyu:
0,51m

MR-J2CMP2

MR-ESTBL-CN1-CIM-EG
[CJ=kablo boyu:
0,5 1Tm

MR-BT6V1(BLCIM
[CO=kablo boyu:
03,1m

MR-BT6V2CBLCIM
[CO=kablo boyu:
03,Tm

MR-J3USBCBL3M
kablo boyu: 3 m

MR-J3CN6CBLIM
kablo boyu: 1m

MR-DO5UDL3M-B

Kablolar ve Konnektorler

Koruma

0,5m
m

0,15m
03m

— 0,5m

3m

5m

= 10m

20m

30m

= 40m

50m

0,5m
Tm

05m
Tm

03m
10m

03m
10m

— 3m

= 3m

Uzunluk

Uriin no.

160225

146794
189864

161579
161580
161581
161582
161583

161584
161585
161586

161587
161588
161589

55912

21209
212095

149764

215135
215137

248694
248695

248696
248697

160229

161578

227986
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Secenekler ve Cevre Ekipmanlar

Kablolar, Konnektorler ve Konverterler

B MR-JE servo giiclendiriciler icin kablo ve konnektorler

Uriin Agklama Model Koruma  Uzunluk  Uriin no.

Giiglendirici konnektori
® USB kablosu icin (3M veya esdeger bir iiriin)
MR-JE-A 10150-3000PE (konnektdr)
10350-52F0-008 (muhafaza kiti)

MR-J3CN1 = = 160225

Giiclendirici konnektori Baglanti terminal blogu konnektori
NTidin (3M veya esdeder bir iiriin) 10150-6000EL (3M) D7950-B500FL (konnektdr)
¢ (konnektdr) 10350-3210-000
muhafaza kiti
Baglanti terminal blogu ( '© MR-J2M-CN1TBLCIM C= 05m 146794
@ TB-50-EG ve MR-J4EA kablo boyu: — m 189864
icin kablo 0,5 1m
=
Giiglendirici konnektorii Kisisel bilgisayar konnektorii
mini B konnektdr (5 pin) A konnektor
(Bign @ USB kablosu igin MR-JE-A kMa'fﬂ?E:ﬁstL?nM — 3m 160229

Notlar:

o
(2]
(3]

-H ve -L biikiilme dmriine isaret etmektedir. -H uzun bir biikiilme 6mriine isaret ederken -L standart biikilme omriine isaret eder.
Kablolarin yapimina iliskin detayli bilgi icin MR-J4 servo giiclendirici kullanim kilavuzuna bagvurunuz.
Konnektdr ve muhafaza kiti basinca kilitlenen tiptedir. Lehimli tip icin modeller 10120-3000PE (konnektdr) ve 10350-52F0-008 (muhafaza kiti) seklindedir.

H MR-ENCOM konverter

50

MR ENCOM arabirim moddli EnDat 2.2 veya
Hipeface DSL haberlesmesini, Mitsubishi

Electric seri enkoder haberlesmesine
donistirmek igin bir gegit saglar. Harici
kablolama degistirilerek modiil EnDat 2.2 veya
Hyperface DSL'ye uyumlu hale getirilir.

Mitsubishi Electric tarafindan sunulan uyumlu
rotary/lineer servo motor cesitlerine ek
olarak, MR-ENCOM gecidi kullanilarak tiglinct
taraf Greticilerin motorlari da MR-J4 servo
glclendiricilerle strtlebilir.

Ozellikler MR-ENCOM-SET

Endat 2.1 (analog sinyaller ve algilama sinyali olmadan), Endat 2.2 (giivenlik fonksiyonu

Haberlegme olmadan), Hiperface DSL (giivenlik fonksiyonu olmadan)
Mutlak/artigh Her ikisi de

Rotary/lineer Her ikisi de

Coziindirlik 1040 Bit

Nominal gikis gerilimi 10£0,3V (CNT konnektdriinde)

Maks. siirekli gikis akimi 200 mA

Koruma sinfi 1P30

Boyutlar (ExBxY) mm  23x114x101

Sipari bilgileri Uriinno. 275133

Baglanti kablolari Uzunluk 3 m; sete dahildir.

Servo giiglendiric MR-J4-A-R) ve MR-J4-B-RJ (MR-ENCOM ile uyumlu).

Liitfen gerektigi durumda Mitsubishi Electric satis temsilciniz ile iletisime geginiz.

S MITSUBISHI ELECTRIC



H Ara bellek pili

Bl Terminal bloklari

M El carki

S MITSUBISHI ELECTRIC

Servo motor'un mutlak degeri servo
glclendiriciye MR-BAT6V1SET pilmonte
edilerek tutulabilir. Servo sistem artimli modda
kullanildiginda pil gerekli degildir.

Pil
MR-BAT6V1SET

Siparis bilgileri

Uygulama

Pil, Ozel Kablolar ve Terminal Bloklari

Mutlak pozisyonlama verisinin ara bellekte tutulmas

Uriinno.. 248691

TB-20-EG, TB-26-EG ve TB-50-EG terminal
bloklari servo gliclendiriciler icin giris
¢lkis kablolamasini basitlestiren adaptor

moduilleridir.

Ozellikler
Terminal blogu tipi
Kanallar

Tasarim

Baglanti tipi

Uygulama

Boyutlar (ExBxY)

Siparis bilgileri

Baglanti kablolari

MR-HDPO1

TB-20-EG

Giris/cikis blogu

8/16

20 pinli terminal modiilii
Vidali terminaller

MR-J4-B servo giiclendirici

mm  75x45x52

Uriinno. 212032

MR-J3TBL-CN3-05M-EG;
uzunluk 0,5 m; {iriin no.: 212096,
MR-J3TBL-CN3-1M-EG;

uzunluk T m; @iriin no.: 212095

Bu seri el carki ile harici bir artimli ayar degeri

olusturulabilir.

Coziiniirlik
Cikis gerilimi
Akim tiiketimi
Agirlik

Siparis bilgileri

Ek olarak bu terminal bloklarinin timd igin
onceden belirlenmis sistem kablolama

kullanilabilir.

TB-26-EG

Giris/cikis blogu

26

26 pinli terminal modiilii
Vidali terminaller

MR-J4W2-B/MR-J4W3-B
servo giiclendirici

73x81x58

215134
MR-ESTBL-CN1-05M-EG;
uzunluk 0,5 m; Giriin no.: 215135

MR-ESTBL-CN1-1M-EG;
uzunluk T m; diriin no.: 215137

25 darbe/tur (biiyiitme 4 iken 100 darbe/tur)

Giris gerilimi >1V
Maks. 60 mA

kg 04

128728

TB-50-EG

Giris/cikis blogu

50

50 pinli terminal modiilii
Vidali terminaller
MR-J4-A/MR-JE-A

servo giiclendirici

MR-MQ100, Q170MSCPU
hareket kontrolorii

102x81x80
212033

MR-J2M-CN1TBLOSM;

uzunluk 0,5 m; {iriin no.: 146794
MR-J2M-CN1TBLIM;

uzunluk 1 m; iriin no.: 189864

Ozellikler MR-HDPO1
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Giiriiltd Filtreleri ve Fren Direngler

M Guriilti filtreleri

Elektromanyetik uyumluluk ile ilgili Avrupa Filtre Uniteleri EN 61800-3 Avrupa standardini
Toplulugu EMC talimatlarina uyum agisindan karsilayacak sekilde sebekedeki RFI

servo gliclendiricilerin giris devrelerinde glrllti  emisyonlarini azaltmak Uzere tasarlanmistir.
filtresi bulunmasi gereklidir. Ek olarak, bu filtre
montajinin ve kablolamasinin EMC direktiflerine
uygun sekilde yapilmis olmasi gerekir.

Daha detayli bilgi MR-J3 filtrelerin montaj
sayfasinda yer almaktadir.

Giickaybi  Nominal  Kacak® Agirlik

© Filtre® Servo giiclendirici il akim[A]  akm[mA] [kg] Uriin no.
MF-2F230-006.230MFa ~ MR-J4-10A/B—MR-J4-60A/B 10 6 <26 0,45 189332
B\ MF-2F230-006.230MFb ~ MR-J4-70A/B 10 6 <26 0,45 189331
MF-2F230-006.232MF MR-J4W2-22B—MR-J4W2-44B 2 6 <39 12 258685

MR-J4W2-778 ve MR-J4W3-222B—-

I MF-2F230-015.232MF MR-J4W3-4448 4 15 <39 12 258261
M MR-J4-100A/B ve MR-J4-60A4/B4—
i MF-3F480-010.233MF MR-J4-100A4/B4 9 10 <7 1,0 208775
m u MF-3F480-015.230MF3  MR-J4-200A/B ve MR-J4-200A4/B4 12 15 4@ 15 200463
H MEF-3F480-015.234MF MR-J4-350A4/B4 4 15 <17 15 270474
MR-J4-350A/B ve MR-J4-500A4/B4 —
5 - ®
MEF-3F480-025.230MF3 MR-J4-700A4/B4 20 25 <4 3,0 203854
MF-3F480-050.230MF3©  MR-J4-500A/B ve MR-J4-700A/B 40 50 <4 40 203855
MR-J4W2-1010B ve MR-J4W3-222B—
MEF-3F480-015.232MF MR-4W3-4448 4 15 <15 13 258268
FMR-ES-3A-RS1-FP MR-JE-10A-MR-JE-40A 1 3 <35 0,32 219207
FMR-ES-6A-RS1-FP MR-JE-70A 4.4 6 <35 0,37 219208

(@) Tim filtreler; ortam 1 sinirlamalarina, 50 m veya ortam 1 dahilinde sinirli yayilima, 20 m dahilinde serbest yayilima uygundur.
(2) Normal calismada: 2 faz arasi gerilim farki <% 3/ariza durumunda (parantez igindeki deger): 2 dlii faz (en katii durum).
(@) Ayakizi birakmayan filtre.

B Fren direncleri

Rejeneratif gli¢ dahili direncin glic degerini
aslyorsa, asagidaki listede bulunan opsiyonel
fren direncleri kullanihir.

Giig Boyutlar

Agirhk

Direng Servo giiclendirici kapasitesi Ikg] (ExBxY) Uriin no.

[W] [mm]

MR-J4-10A/B—MR-J4-100A/B,

MR-RFH75-40 e michciel i 150 40 0,16 36Q7%90 137279
MR-J4-70A/B—MR-J4-100A/B ve

MR-RFH220-40 FE e 400 40 042 36Q7%200 137278
MR-J4-200A/B ve

MR-RFH400-13 S 600 3 073 36Q7x320 137277

MR-RFH400-6.7 MR-J4-500A/B-MR-J4-700A/B 600 67 073 36x27x320 137275

MR-PWR-RT400-120  MR-J4-60A4/B4-MR-J4-100A4/B4 400 120 04 36x27x200 154746
MR-J4-500A4/B4—MR-J4-700A4/B4,

MR-PWR-RT600-26  MR-J4W2-22B—MR-J4W2-448 ve 600 2 0,64 3627x320 154752
MR-J4W3-222B-MR-J4W3-4448
MR-J4W2-77B-MR-J4W2-1010B ve

MR-PWR-RT 600-9 MRIAL350B 400 9 064 36X27:320 269425

MR-PWR-RT600-47  MR-J4-200A4/B4-MR-J4-350A4/B4 600 4 0,64 36x27x320 154751

Not: MR-J4-11KA4/B4—MR-J4-22KA4/B4 icin harici fren direngleri dahildir.
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Yazilim

B Kurulum yazilimi (MR Configurator2)

B G-CAD doniistiirme yazilimi

S MITSUBISHI ELECTRIC

Windows tabanli kisisel bilgisayarlar icin rahat Yazilim, parametrelerin okunup yazilmasini,
kurulum yazilimi, servo glglendiriciler ve servo sistemin kisisel bir bilgisayar Gzerinden
bagli servo motorlar icin miikemmel ayarlama izlenmesi, teshis ve testini kolay hale getirir.

olanagi saglar.

Fonksiyonlar MR Configurator2

Monitor Toplu gériintiileme, G/C arabirimi sinyallerinin gdriintiilenmesi, Yiiksek hizli izleme, Temsili grafik
Parametre ayan, Bilgi ayan, Tuning, Dedisiklik listesinin gdriintilenmesi, Detayl bilgilerin

Parametreler goriintiilenmesi, Doniistiirme, Parametre kopyalama
Diagnostics (Teshis) Devir hatalari nedenlerinin gdriintiilenmesi, Sistem bilgilerini gdriintiileme, Tuning verilerinin

9 i goriintilenmesi, Mutlak degerlerin gériintilenmesi, Ayar eksen adi, Giiglendirici Teshisi
Alarmlar Alarm goriintiileme, Alarm listesi, Alarm nedeninin goriintiilenmesi

. ) J0G calismasl, Pozisyonlama, Motorsuz calistirma, Cikis sinyaline zorlama, Basit programlama ile

Test islemleri Program modu.

. . Pozisyon verileri, Servo motor devir hizi, Hizlanma/Yavaslama zaman sabitleri, Bekleme siiresi, Yardimct
Geligmis fonksiyon fonksiyonlar, M Kodu
Dierleri Otomatik calisma, Yardim fonksiyonu, Proje ve Veri Yonetimi

Siparis bilgileri UriinNo. 251540

G-CAD Donustiirme Yazilimi, 2D CAD islem profili aktarimdan énce diizenlenebilir ve
dosyalarinin ve G kodu programlarinin optimize edilebilir.

iceri aktarilmasini saglar ve bunlari Basit
Hareket/Hareket Kontrolorleri ile islenebilen
programlara dénustirdr.

G-CAD dondstiirme yazilimi sayesinde kullanici,
PLC programina dokunmadan kolayca ve hizh
bir sekilde farkli islem profilleri diizenleyebilir.

Fonksiyonlar G-CAD Déniistiirme Yazilimi

Verinin iceri aktarimi Metin dosyas olarak DXF dosyalari ve G kodu programi

Veri aktarimi Pozisyonlama verilerinin dogrudan Basit Hareket Modiillerine aktarimi

Verinin disan aktanimi Pozisyonlama verilerinin CSV dosyasi seklinde aktarimi

Dierleri Tek elemanlarin otomatik kisayollan, doniis yoniinii degistirme miimkiindiir, hareket dizisinde degisiklik
Desteklenen diller ingilizce, Almanca, Italyanca, Lehge, Tiirkce

Desteklenen cihazlar FX3U-20SSC-H, LD77MS, QD75MH, QD77MS
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Pozisyonlama Uniteleri

Bl MELSEC FX pozisyonlama uniteleri

Asagida anlatilan ytiksek hizli sayici ve tek Bu kiiglik servo/hareket uygulamalari i¢in uygun
eksenli pozisyonlama modiilleri FX serisi PLC'ler maliyetli bir ¢c6zim saglar.
ile birlikte kullanilabilir.

Yiiksek hizli sayici ve darbe katari gikismodiilleri
Bu ytiksek hizli modiiller FX3U/FX3UC PLC PLC FX3U-2HSY-ADP darbe katari ¢ikismoduili

icin ek sayici vedarbe katari cikisiozellikleri temel pozisyonlama uygulamalari icin 200
saglar. Yiiksek hizli sayicilar FX2N-1HC icin kHz'e kadar darbe katari cikislari saglayabilir.
50 kl-.l.z m.a.ks.imum h'z? kadar ve FX3U MR-JE-A ve MR-J4-A serisi gliclendiriciler
moduilleri icin 200 kHz'e kadar sayma hizlarina dogrudan bu birimler tarafindan siiriilebilir.
olanak taniyan 1 veya 2 faz darbe katari gikisi
saglar.
Tek eksenli pozisyonlama modiilii
HC

Pl FX3U-1PG ve FX2N-10PG apozisyonlama Pozisyon verilerinin konfiglirasyonu ve
modadilleri, MR-JE-A ve MR-J4-A gibi servo atanmasi PLC programi lizerinden dogrudan
glgclendiricileri (harici kontrolor ile) darbe yapilmaktadir.
katari kullanarak kontrol eden son derece Cok sayida manuel ve otomatik fonksiyon
etkili tek eksenli pozisyonlama moddilleridir. kullanicinin kullanimina sunulmustur.

MELSEC FX serisi ile birlikte kullanildiginda son
derece hassas pozisyonlama saglarlar.

@;. Ozellikler FX3U-1PG FX2N-10PG
§§i| Erisilebilir eksenler 1 1
N -
ss\ Cikis frekansi darbe/s 10-100000 1-1000 000
§,§il Dijital girigler icin sinyal seviyeleri 24V DC/40 mA 5V DC/100 mA; 24V DC/70 mA
KN
é& Besleme 5VDC 55 mA (tagiyi tiniteden) 120 mA (tastyici initeden)
== 24V DC — —
ilgili /G noktalan 8 8
Boyutlar (ExBxY) mm  43x90x87 43x90x87
Siparis bilgileri Uriinno. 259298 140113

SSCNETIII FX3U-20SSC-H modiilii

SSCNET moduli FX3U-20SSC-H yiiksek Servo parametreleri ve FX3U-20SSC-H icin
hassasiyet, yuksek hiz pozisyonlama icin pozisyonlama bilgileri kolayca bir FX3U tasiyici
uygun maliyetli bir ¢6zim elde etmek Uinite ve bir kisisel bilgisayar ile ayarlanir.
=y amaciyla bir FX3U PLC ile birlikte kullanilabilir. Parametre ayari, izleme ve test icin kolay bir
Ol Tak calistir fiber optik SSCNET Ill kablolama, programlama yazilimi olan FX Configurator-FP
¢ok sayida uygulamada pozisyonlama saglanmaktadir.
\\I‘ islemleri icin kurulum slresini azaltmakta ve Detayli 6zellikler icin liitfen MELSEC FX teknik
s\$ kontrolmesafesini artirmaktadir. kataloga bakin.
Nl
N
_J_‘!' Erisilebilir eksenler SSCNETIII lizerinden 2 (bagimsiz veya enterpolasyon) (MR-J3-B serisi servo giiclendiriciler)
Cikis frekansi 1Hz - 50 MHz
Haberlesme hizi 50 Mbps
Hareket baglama siiresi ms 1,6 (+1,7 SSCNETIIl cevrim siiresi)
Dijital girisler icin sinyal seviyeleri FX3U PLC'ye 8 modiile kadar baglanabilir
Bes| 5VDC 100 mA
e VD¢ —
ilqili /G noktalart 8
Boyutlar (ExBxY) mm  55x90x87
Siparis bilgileri Uriinno. 231512

Not: FX3U-20SSC-H, sadece FX3U tasiyici iinite ile birlikte kullanilabilir.
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B MELSEC System Q pozisyonlama uniteleri

MELSEC System Q, dort eksene kadar kontrol
icin 2 farkli pozisyonlama modulu serisi sunar:

Pozisyonlama Uniteleri

Acik kollektor cikish tipte modadiller acik déngi
kontrolii ile pozisyonlama saglar. Bu moduiller

2
ﬂ QD7 o axt
EEVe

oo
ERRD O

ZZME

® Acik kollektor cikish tip (QD75P serisi)
® Diferansiyel yapida darbe treten tip (QD75D

serisi)

Acik kollektor ve diferansiyel yapi ile darbe
Ureten kontrolorler standart tipte servo
glclendiricilerle birlikte kullanilabilirken

(MR-JE-A/MR-J4-A).

darbe katari aracihigiyla stiriis komutlari

Uretirler. Hiz, darbe frekansi ile orantilidir ve

Diferansiyel cikis tipindeki modyiller, ¢ikisin

biytik motor kablo uzunluklarina izin
vermesinden dolayl modiil ile gli¢lendirici
sistemi arasindaki uzun mesafeleri kdprilemek

icin uygundur.

Tum QD75 serisi pozisyonlama moduileri
interpolasyon ve hiz-pozisyon islemleri gibi

fonksiyonlari saglar.

katedilen mesafe, darbe uzunlugu ile orantilidir.

A
| ——
5
=
S
1S
S
£
(W}
m v
Ozellikler QD75D1 QD75D2 QD75D4 QD75P1 QD75P2 QD75P4 q;)
Kontrol eksenleri sayisi 1 2 4 1 2 4 [y
- 2,3, 4eksenlilineer - 2,3, 4 eksenlilineer L
2 eksenlilineer ve - o 2 eksenlilineer ve e i
Interpolasyon — e ve 2 eksenli dairesel — e ve 2 eksenli dairesel ]
dairesel interpolasyon interpolasyon dairesel interpolasyon interpolasyon =
Pozisyonlama veri dgeleri 600 %
L Diferansiyel Diferansiyel Diferansiyel . . . O
Ciks tipi giiclendiricisi giiclendiricisi giiclendiricisi Agik kollektor Agik kollektor Agik kollektor 2
Cikis sinyali Darbe katari Darbe katari Darbe katan Darbe katan Darbe katan Darbe katar
yontem PTP kontrol: mutlak veri ve/veya artimsal; hiz/pozisyon anahtarlama kontrolii: artimsal; koordinat/hiz kontrol: artimsal; bus kontrol: mutlak veri ve/veya
artimsal
Mutlak veriler: Artimsal yontem: hiz/konum anahtarlama kontrolii:
-2147 483648 2147483647 darbe -2147483 648 —2147483 647 darbe 0-2147483647 darbe
birimler -214748364.8 —214748364.7 pm -214748364.8 —214748364.7 pm 0-214748364.7 pm
-21474.83648 —21474.83647 ing -21474.83648 —21474.83647 ing 0-21474.83647 ing
: 0 -35.99999 derece -21474.83648 —21474.83647 derece 0-21474.83647 derece
Pozisyonlama 1 1000000  darbe/saniye
hiz 0.01 —20000000.00 mm/dakika
0.001-200000.000  derece/dakika
0.001-200000.000  ing/dakika

hizlanma/ yavaglama iglemi Otomatik trapezoidal veya S-form hizlanma ve yavaslama veya otomatik S-form hizlanma ve yavaslama
hizlanma ve yavaslama zamani 1-8388608 ms (her biri ayarlanabilir 4 form)
hizli durma yavaslama zamani 1-8388608 ms

G/ noktas! 32 32 32 32 32 32

Boyutlar (ExBxY) mm_ 27,4x98x90 27,4x98x90 27,4x98x90 27,4x98x90 27,4x98x90 27,4%98x90
Siparis bilgileri Uriinno. 129675 132581 129676 132582 129677 132583
Aksesuarlar 40 pinli baglanti elemani, kullanima hazir baglanti kablolari ve sistem terminalleri; programlama yazilimi: GX Configurator QP, iiriin no: 132219
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Pozisyonlama Uniteleri

B MELSEC L pozisyonlama liniteleris

The MELSEC L serisi dort eksene kadar
kontrol icin iki farkli pozisyonlama moduili
sunmaktadir.

® Diferansiyel ¢ikis tipi (LD75D])
® Acik kollektor cikis tipi (LD75P])

Bu pozisyonlama modiilleri standart ucu servo
glglendiriciler ile kullanilabilir (Mitsubishi
Electric MR-JE-A, MR-J4-A).

Tum MELSEC L serisi pozisyonlama moddlleri
interpolasyon, hiz pozisyonlama fonksiyonlarini
saglar.

Acik kollektor cikis tipindeki modul acik cevrim
kontroll ile pozisyonlama saglar. Modiil darbe
katari Uzerinden hareket komutu Uretir. Hiz,
darbe frekansi ile orantilidir ve katedilen
mesafe, darbe uzunlugu ile orantihdir.

Gy L/
‘ (82222255552225

Yiiksek ¢oziiniirliiklii gliclendiricilerin kontrolii

Diferansiyel cikis tipindeki moddl, moddl ile
glg¢lendirici arasinda uzun kablo mesafesinin
oldugu durumlar icin idealdir.

® Eksen basina maksimum 600 pozisyonlama
verisi

® LD75P4 icin 200 k darbe/s'lik ve LD75D4 igin
4 M darbe/s'lik maksimum ¢ikis darbe hizi.

® Lineer servo ve dogrudan glglendiricilti
motorlar gibi yliksek ¢coziintrliikli cihazlarin
yuksek hizl kontrolu

® Opsiyonel hizlanma/yavaslama sistemi
kullanimi ile makine titresim bastirimi

® Ozellestirilebilir grafikler ile pozisyonlama
moduli tampon verisinin gorsellestirilmesi

Ozellikler LD75D1 LD75D2 LD75D4 LD75P1 LD75P2 LD75P4
Accessible axes 1 2 4 1 2 4
2 eksenli lineer 2/3/4 eksen lineer 2 eksenli lineer 2/3/4 eksen lineer
Cikis frekansi darbe/saniye — interpolasyon 2 eksenli interpolasyon, 2 eksen — interpolasyon 2 eksenli interpolasyon, 2 eksen
dairesel interpolasyon dairesel interpolasyon dairesel interpolasyon dairesel interpolasyon
Her eksendeki nokta sayisi 600
Cikis tipi Diferansiyel Acik kollektor
Cikis sinyali Darbe katan
yontem PTP (noktadan noktaya) kontrol, yol kontrolii (lineer ve ark), hiz kontroli, hiz pozisyon kontrolii, pozisyon hizi kontrolii, tork kontrolii
Mutlak/Artimsal sistem:
—214748364.8-214 748 364.7 ym
—21474.83648-21474.83647 ing
0-359.99999 derece (mutlak); 21 474.83648—21 474.83647 (artimsal)
aralik —2 147 483 648—2 147 483 647 darbe
Hiz-pozisyon anahtarlama kontrolii INC modu/pozisyon-hiz anahtarlama kontrolii:
0-214748364.7 ym
0-21474.83647 ing
0-21474.83647 derece
Pozisyonlama 0-2 147 483 647 darbe
1-1000 000 darbe/saniye
e 0.01-20 000 000.00 mm/dakika
0.001-200 000.000 derece/dakika
0.001-200 000.000 ing/dakika
ill;lzelra:]r;ma/yava;Iama Otomatik trapezoidal veya S-form hizlanma ve yavaslama veya otomatik S-form hizlanma ve yavaglama
hizlanma ve yavaglama  1-83 88 608 ms
zamani (her hizlanma ve yavaslama siiresi icin dort egri atanabilir)
hizli durma yavaslama
Zamani 1-8388 608 ms
Isgal edilen G/C noktasi sayisi 32 32 32 32 32 32
Dahili akim tiiketimi mA 510 620 760 440 480 550
Boyutlar (ExBxY) mm  45x90x95 45x90x95 45x90x95 45x90x95 45x90x95 45x90x95
Siparis bilgileri Uriinno. 251448 251449 238095 251446 251447 238096
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Il MELSEC basit hareket modiilii

Ozellikler
Eksen sayisi

Interpolasyon fonksiyonlar

Cikis tipi

Cikis sinyali
Servo giiglendirici
Calisma dongiisii

Pozisyonlama

Pozisyon nokta sayisi

Haridi giri sinyalleri

Kam fonksiyonu

G/C nokta kapasitesi
Boyutlar (ExBxY)

Siparis bilgileri

MELSEC System Q ve MELSEC L serisi Grtin
grubu genel pozisyonlama modiillerine ek
olarak basit hareket modauilleri icermektedir.
Onceden sadece hareket kontroldrleri ile
yapilabilen hiz, tork, senkronizasyon ve kam
kontrol fonksiyonlari basit hareket modiilleri
ile artik mimkiindur. Bu fonksiyonlar basit
parametre ayarlamalari ile ve PLC programi
Uzerinden gerceklestirilebilir.

Mark sensorleri; ambalaj ve dolum benzeri
sistemlerde opsiyonel ek modillere ihtiyag
duymadan kullanilabilir. Donen kesici
uygulamalari igin kam verisinin - yalnizca
Urlintin uzunlugu ve senkronizasyon yolunun
ayari ile - otomatik olarak hesaplanmasi
mumkinddr. Lineer interpolasyon (4 eksene
kadar), dairesel interpolasyon (2 eksen) ve
yol kontrolii gibi pozisyonlama fonksiyonlari
ile X-Y tablalari, sizdirmazlik vb. gibi farkh
uygulamalari gerceklestirmek kolaydir.

Basit Hareket Modiili

QD77MS ve LD77MS modiilleri QD75MH ile
uyumlu oldugundan, icin hazirlanmis ve test
edilmis programlar kullanilabilir.

® QD75MH ile uyumlu

® Eksen basina 600 pozisyon

® Eksen senkronizasyonu icin harici enkoder girisi
® Elektronik kam kontroli

® Enkoder ve mark sensorleri icin ylksek hizli
dijital girisler

® GX Works2 ile parametrelendirme,
programlama, teshis ve test calismasi

® Sertifikall PLC open fonksiyon bloklari

® Yiiksek hizl SSCNETIII/ SSCNETII/H
network’l ile basit hareket moduilii ve servo
gulgclendirici haberlesmesi

— | PLCopen

LD77Ms2 LD77Ms4 LD77MS16 QD77MS2 QD77MS4 QD77MS16
4 16 2 4 16
2 eksenli lineer ve fteksene kadar ineer 2 eksenli lineer ve 2 eksenli lineer ve 4 eksene kadar lineer interpolasyon, 2 eksen
dairesel interpolasyon :jntgrpolqsyon, — dairesel interpolasyon  dairesel interpolasyon  dairesel interpolasyon
airesel interpolasyon
SSCNETINI/H SSCNETII/H SSCNETII/H SSCNETINI/H SSCNETIII/H SSCNETIII/H
Bus Bus Bus Bus Bus Bus
MR-J3-BSafety iizerinde SSCNETIII/H/MR-J4-B iizerinde SSCNETIII/H
0,88 ms 0,88 ms 0,88 ms/1,7 ms 0,88 ms 0,88 ms 0,88 ms/1,7 ms
yontem PTP (noktadan noktaya) kontrol, yol kontrolii (lineer ve ark), hiz kontrolil, hiz pozisyon kontrol, pozisyon hizi kontrolil, tork kontrolii
hizlanma/yavaslama kontrolii Trapezoidal hizlanma/yavaslama, S-form hizlanma/yavaslama
kompanzasyon Disli boslugu kompanzasyonu, elektronik digli, yakindan geis fonksiyonu
OPR kontrolii 5 farkl yontem
Eksen basina 600 (GX Works2 ya da PLC programi ile ayarlanabilir)
enkoder 1 Enkoder, A/B fazi
yiiksek hizl girigler 4Dijital girig [DI1-DI4]
kam verisi depolama alani 256 k bayt

kam sayisi Maks. 256 (¢oziiniirlige baglidir)
dongii bagina ¢oziiniirlik 256,512, 1024, 2048, 4096, 8192, 16384, 32768
hat ¢oziiniirligi 2-16284
32 32 32 32 32 32
mm  90x45x95 90x45x95 90x45x95 27,4x98x90 27,4x98x90 27,4x98x90
Uriinno. 268199 268200 268201 248702 248703 248704
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Secenekler ve Cevre Ekipmanlar

Tek Eksenli Hareket Kontrolorii

Bl Tek eksenli hareket kontrolorii MR-MQ100

MR-MQ100 PLC gibi ek bir kontrolér donanimi
olmaksizin, tek bir eksenin kontrol edilmesini ve
harici bir enkoder veya sanal eksene senkronize
edilmesini saglar. Déner makas, ucar testere ve
etiketleme uygulamalari uygun maliyetli olarak
gerceklestirilebilir. Enkoder ve sanal eksen
senkronizasyonu, kayit, noktadan noktaya
pozisyonlama ve kullanici tanimli kam profilleri
de dahil buttn temel fonksiyonlar eksiksiz
sekilde kullanima sunulmustur. Ek olarak,
Ethernet portunun yanisira dahili G/C'lar ve
hareket SSCNETIII network kurabilme 6zelligi
kazandiran donanimlar bu gticli yazilim
ozelliklerini tamamlamaktadir.

MR-MQ100, Mitsubishi Electric’in basit ancak
saglam fiber optik hareket SSCNETIlInetwork’
Unu kullanmaktadir. MR-J3-BSafety servo
glclendiriciyle haberlesmek ve gliclendiriciniin
tlm fonksiyonlarini kapasiteden bagimsiz
olarak kontrol edebilmek igin tek bir fiber
baglanti yeterli olmaktadir.

MR-MQ100'G MT Works2 yazilimina ve kontrol
sistemine baglamak icin standart bir Ethernet
baglanti da saglanmaktadir.

® Ek bir donanim gerektirmeyen servo
gug¢lendiricilu tek basina ¢alisan Hareket
Kontrol Sistemi

® Yiksek hizli SSCNETIII optik network

® Ethernet arabirim, 100/10 Mb/s

® Renk sensorleri icin ylksek hizli girisler

® Eksen senkronizasyonu icin harici enkoder
girisi

® MC protokolii Ethernet haberlesmesi

® MR-J3-BSafety servo gliglendirici serisine G/C
genisletme karti (MR-J3-D01) takilarak giris/
cikis sayisinin arttirilmasi.

® HMI operator panelleri ile baglantiicin
entegre seri haberlesme arabirimi (RS422)

Ozellikler MR-MQ100

Beslemer
Dijital girisler (mark sensorleri)
Dijital gikislar

sinyal tipi

gerilim girisi/agik
Senkron enkoder o1y tipi (5V DO)

diferansiyel giri tipi
Harici arabirim

yontem

A/B fazli darbe katan girisi

24V DC £ % 10 (gerekli akim kapasitesi: 400 mA)

Maks. 800 kp/s (4 katina bilyiitiildigiinde), maks. 10 m

Maks. 4 Mp/s (4 katina biiyitiildiigiinde), maks. 30 m
100 Mb/s/ 10 Mb/s Ethernet (programlama ve ek opsiyonlar icin)
(PTP (noktadan noktaya) kontrol, hiz kontrolii/hiz-pozisyon kontrolil, sabit boy siirme, sabit hiz kontrolii, pozisyon izleme kontrolii, sabit pozisyon durdurmalr hiz kontrolii,

hizli anahtarlama kontrolii, yiiksek hizli titresim kontrolii, senkron kontrol (SV22))

b Otomatik trapezoidal hizlanma/yavaslama, S-form hizlanma/yavaslama

kontrolii

kompanzasyon Digli boslugu kompanzasyonu, elektronik disli, faz kompanzasyonu
Servo program kapasitesi 16kadim
Pozisyon nokta sayisi 3200
Kontrol eksen sayis 1 eksen
Calisma dongiisii 0.44 ms
Servo giiclendirici MR-J3-BSafety/MR-J4-B (SSCNETIII iizerinden)
Programlama dili Hareket SFC, 6zel komutlar, mekanik destek dili (SV22)
Hafiza yedekleme (dahil) Q6BAT

kam sayisi 256 kam profili dahili olarak kaydedilebilir.
o dﬁngfi ba§|na Vg?ziiniirliik 256,512,1024, 2048

hat ¢ziiniirligi 32767

kontrol modu iki yollu kam, besleme kami
Agirlik [kal 0,7
Boyutlar (ExBxY) mm  30x168x135@

Siparis bilgileri Uriinno. 217705

(@) Pilsiz olarak boy (Pil varken boy = 178 mm)

Aksesuarlar Q170MCPU-EXTIO-05M-EG Q170MCPU-EXTIO-1M-EG Q170MCPU-EXTIO-3M
Uygulama Q170MCPU 10 I/F ve TB-50-EG arasi kablo Q170MCPU 10 I/F ve TB-50-EG arasi kablo Q170MCPU [0 I/F igin iki ucu agik kablo
Uzunluk m 05 1 3

Siparis bilgileri Uriinno. 229275 229276 229277
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Bl Mustakil hareket kontroloriit Q170MSCPU/Q170MSCPU-S1

Q170MSCPU/Q170MSCPU-S1 bir PLC CPU, bir
hareket CPU ve bir gli¢c kaynagi moduliinin
tek bir kompakt Unite icin de birlesimidir.
Tastyici Uniteye ihtiyac yoktur. Ancak gerekliligi
durumunda standart PLC genisleme tasiyici
Unitesi baglanabilmektedir. Harici bir enkoderle
coklu eksen senkronizasyonu saglayacak
enkoder arabirimi, standart olarak Gizerinde
bulunmaktadir.

MELSEC System Q hareket kontrolorleri
uygulamalarindan iyi taninan mekanik destek

Motion Kontrolor

® Kicik boyutlar
® 16 eksen kontroli
® Servo gliclendiriciyle ylksek hizli

SSCNETIII/H network tizerinden
150 Mb/s’lara haberlesme.

® Standard GX Works2 ve MT Works2
programlama yazilimlariyla programlama ve
yapilandirma.

® Genisleme tastyici Unitesi (5 yuvaya kadar) ile
G/C, 6zel fonksiyon ve network modiilleri ile

dili (SV13, SV22) dahil edilmistir.

genisletilebilme

® MC protokoll Ethernet haberlesmesi

Secenekler ve Cevre Ekipmanlar

Ozellikler Q170MSCPU Q170MSCPU-S1
kontrol eksen sayis 16
I 0,22 ms, 0,44 ms, 0,88 ms, 1,77 ms, 3,55 ms, 7,11 ms

Hareket CPU'su programlama dili Hareket SFC, 6zel komutlar, mekanik destek dili (SV22)
servo program kapasitesi 16kadim

Servo giiclendirici
Interpolasyon fonksiyonlari

MR-J3-BSafety izerinde SSCNETIII/MR-J4-B iizerinde SSCNETIII/H
Lineer interpolasyon: 4 eksen kadar, dairesel interpolasyon: 2 eksen, helisel interpolasyon: 3 eksen

G/C noktalarinin sayis 4096 nokta
programlama dili Ladder, komut listesi, SFC, yapilandinlmig metin
PLCCPU program kapasitesi 30 k adim (120 k bayt) 60 k adim (240 k bayt)
calistirma hizi 20 ns (LD-komutu); 40 ns (MOV-komutu) 9,5 ns (LD-komutu); 19 ns (MOV-komutu)
toplam komut sayisi 858 (reel say1 islem komutlan dahil)
yontem (PTP (noktadan noktaya) kontrol, hiz kontrolii/hiz-pozisyon kontrolii, sabit boy siirme, sabit hiz kontrolil, pozisyon izleme kontrolii, sabit pozisyon durdurmali

hiz kontrolii, hizli anahtarlama kontroldi, yiiksek hizlr titresimkontrolii, senkron kontrol (SV22)

AR hizlanma/yavaglama kontrolii Otomatik trapezoidal hizlanma/yavaslama, S-form hizlanma/yavaslama
kompanzasyon Digli boslugu kompanzasyonu, elektronik disli, faz kompanzasyonu

Bellek karti arabirimi MELSEC System Q hafiza kartricin 1 yuva
kam sayisi 256 kam profili dahili olarak saklanabilir.

. dongii basina ¢oziiniirliik 256,512, 1024, 2048, 4096, 8192, 16384, 32768

Cam function o
vurus oran verileri -2147483648-2147483647
kontrol modu iki yollu kam, besleme kami

Boyutlar (ExBxY) mm  52x178x135

Siparis bilgileri Uriinno. 266524 266535
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Secenekler ve Cevre Ekipmanlar

Motion Kontrolor

Bl MELSEC System Q hareket CPU
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Q-Hareket kontrol CPU’lar1, bagli olan servo
glclendirici ve servo motorlari kontrol ve
senkronize eder. Hareket sisteminde Kontrol
Cpu'nun yanisira PLC CPU’suda vardir.

Yuiksek dinamik kontrol CPU’su ile bir PLC'nin
kombinasyonu sonucunda yenilik¢i bir hareket
kontrol sistemi olusturulur.

Hareket CPU’su genis boyutta servo
hareketlerini kontrol ederken, PLC CPU da
makinenin kontrol ve haberlesmesinden
sorumludur.

@ Birden fazla CPU'nun kullaniimasi, yuku
paylasmalari toplam sistem performansinin
artmasini saglar

® Tek sistem icinde 3 hareket CPU’su kullanimi

® Sistem basina 96 ekseni destekleyen buyulk
olcekli kontrol sistemi

® Aynianda 4 eksen interpolasyonu
® Elektronik kam kontrolt
® Sanal ve gercek ana eksen

® Yiiksek performansli MR-J3-B servo
gliclendiriciler ile 50 Mbps'ye varan hizlarda
haberlesme icin yuksek hizl SSCNET agi
entegrasyonu

Ozellikler Q172DSCPU Q173DSCPU
Tip Hareket CPU'su Hareket CPU'su
G/ nokta sayisi 8192 8192

Kontrol eksen sayis 16 32

Interpolasyon fonksiyonlar

4 eksene kadar lineer interpolasyon, 2 eksen icin dairesel interpolasyon, 3 eksen icin helisel interpolasyon
(PTP (noktadan noktaya) kontrol, hiz kontrolii/hiz-pozisyon kontrolj, sabit boy siirme, sabit hiz kontrolii, pozisyon izleme kontrolii, sabit pozisyon durdurmali

. yontem hiz kontroli, hizli anahtarlama kontroli, yiiksek hizli titresim kontroli, senkron kontrol (SV22)

A hizlanma/yavaslama kontrolii Otomatik trapezoidal hizlanma/yavaslama, S-form hizlanma/yavaglama
kompanzasyon Disli boslugu kompanzasyonu, elektronik digli
Programlama dili Motion SFC, 6zel komutlar, band montajt igin yazilim (SV13), sanal mekanik destek dili (SV22)
Servo Program kapasitesi 16 kadim
Pozisyon nokta sayisi 3200
Pl 100 Mbps/10 Mbps Ethernet (programlama ve ek opsiyonlar igin) SSCNETIII/H (servo giiclendiriciye optik kabloyla baglanti igin)
(PLC CPU iizerinden USB, RS232()

Servo giilendirici MR-J3-BSafety iizerinde SSCNETIII/ MR-J4-B iizerinde SSCNETIII/H
Boyutlar (ExBxY) mm  27,4x120,5x120,3 27,4x120,5x120,3
Siparis bilgileri Uriinno. 248700 248701

M MELSEC System Q hareket sistem modiilleri

Q172DLX servo harici sinyal arabirim modiilii
Harici servo sinyallerini yakalamak icin Q172DLX
giris modulu Q Motion CPU ile birlikte kullanilir.

Her modiilde 8 eksen degerlendirilebilir.

Bu sekilde yaklasim sensord, Gst/alt limit
switch’leri, durma sinyali girisi ve calisma modu
anahtarlama girisi kolaylikla sisteme entegre
edilebilir.

® Her eksen icin 4 giris 8 eksen icin 32 adres

® Pozitif ve negatif lojik icin ¢ift kutuplu girisler
® Optokuplorle girislerin galvanik izolasyonu
® <0,4 ms. lik kisa cevap stiresi

® Modiiler genisleme olanagi

Q172DEX seri mutlak senkronize enkoder
arabirim modilu

Q172DEX seri mutlak senkronize enkoder
arabirim moduly, iki mutlak-deger seri enkoderi
degerlendirebilen bir hareket sistem modulidur
(Artimsal enkoderler baglanamaz). Harici bir
enkoder ile hareket sisteminin ana eksenini
olusturmak mimkanddr.

60

iki mutlak deger enkoderinin baglanabilmesine
ek olarak Q172DEX modiillerinde ultra hizli
cevap zamanli iki dijital giris daha vardir.

® Saniyede 2,5 Mbit aktarim hizi

® Q170ENC-WB ile 22 bit ¢ozuinurlik

® Yerlesik ara bellek pili ile mutlak degerler icin
gerilim ariza korumasi

® <0,4 ms. lik kisa cevap suresi

® Modiiler genisleme olanadi

Q173DPX manuel darbe lireteci arabirim
modiilii

Manuel darbe Ureteci arabirim moduli bir
hareket sisteminde (¢ adede kadar harici rtimh
enkoder veya manuel darbe Ureteci (el carki)
sinyalini almak amaciyla kullanilir.

Enkoder girislerine ek olarak Q173DPX Uizerinde
enkoder sinyal sayim proseduri baslatmak icin
kullanilabilecek (enkoder baslatma sinyali) t¢
dijital giris bulunmaktadir.

® Pozitif ve negatif lojik icin bipolar girisler

® Optokuplorle girislerin galvanik izolasyonu

® <0,4 ms. lik kisa cevap suresi

® Modiiler genisleme olanagi

Q173DSXY giivenlik sinyal modiilii

Guvenlik sinyal modiili, 20 guivenlik giris noktasi
x 2 yol ve 12 guivenlik ¢ikis noktasi x 2 yola sahip
birlesik bir G/C genisletme moduluddr. Giris ve
cikis bilgilerini bir hareket CPU'suna veya PLC
CPU modiiliine aktarir.

Guvenlik izleme fonksiyonu ile sistem,
asagidaki glivenlik fonksiyonlarini saglar: STO,
$51,552,50S,5LS,SBC,SSM (IEC61800-5-2:2007)
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B SSCNETIII/H sistem konfigiirasyonu

PLCCPU®@
Yazilim: GX Works2

Mot
Yazil

L7 SSCNETII/H

SERVO SYSTEM CONTROLLER NETWORK

ion CPU
1m: MT Works2

MR-HDPO1

Manuel darbe tireteci

Q173DPX
Enkoder
arabirimi

Kablo
MR-J3BUSCIM

Kal

Servo glglendirici
MR-J4-(1B

MR-J3BUSCIM

Seri mutlak
senkron enkoder

Q170ENC-W8

blo

W e

7% R

uuuuuuu

Servo motorlar

Notlar:
@  Anataglyic iinitedeki ilk CPU mutlaka PLC CPU olmalidir (QCJUD(E)(H) serisi).
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Sistem Konfigiirasyonu SSCNETIII/H

Ana taslyici (inite
Q35DB/Q38DB/Q312DB

Enkoder
arabirimi
Q172DEX

Harici sinyaller
arabirimi
Q172DLX

Guvenlik sinyal
modli
Q173DSXY
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Uygulamalar

Sistem Konfigiirasyonu

H X-Y tabla sistem konfigiirasyonlari

X-Y tablasi, tipik bir ¢ift eksenli
servouygulamasidir ve PCB parcalarini
takilmasindan kaynak makinelerine kadar
endustride sik¢a kullanilan tak-calistir
sistemlerinde kullanilir.

Sistem 1: FX3G PLC tabanli sistem

! Entegre pozisyon kontrolii
FX3G-24MT/ESS iceren PLC

MR-E-10A-QW003 Servo giiclendirici

HF-KN13 Motor
MR-E-70A-QW003 Servo giiclendirici

HF-SN52JK Motor

Sistem 2: QD77MS tabanh sistem

Q00J MELSECQPLC
QD77MS2 Basit hareket modiilii
MR-J4-10B Servo giilendirici
HG-KR13 Motor
MR-J4-60B Servo giiclendirici
HG-SR52 Motor
MR-BAT6V1SET Servo giiclendirici Pili
X-Y tabla kontrolii
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Asagidaki bilgiler, Mitsubishi Electric otomasyon
cihazlar kullanilarak yapilan X-Y tablasinin
sistem konfiglirasyonuna ait 2 6rnegi
gOstermektedir.

FX3G kapsamlimakine kontrolu gerceklestiren
kompakt bir PLC'dir.

PLC fonksiyonlarini pozisyonlama fonksiyonlari
ile bir arada sunmaktadir. Bu konfiglirasyonda
FX3G-24MT/ESS X ve Y eksenlerinin kontroliinde
kullanilmaktadir. PLC, transistor cikislari
Uizerinden darbe katari ile 2 adet MR-JE-A servo
gliclendiriciyi kontrol eder. Sistem ayarlari

GX Works2.

GX Works2 ‘da kullanimi kolay bir tablo
lizerinden genel pozisyonlama parametre ayari
ve her bir pozisyonlama komutunun ayarlanmasi
icin 6zel bir bolim bulunur. Bu tablo her bir
eksen icin Frekans ve darbe adedi bilgilerinin
kullanici veri alaninda tutuldugu 100 komut
icerebilir. Tablo makinenin calistiriimasi ve
ayarlamasi icin ylklenebilir ve diizenlenebilir.

QD77MS tabanli sistem daha fazla islevsellik

ve genisleme secenegi saglayan gticlimoduler
Qn PLC kullanir. QD77MS sistemi Mitsubishi’'nin
konuya 6zel hareket kontrol network'ti olan
SSCNETIII/H (Servo System Controller Network)
tizerinden baglanir. SSCNETIII/H sistemin
kurulumunu kolaylastirir ve gerekli kablolamayi
azaltir. SSCNETIII/H sistemleri basit bir sekilde
ana kontroldre bir gliglendirici takarak
olusturulur (QD77MS) ve ardindan her bir ek
eksen "zincirleme” sekilde eklenir. SSCNETIII/H
baglanti MR-J4-B tipi gliclendiricilerin
kullanilmasini gerektirir.

Ek olarak servo gticlendiriciler bir veri yolu ile
bagh olduklarindan, mevcut konum, tork vb.
tlm servo verileri otomatik olarak QD77MS
modiiliinde gtincellenirken ana kontrolor
tizerinden (Q00J PLC) izlenebilir.

Bunlardan birincisi lineer FX3G-24MT/ESS
tabanli sistem, digeri ise daha karmasik
enterpolasyonlu QD77MS2 (SSCNETIII/H)
tabanli sistemdir.

Sistem genisletmesi icin mevcut FX3G ve FX3U
6zel modailleri baglanabilir

® Kullanici dostu pozisyonlama

® GX Works2 tzerinden kolay ayar
® Diisuk maliyet

® Fonksiyonellik

Ek olarak kullanilan veri yolu sistemi sayesinde
tlm dahili servo parametreleri yine PLC
lzerinden ayarlanabilir.

Veri yolu sistemi, pozisyon verilerinin gurilti
nedeniyle olasi girisimleri azaltacak sekilde seri
olarak gonderilmesi anlamina da gelir.

Son olarak her iki eksen de bir ylksek fonksiyon
moduli (QD77MS) ile kontrol edildiginden,

iki eksen arasinda enterpolasyon mimkin
olmaktadir.

® SSCNETIII/H yetenekleri
® Kolay kurulum

® Yiksek islevsellik

® Genisletilebilirlik

® Modiil secenekleri

® Azalan kablolama
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Bl Servo motorlar

HG-KR053(B), HG-KR13(B), HG-MR053(B), HG-MR13(B)

; L 25
5 2.5
21.5
~
£
— - — —_— -4 =]
|
8
ﬂj [d I —
T T T s
T — \UE Q
KL

HG-KR23(B), HG-KR43(B), HG-MR23(B), HG-MR43(B)

L 30
7 3

A

L

T

|

[

|

|

T

\

Il

\
2507

214h6

JJ

HG-KR73(B), HG-MR73(B)

L 40

I

I

f

|
Z70h7

fJl | L

x
P
219h6

Boyutlar Servo Motorlar

HG-SR52(B), HG-SR524(B), HG-SR102(B), HG-SR1024(B), HG-SR152(B), HG-SR1524(B)

L 55

0130

50

Ot
=
224h6
2110h7
©

D

1125

KL

S MITSUBISHI ELECTRIC

Tip L [mm] KL [mm]
HG-KR13 (B)
HG-MR13 (B) 66,4 (107) 238
HG-KRO53 (B)
HG-MROS3 (B) 82,4(123) 39,8
Parantez iindekiler frenle birlikte motor boyutlandir ().
Birim: mm
Tip L [mm] KL [mm]
HG-KR23 (B)
HG-MR23 (B) 76,6 (113,4) 36,4
HG-KR43 (B)
HG-MR43 (B) 98,3 (135,1) 58,1
Parantez iindekiler frenle birlikte motor boyutlandir ().
Birim: mm
Tip L [mm] KL [mm]
HG-KR73 (B)
HG-MRT3 (B) 112(152,3) 69,6
Parantez icindekiler frenle birlikte motor boyutlandir ().
Birim: mm
Tip L [mm] KL [mm] X[mm]
HG-SR52 (B)
HG-SR524 (B) 118,5(153,0) 57,8 38,2 (43,5)
HG-SR102 (B)
HG-SR1024(B) 132,5(167) 78 38,2(43,5)
HG-SR152 (B)
HG-SR1524 (B) 146,5 (181) 858 38,2(43,5)
Parantez icindekiler frenle birlikte motor boyutlandir ().
Birim: mm
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Boyutlar H

Boyutlar Servo Motorlar

HG-SR202 (B), HG-SR352 (B), HG-SR502 (B), HG-SR702 (B), HG-SR2024 (B), HG-SR3524 (B), HG-SR5024 (B), HG-SR7024 (B),

L 9

385
(45.5)

50.9

0114.35025

Tip
HG-SR202(B)
HG-SR2024(B)
HG-SR352(B)
HG-SR3524(B)
HG-SR502(B)
HG-SR5024(B)
HG-SR702(B)
HG-SR7024(B)

Parantez icindekiler frenle birlikte motor boyutlaridir ().

HG-JR53 (B), HG-JR534 (B), HG-JR73 (B), HG-JR734 (B), HG-JR103 (B), HG-JR1034 (B),
HG-JR153 (B), HG-JR1534 (B), HG-JR203 (B), HG-JR2034(B)

L

090

216h6

280h7

HG-JR353(B), HG-JR503(B)

L 5 55

38.2 (38) 75 | 5
4.5 30
L[|
— N |
u FEEEEEEEE% 0
b |
|
LEEEEEEEEEE4 :
J
NER s N
|
e } e
113]
KL

50

028h6

2110h7

KL

64

450

Tip
HG-JR53(B)
HG-JR534(B)
HG-JR73(B)
HG-JR734(B)
HG-JR103(B)
HG-JR1034(B)
HG-JR153(B)
HG-JR1534(B)
HG-JR203(B)
HG-JR2034(B)

Parantez icindekiler frenle birlikte motor boyutlandir ().

Tip
HG-JR353(B)
HG-JR5034(B)

Parantez icindekiler frenle birlikte motor boyutlandir ().

L [mm]

138,5(188)
162,5 (212)
1785 (228)

218,5 (268)

L [mm]

127,5(173)
145,5(191)
163,5 (209)
199,5 (245)

235,5(281)

L [mm]
213(251,5)
267 (305,5)

KA [mm] KB [mm]

248 140,9

32 149,1

Birim: mm

KL [mm]
76

94
112
148

184

Birim: mm

KL [mm]
228
282

Birim: mm
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HG-JR3534(B), HG-JR5034(B)

L 55
12 3
38.2 (43.5) 50
©
] £
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L s| o
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(o]
~

114.8
2|
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KL

HG-JR703(B), HG-JR903(B), HG-JR7034(B), HG-JR9034(B)

L 79
18 3
38.2
(45.5) 75
2] g s
o : A
o
o i i
ol 8] LS s
8
«e 13 1 o
(32}
© oo
—
L1
66.5
92.1
KL

0130
%
b
9
&/ &0
O
N\ i)
~RADE /@y
0176

102.3

HG-JR11K1M(B), HG-JR15K1M(B), HG-JR11K1M4(B), HG-JR15K1M4(B)

L 116
20 4

1,24

3,49

KL

S MITSUBISHI ELECTRIC

220

Boyutlar Servo Motorlar

Tip L [mm] KL [mm]
HG-JR3534(B) 213(251,5) 161
HG-JR5034(B) 267 (305,5) 215

Parantez icindekiler frenle birlikte motor boyutlandir ().

IR L [mm] KL [mm]
HG-JR703(B)

HG-R7034(B) 2635(313) 2854
HG-JR903(B)

HG-JRI034(B) 303,5 (353) 3254

Parantez icindekiler frenle birlikte motor boyutlandir ().

Tip L [mm] KL [mm]
HG-IR11KIM(B)

HeJR1TKIMa@) 3% 12 25,5
HG-JR15KIM(B)

He-R1sKIMa@) %G1 365,5

Parantez icindekiler frenle birlikte motor boyutlandir ().

Birim: mm

Birim: mm

Birim: mm
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Boyutlar Servo Motorlar

HG-JR22K1M, HG-JR22K1M4

476 140
(37) 439
230 174
063 227
35 |5
i * 130
any
=) ) HWH ’
— 2
2 ‘E 25 8 “cé
A =
—--0— == 3
H
g ==
HG-RR103(B), HG-RR153(B), HG-RR203(B)
L 45
10, 3
H 38 40
- g A
E} i
[=}
[a'a) ) %
= —— e
8 e
Y _TT B =
13
‘ KL
HG-RR353(B), HG-RR503(B)
L 63
12| 3
42 58
i N
4
 — =t

KL

66

352
0250
235
w

B

@)

100

L1130

I

17,5

Tip L [mm] KL [mm]
HG-RR103(B) 145,5 (183) 69,5
HG-RR153(B) 170,5 (208) 94,5
HG-RR203(B) 195,5(233) 19,5

Parantez iindekiler frenle birlikte motor boyutlandir ().

Birim: mm
Tip L [mm] KL [mm]
HG-RR353(B) 215,5(252) 147,5
HG-RR503(B) 272,5(309) 204,5
Parantez icindekiler frenle birlikte motor boyutlandir ().
Birim: mm
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Boyutlar Servo Motorlar

HF-KN13(B)

87 (123.9) 25

215

I

|

[
030h7

—

=)
098h6

371

10.1 1 9.9
1.7 117 19.2
21.5 40.4
58.8 | 18.4
HF-KN23(B), HF-KN43(B)
L o 30 Tip L [mm] KL [mm]
HF-KN23(B) 88,2(116,8) 40
HF-KN43(B) 110,2(138,8) 62
Parantez iindekiler frenle birlikte motor boyutlandir ().
§ Birim: mm
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Boyutlar H

Boyutlar Servo Motorlar

HF-KN73(B)J

HF-SN52(B)J, HF-SN102(B)J, HF-SN152(B)J

133.9 (166.5)

40

36

219h6
==

070h7

,,,,,,,,,

lo.5_

19.2

79.6

©110h7

L 55
34.5 (45) 12 3
50
0
e
i i 3
H ] ]
o
2 ]
i
| 13 T |
% |
==
18
KL

HF-SN202(B)J, HF-SN302(B)J

68

L 79
34.5 (45) 18 3
75
EN
—d L 8
2
1 O IS I
<
o) =
2 s
0| ——
Cang i
wl | L L
111

21.2

KL

571

& 130

99

¥ 176

1249

Tip
HF-SN52(B))

HF-SN102(B))
HF-SN152(B))

L [mm]

125 (163)
141(179)
163 (201)

KL [mm]

3
873
109,3

Parantez iindekiler frenle birlikte motor boyutlandir ().

Tip
HF-SN202(B))
HF-SN302(B))

L [mm]
148,5(200,5)
178,5(230,5)

KL [mm]
91,5
121,5

Parantez icindekiler frenle birlikte motor boyutlandir ().

Birim: mm

Birim: mm

S MITSUBISHI ELECTRIC



Boyutlar Servo Giilendiriciler

B MR-J4-A(4)/B(4)/MR-J4AW2/3-B servo giiclendiriciler

MR-J4-10A, MR-J4-20A

40 Approx. 80 135 Terminal Terminal
5 duzeni diizeni
e — —
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=) g L L
=i et L L
o b o L21 L21
A — — —
i § s u u
@PE CNP3 v CNP3 v
_Jel w
(38.5)
1faz 100V AC 3faz 200V AC veya
1faz 200V AC
Birim: mm
MR-J4-40A, MR-J4-60A
W0 Terminal Terminal
Approx.80 170 . duzeni duzeni ]
=
W [ [ 5
g /| 2] 3
CNP1 2 L
CNP1 — CNP1
N-
% :
CNP2
P4
R S| 8
= e 2= P+ P+
C C
CNP2 D CNP2 D
L L
L21 2
O | S— | )
S u u
CNP3 v CNP3 v
w
1faz 100V AC 3faz 200V AC veya
1 faz 200V AC
Birim: mm
MR-J4-70A, MR-J4-100A
60 Approx. 80 185 Terminal
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Boyutlar H

Boyutlar Servo Giilendiriciler

MR-J4-60A4, MR-J4-100A4
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MR-J4-350A
8950 Approx. 80 195
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Ll

Hava giri§iﬁ
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Boyutlar Servo Giilendiriciler
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Boyutlar Servo Giilendiriciler

Terminal dizeni

TE2 TE3
‘LH‘LN‘ ‘N-‘P3 ‘P4 ‘
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‘L1‘L2‘L3‘P+‘C ‘U ‘V ‘W‘
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MR-J4-22KA, MR-J4-22KA4
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Boyutlar Servo Giilendiriciler
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Boyutlar H

Boyutlar Servo Giilendiriciler

MR-J4-70B, MR-J4-100B
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Boyutlar Servo Giilendiriciler
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Boyutlar Servo Giilendiriciler

MR-J4-500B
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Boyutlar Servo Giilendiriciler

MR-J4-11KB, MR-J4-11KB4, MR-J4-15KB, MR-J4-15KB4
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Boyutlar H

Boyutlar Servo Giilendiriciler

MR-J4W2-77B, MR-J4W2-1010B
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B MR-JE servo giiclendiriciler

MR-JE-10A, MR-JE-20A, MR-JE-40A
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Boyutlar Servo Giilendiriciler

Birim: mm
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Boyutlar H

Boyutlar Opsiyonel Parcala

M Giiriltu filtreleri

MF-2F230-006.230MFa ile MF-3F480-015.230MF3 ve MF-3F480-035.230

A

Al

oy

> [ololéh

MF-3F230-011.230, MF-3F480-025.230MF3, MF-3F480-050.230MF3

A
Al
M5
o
< [s]s]s] &
L1 L2 L3
ol 5| &
BPE M5
L1,L2,L3
80

M5

PE

SCo— — |

SCo— — |

Tip
MF-2F230-
006.230MFa

MF-2F230-
006.230MFb

MEF-3F480-
015.233MF

MEF-3F480-
010.233MF

MEF-3F480-
015.230MF3

MF-3F480-
015.234MF

MF-3F480-
035.230

Tip
MF-3F230-
011.230

MF-3F480-
025.230MF3

MEF-3F480-
050.230MF3

A Al B B1 B2 C

40 28 200 19 170 40

60 4 200 19 170 40

130 118 282

60 4 202 192 172 55

90 78 204 192 172 55

105 93 282 270 235 55

75 60 168 156 140 195

Birim: mm

45 36 168 156 140 135
76 60 168 156 140 195
75 45 250 235 220 200

Birim: mm

S MITSUBISHI ELECTRIC



FMR-ES-3A-RS1-FP, FMR-ES-6A-RS1-FP

Boyutlar Opsiyonel Parcala

Tip A M A A A4 B Bl B2 B3
FMRES3A-RSI-FP 5241 8 44 30 11 156 172+1 198 208+
FMR-ES-6A-RST-FP 72+1 — 42 50 1 156 1721 198 208+1
i N
Vo - O
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b i
L aIn
L o
O —
A4 : 4 7_\
_[© A A —=
15 L 30 l11]
M Fren direngleri
MR-RFH, MR-PWR-R
12 12 20 Tip L
MR-RFH75-40 90
L MR-RFH220-40 200
=1 g ) MR-RFH400-13 320
= VSN ® © MR-RFH400-6.7 320
! | © ® MR-PWR-RT 400-120 200
) Lo MR-PWR-RT 600-26 320
UL MR-PWR-RT 600-9 320
[ MR-PWR-RT 600-47 320
L 27
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Boyutlar Opsiyonel Parcala

B MR-D30 opsiyonel giivenlik karti
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Otomasyon ¢ozimleri

Otomasyon
¢ozumleri dunyasi

Robotlar

Hareket kontrol ve servolar

inverterler

AG devre koruma

Lazer makineleri

CNC kontrolorler
HMI ve GOT'ler

EDM makineleri

Mikro PLC'ler

Moddler PLC'ler

Mitsubishi Electric, PLC'ler ve operator panellerinden CNC ve EDM makinelerine kadar ¢cok genis bir alanda otomasyon Grtinleri sunar.

Guvenin adl Guvenilir, verimli, kolay kullanimli otomasyon

ve kontrol Urinlerini ilk elden bildigimiz icin
1870 yilindan bu yana 45 firma Mitsubishi  Mitsubishi Electric otomasyon ¢éziimlerine
adi altinda finans, ticaret ve enddstri rahatlikla giivenebilirsiniz.

alanlarinda faliyet gostermektedir. . .
4 trilyon Yen (yaklasik 40 milyar ABD Dolari)

Mitsubishi markasi tiim diinyada kalitenin global cirosu, 100.000 kisiyi asan calisani,
simgesi olarak bilinmektedir. yliksek kaliteli Grtinlerinin yani sira, miikemmel
hizmet ve destek anlayisi ile Mitsubishi Electric

Mitsubishi Electric Firmasi 121 tlkedeki
dlinya capinda lider firmalardan biridir..

237 fabrika ve laboratuvarlari ile uzay
arastirmalari, ulasim, yari iletkenler, enerji
sistemleri, haberlesme ve bilgi isleme, ses
ve gorlintli ekipmanlari, ev elektronigi, bina
ve enerji yonetimi ve otomasyon sistemleri
konularinda faliyet gostermektedir.
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