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t seinem Motto,Changes for the Better” bietet M

Changes for the Better

Aus unserer Erfahrung und unseren
besten Ideen entwickeln wir Spitzen-
technologien fur Ihre Bedirfnisse. Bei
Mitsubishi Electric haben wir verstan-
den, dass Technologie die treibende
Kraft fur Verdnderungen in unserem
Leben ist. Dadurch, dass wir mehr Kom-
fort in unser tégliches Leben bringen,
die Produktivitdt erhdhen und die Ge-
sellschaft in Bewegung halten, integ-
rieren wir Technologie und Innovation,
um Verdnderungen fur Ihren Nutzen zu
erreichen.

tsubishi Electric gute Perspektiven fur die Zukunft

Mitsubishi Electric ist in vielen Bereichen tatig, dazu gehoren:

Energie- und elektrische Systeme

Von Generatoren bis Gro3bildschirmen, ein breites Produktangebot an elektrischen
Systemen

Elektronische Geridte

Halbleiterkomponenten auf dem neuesten Stand der Technik fur Systeme und
Produkte

Gerate fiir Privathaushalte

Zuverldssige Produkte fiir den Endverbraucher, wie Klimagerate und Systeme der
Unterhaltungselektronik

Informations- und Kommunikationssysteme

Kommerzielle und verbraucherorientierte Einrichtungen, Produkte und Systeme

Industrielle Automatisierungstechnik

Maximierung von Produktivitat und Wirtschaftlichkeit durch herausragende Auto-
matisierungstechnologie
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Mitsubishi Electric-Servosysteme

Technologie von morgen
heute schon nutzen

Leistungsmaximierung
fiir hochste Produktivitat

Servosysteme von Mitsubishi Electric
sind weltweit bekannt und geschatzt.
Sie bieten eine perfekte Kombination
aus sehr hoher Leistungsfahigkeit und
Anwenderfreundlichkeit. Sie sind in
einem weiten Einsatzbereich in allen
Industriebereichen anzutreffen — von
Einzel- und Mehrachssystemen im
Maschinenbau und anderen metall-
verarbeitenden Bereichen bis hin zu
komplexen voll automatisierten Pro-
duktionsanlagen in der Halbleiter- und
Automobilindustrie.

Hohe Qualitatsstandards

Mitsubishi Electric Automatisierungs-
produkte genieen weltweit einen
guten Ruf fur ihre auBlerordentliche
Qualitdt und Zuverldssigkeit. Dies be-

ginnt bereits in der Entwicklungsphase,
wo unsere Qualitatsstandards auch bei
den kleinsten Bauteilen Anwendung
finden. Unser systematisches Streben
nach hochster Praxistauglichkeit bedeu-
tet, dass Mitsubishi Electric Produkte be-
reits heute alle globalen Vorgaben und
Normen erfillen.

Erfiillung internationaler
Richtlinien

Alle Servoverstérker und -motoren von
Mitsubishi Electric erfllen alle Vorga-
ben der EU-Niederspannungsrichtlinie
73/23/EEC und der Maschinenrichtlinie
98/37/EC. Selbstverstéandlich haben alle
unsere Systeme eine CE-Kennzeichnung
und sind gemal3 der Standards UL, cUL
und GOST zertifiziert.




Die Erfolgsfaktoren

Was macht ein gutes
Servosystem aus?

Erweiterte und automati-
sche Abstimmfunktionen,
wie,One-Touch-Tuning”

Die eingebaute Anzeigeeinheit
gibt Auskunft tiber den Servo-
status und meldet Fehler.

Automatische
Servomotor-Erkennung

Wirtschaftlichkeit

Hohe Wirtschaftlichkeit in der Indust-
rie bedeutet kurze Produktionszyklen
bei gleichzeitig geringem Materialaus-
schuss.

Plug & Play

Vorkonfektionierte Leitungen in ver-
schiedenen Langen fur die Verbindung
zwischen Servoverstarker und -motor
sowie zu anderen Komponenten garan-
tieren eine schnelle und fehlerfreie Inbe-
triebnahme.

Einfache Vernetzung

Schnelle Servo- und Motion-Anwen-
dungen benotigen ein spezielles
Hochgeschwindigkeitsnetzwerk. Das

€7 SSCNETII/H

SERVO SYSTEM CONTROLLER NETWORK

STO-Signal-
anschluss CN8

Absolutwertencoder in hoher
Auflésung als Standardausriistung

Bus-System SSCNETIII/H (Servo System
Controller Network) von Mitsubishi
Electric bietet diese Leistungsfahigkeit,
wdhrend das CC-Link IE Field Netzwerk
die Kommunikation zwischen verschie-
denster Automatisierungskomponenten
ermoglicht. Zusatzlich werden die offe-
nen industriellen Netzwerke Modbus®,
PROFINET, EtherCAT und EtherNet/IP™
unterstatzt.

Benutzerfreundlichkeit

Die Kombination von ,One-Touch-
Tuning” mit der neuen Konfigurations-
Software MR Configurator2 ermdéglicht
auf einfache Weise die Einrichtung und
den Abgleich des Servosystems mithilfe
eines Personal Computers.

Motion-Bussystem SSCNETIII/H
mit hoher Datentransferrate
und Zuverléssigkeit

Dreiachsverstarker

Funktionalitat

Die MR-J4-Baureihe besitzt erweiterte
Steuerungsfahigkeiten, mit denen man
die maximale Effektivitat und Produkti-
vitdt der Anlage erreicht.

Kompakt & flexibel

Servosysteme von Mitsubishi Electric
sind beides: kompakt und flexibel. Die
kompakte Baugrol3e sorgt fir mehr Fle-
xibilitét bei der Installation, speziell bei
eingeschrankten Platzverhaltnissen.

Nicht alle Servoverstarkermodelle verfiigen tiber die hier

beschriebenen Funktionen. Beachten Sie die jeweiligen
technischen Daten.

®

#Moclbus CCLink IE Biew ;%%%%q EtherCAT. ™ Etheri'et/IP



Umfangreiche Produktpalette

Immer die richtige
Losung parat

Eine Losung fiir jede
Anwendung

Mitsubishi Electric bietet sowohl fur
einfache als auch fir komplexe Anwen-
dungen immer das richtige Servosystem
an. Mit dem reichhaltigen Angebot ver-
schiedener Motortypen und Servover-
starkermodelle hinsichtlich Ausgangs-
leistung und Funktionalitdt steht immer
die richtige Losung fur jede erdenkliche
Positionieraufgabe zur Verfligung.

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

r MR-J4-A/B/GF/TM

200V 0.1-22 kW Mit der MELSERVO MR-J4-Serie und

den entsprechenden Positionierbau-
gruppen, Motion-Modulen und High-
End Motion-Control-Systemen bietet
Mitsubishi Electric einen Servoverstar-
ker, mit dem Maschinenbauer und End-
kunden die Sicherheit im Produktions-
prozess steigern und die Produktivitat
verbessern. Die MR-J4-Verstarkerserie
punktet in allen Kategorien durch ein-
fache Bedienung und Inbetriebnahme
und verfligt Gber ein hohes Leistungs-
potential und viel Funktionalitat. Be-
sonders interessant ist der MR-J4 fir
Hersteller von Verpackungsmaschinen,
Verfahrtischen und Handlingsystemen.

MR-JE-A/B
200V, 0,1-3 kW

SERVOVERSTARKER & MOTOREN

HG Motorserie
0,5-22 kW (400 V)

Die Hochleistungs-Servoverstarker und
Servomotoren der MR-JE-Serie sind eine
Kombination aus bewdhrter Zuverlds-
sigkeit mit einem hochfrequenten An-
. sprechverhalten von 2,0 kHz und einer
—— — ——— energiesparenden Bauweise, so dass die
LEISTUNG MR-JE-Serie das beste Leistungsniveau
ihrer Klasse bietet. Mit nur einem Tasten-
druck ldsst sich das System ganz leicht
einrichten. Voll kompatibel mit globa-
len Standards und bereit fir den Einsatz
weltweit, ist die MR-JE-Serie somit die
richtige Servolosung fur alle Arten von
Maschinen und Anwendungen.

HG Motorserie
0,05-22 kW (200 V)

Ein vielfaltiges Produktangebot hilft bei der richtigen Auswahl

Plug &Play“-Technologie




Die neue Servogeneration

Die neue selbstlernende
Servogeneration

Leistungsfahige Verstarker

Die Servoverstarker-Baureine MR-J4
kombiniert den neuesten Stand der
Technik mit Anwenderfreundlichkeit in
einer kompakten Bauform. Funktionen,
wie die erweiterte Vibrationsunter-
drickung und das weiter entwickelte
Echtzeit-Auto-Tuning, garantieren eine
einfache Inbetriebnahme und schnelle
Positionierung bei maximaler Prazision.

Mitsubishi Electric bietet ein weites
Spektrum an Servoverstérkern, um die
Anforderungen samtlicher Anwen-
dungsfélle zu erfullen. Die MR-J4-A-
Baureihe eignet sich fur konventionelle
Steuerungsaufgaben, wie die Uberwa-
chung von Drehzahl, Drehmoment und
Position. Die MR-J4-B-Baureihe ist fur
Bewegungsablaufe mehrerer Achsen in
netzwerkgesteuerten Anlagen geeignet.

Durch Plug & Play sind diese Gerdte
innerhalb der Motion- und Positionier-
systeme von Mitsubishi Electric selbst-
konfigurierend. Die Systemanbindung
erfolgt Uber das optische High-Speed-
Netzwerk SSCNETIII/H mit minimalsten
Ansprechzeiten von 0,22 msec.

Die Gerate der MR-J4-Baureihe sind ak-
tuell mit Ausgangsleistungen von 50 W
bis 22 kW verfigbar. Verstarker mit ho-
heren Ausgangsleistungen werden in
regelmafigen Zeitabstdnden am Markt
erscheinen.

Integrierte
Positionierfunktionen

Der Servoverstarker MR-J4-A-RJ verfugt
Uber integrierte Positionierfunktionen
(Positionierung Uber Positionstabelle
oder Programm oder Indexer-Positio-
nierung), wodurch sich ein einfaches Po-
sitioniersystem aufbauen ldsst. Externe
Steuerungen, wie Positioniermodule,
sind somit UberflUssig.

Moderne Handling-Systeme verlangen nach héchster Prazision und dynamischem Reaktionsverhalten.

Die Servoverstarker MR-J4 im Uberblick

AUSGANGSLEISTUNG
MR-J4-A/B/GF/TM (200 V-Typ): 0,1-22 KW
MR-J4-A/B/GF/TM (400 V-Typ): 0,1-22 KW

MR-J4-W2-B: 02-1,0kw
MR-J4-W3-B: 0.2-04 kw
VERSORGUNGSSPANNUNG

MR-J4-A/B/GF/TM, MR-J4W2-B,
MR-J4W3-B:

200-230V AC (50/60 Hz)
MR-J4-A4/B4/GF4/TM4:
380-480 V AC (50/60 Hz)

DREHZAHL-/FREQUENZ-
ANSPRECHVERHALTEN
Bis zu 2500 Hz

STEUERFUNKTIONEN MIT
VERBESSERTER TUNING-
TECHNOLOGIE
Echtzeit-Auto-Tuning

Adaptive Regelung

Erweiterte Vibrationsunterdriickung

INTEGRIERTE SCHNITTSTELLEN
RS422, Modbus RTU

NETZWERKANBINDUNG
MR-J4-B/MR-J4-W2-B/MR-J4-W3-B:
SSCNETII/H

MR-J4-GF: CC-Link IE Field
MR-J4-TM-ECT: EtherCAT
MR-J4-TM-PNT: PROFINET
MR-J4-TM-EIP: EtherNet/IP™

SICHERHEITSLOSUNGEN
GemaR EN IEC 61800-5-2
Sicherer Halt (STO)

OPTIONALES SICHERHEITSMODUL
MR-D30 fr SS1, SS2, SLS, SOS, SSM, SBC




Positionierung in Perfektion

Positionierung in Perfektion

Zufuhrtechnik ist eines de

Innovativ und
leistungsfahig

Die MR-J4-Verstarkerserie wurde fur
die Anforderungen an die Automatisie-
rungstechnik von morgen entwickelt.
Mitsubishi Electric hat mit ihr zahlreiche
innovative und anwenderfreundliche
Funktionen integriert, um zum Beispiel
zeitraubende und aufwendige System-
abstimmungen zwischen Mechanik und
Elektronik zu reduzieren.

Durch nur einen Tastendruck minimiert
die neue Funktion ,One-Touch-Tuning”
zeitraubende Abgleiche zwischen Me-
chanik und Elektronik. Steuerungspara-
meter werden optimiert und Resonanz-
frequenzen von Maschine und Mechanik
erfasst und herausgefiltert. Eine indivi-
duelle Abstimmung einzelner Anwen-
dungen entfallt. Am Ende ergibt sich
ein vibrationsfreier, hochpraziser und
schneller Positionierprozess — nur mit
einem Klick.

vielseitigen Anwendungsk

ereiche flir Servos.

Dank ,Echtzeit-Auto-Tuning” und ,Vib-
rationsfiltern” gleicht sich das System
schnell und einfach selbst ab. Diese
Funktionen stehen sowohl beim Start-
up als auch im laufenden Betrieb zur
Verfligung und reduzieren somit Inbe-
triebnahme- und Parametrierzeiten.

Die Verstérker verfigen ferner Uber eine
,Life-Diagnose-Funktion”. Diese Funktion
pruft wahrend des gesamten Lebenszyklus
den Zustand und die Gte der eingebau-
ten Komponenten, wie z. B. Kondensato-
ren und Relais, und meldet Abweichungen
dem Anwender und Bediener. Ausfallzei-
ten bzw. Maschinenstillstand sind somit
praktisch ausgeschlossen.

Zusatzlich werden die mechanischen
Systemeigenschaften Uberwacht, unge-
wollte Vibrationen und Reibungen tber-
prift, direkt unterbunden und so ein Auf-
schwingen des Systems verhindert. Diese
Funktion ddmpft nicht nur die Vibration
am Antriebsstrang, sondern auch Schwin-
gungen am Ende eines Werkzeugarms.

Die standardmaRig eingebauten Abso-
lut-Encoder bieten eine Auflésung von
22 Bit. Dies entspricht Gber 4 Millionen
Impulsen/Umdrehung. Das Ergebnis
sind exzellente Rundlaufeigenschaften,
eine maximale Positioniergenauigkeit
und eine Verarbeitungsgeschwindigkeit,
welche den Leistungsanforderungen
moderner High-End-Maschinen mehr
als gerecht wird.

Verkiirzte Ansprechzeiten

Drei Mal schnellere Kommunikation

Die Kommunikationsgeschwindigkeit
wurde auf 150 MBit/s bei Vollduplex (was
300 MBit/s bei Halbduplex entspricht)
erhoht und ist somit drei Mal schneller
als bisher. Die Ansprechzeit des Systems
wurde daher extrem verbessert.

Zykluszeiten von 0,22 ms

Durch die schnelle Kommmunikation mit
Zykluszeiten von 0,22 ms ist eine harmo-
nische Steuerung der Maschine maoglich.

Drehzahl-/Frequenz-

Ansprechverhalten

Es ermoglicht kiirzeste Anspre
chzeiten. Hierdurch werden die
Zykluszeiten deutlich verringert.

A 3db

—~
N
2500 Hz Frequenz




Vibration am Ende
System mit drei des Auslegers
Massemraghe‘ren/ i

_— I
Vibration der ‘ gleichzeitig zwei

Maschine Vibrationsarten
I unterdriickt.

Es werden

Automatische Vibrationsunterdriickung

Baudrate [MBit/s]

SSCNETII/H = 3-mal schneller

MR-J4
SSCNETIII
MR-J3

50 100 150

s Netzwerks

Kommunikationsgeschwindigkeit de:

optische Netzwerk SSCNETIII/H

Erfahrung fiir
garantierte Leistung

Alle MR-J4-Servoverstérker arbeiten mit
modernsten Regelungsverfahren. Erst
sie gewdhrleisten eine schnelle Inbe-
triebnahme und den Aufbau stabiler
Systeme mit minimalen Anregelzeiten -
unabhéngig von der Anwendung.

Echtzeit-Auto-Tuning

Mithilfe der Echtzeit-Auto-Tuning
nimmt das Servosystem eine automa-
tische Einstellung der Regelparameter
vor. Der individuelle Abgleich einzelner
Anwendungen entféllt. Da es sich um
eine kontinuierliche Selbsteinstellung
handelt, unterstitzt diese Funktion auch
Anwendungen mit wechselnden Mas-
sentrdgheitsmomenten. Der Anwender
erhalt somit einen gréBeren Bereich an
Einsatzmoglichkeiten.

1000

Prazise Tuning-Funktionen

Unterdriickung mechanischer
Vibrationen

Die erweiterte Vibrationsunterdriickung
dient zur Unterdrickung von Vibratio-
nen der Kategorie 2 und dartber hinaus.
Diese Funktion arbeitet bei Restvibratio-
nen, die wéhrend einer Neupositionie-
rung auftreten, dullerst effektiv.

Die vorrangige Steuerungsmethode der
MR-J4-Baureihe ist die modelladaptierte
Steuerung. Hierbei wird das Werksttick
Uber den Motor in Anlehnung an ein
virtuelles, parallel mitlaufendes Ideal-
modell bewegt.

Wéhrend der erweiterten Vibrationsun-
terdrtickung werden mithilfe eines virtu-
ellen mechanischen Vibrationsmodells
die Steuersequenzen so verandert, dass
die Restvibration des WerkstUcks voll-
standig unterdrickt wird. Die erweiterte
Vibrationsunterdrtckung kann auch Vib-
rationsanteile, verursacht durch aktuelle
Motorbewegungen, unterdriicken. Sie
analysiert die Vibrationscharakteristik
in Echtzeit und nimmt entsprechend
dem mechanischen Vibrationsmodell
eine automatische Kompensation vor.

Adaptives Filter

Dieses Filter optimiert automatisch die
Unterdrickung von Resonanzpunkten
der Motorwelle, ohne den Frequenzgang
ermitteln zu mussen. Der sich anpassen-
de Frequenzbereich des Filters wurde
gegendber friiheren Modellen erweitert,
so dass Resonanzpunkte der Motorwelle
ebenfalls unterdrickt werden kénnen.

Liegt bei der vorliegenden Anlage der
Resonanzpunkt bei einer hohen Fre-
quenz im Bereich von mehreren hun-
dert Hertz, wirde eine Erhohung der
Verstarkungsfaktoren des Regelkreises
zu instabilen Verhalten, bedingt durch
Resonanzen und Vibrationen, flhren.
ZurVerhinderung dieser unerwiinschten
Schwingungen ist es gangige Praxis, ein
Sperrfilter in den Regelkreis zu schalten.
Das Adaptive Filter Il ist ein Sperrfilter, das
automatisch und in Echtzeit diese hoch-
frequenten Resonanzen unterdrickt.

500

-500

1000

Positionierung in Perfektion

SSCNETIII/H -
Der MaB3stab der Dinge

High-Speed-Motion

Zuséatzlich zur konventionellen Positio-
nierung Uber Impulsketten unterstitzt
die MR-J4-Baureihe das High-Speed-
Motion-Netzwerk SSCNETIII/H. Es ist ein
schnelles synchrones Netzwerk, das auf
optischer Glasfasertechnik basiert. Der
Servoverstarker MR-J4-B wird Uber die
SSCNETII/H-Schnittstelle an eine Steue-
rung angeschlossen (z. B. Simple-Motion-
ModulFX5-40SSC-S/FX5-80SSC-S/
LD77MS/QD77MS/RD77MS, Motion-
Controller MR-MQ100/Q170MSCPU/
Q172DSCPU/Q173DSCPU/R16MTCPU/
R32MTCPU/R64MTCPU oder Positionier-
modul FX3U-20SSC-H). Uber SSCNETIII/H
konnen pro Master-CPU bis zu 64 Ach-
sen angesteuert werden.

Die optische Datentbertragung erlaubt
grofe Entfernungen zwischen dem Schalt-
schrank mit der Steuereinheit und der
Servoeinheit zu Uberbriicken. Dies bietet
Vorteile fur grol3flachige Produktionsanla-
gen, bei denen so die kritischen Leitungs-
langen zwischen Servoverstarker und Motor
minimiert werden kénnen, was den Ver-
drahtungsaufwand gegentiber herkdmm-
lichen Konfigurationen erheblich verringert.

Keine Ubertragungsstorungen

Die eingesetzten optischen Glasfaser-
kabel konnen nicht durch Stérungen
beeinflusst werden, die von Leistungs-
kabeln oder anderen Geraten ausgehen.
Gegenuber Kupferleitern ist die Storan-
falligkeit deutlich reduziert.

Leistungsféhige Einstellwerkzeuge

Zur Parametrierung des Servoverstarkers
Uber SSCNETIII/H dient die Setup-Software
MR Configurator2. Uber einen an die Moti-
on-Steuerung angeschlossenen PC kénnen
Steuerungs- und Servoparametereinstel-
lungen fur alle an das SSCNETIII/H-Netzwerk
angeschlossenen Achsen durchgefihrt
werden.

Die linke Abbildung zeigt Vibrationen der Motor-
welle, wie sie bei einer Kugelumlaufspindel auf-
treten, die durch das adaptive Filter unterdrickt

werden (rechts).

500
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MR-J4 / Motion Safety Losungen

Sicherheit an erster Stelle

Die sichere Wabhl fiir
alle Motion-Projekte

Wenn es um Servo und Motion geht, ist
Mitsubishi Electric’s MR-Familie bereits jetzt
schon weltweit die erste Wahl. Die wegwei-
sende Leistungsfahigkeit im industriellen
Einsatz, die flexiblen Netzwerkanbindun-
gen, sowie patentierte Technologien, wie
die Vibrationsunterdrtickung, haben global
Mal3stdbe gesetzt. Mitsubishi Electric geht
nun noch einen Schritt weiter und fugt mit
der Servoverstarkerserie MR-J4 wichtige
Sicherheitsfunktionen hinzu.

Erfiillung gdangiger Standards

Die Sicherheitsldsungen mit den Safety-Ge-
raten der MR-J4-Serie sind von anerkannten
Akkreditierungsorganisationen, wie bei-
spielsweise vom TUV, vollsténdig zertifiziert.
Sie decken die Anforderungen der Standards
EN 13849-1 fur Maschinensicherheit und
ISO 61508 fur Sicherheitsfunktionen ab. Der
Einsatz dieser Sicherheitslésung in einem
Motion-System unterstiitzt den Maschinen-
bauer bei der Umsetzung der Vorschriften,
wie die EU Maschinenrichtline (2006/42/EC).

Umfassende
Sicherheitsfunktionen

Beide Gerate bieten in Kombination eine
umfassende Sicherheitsldsung. So lassen
sich Sicherheitsfunktionen integrieren,
indem entsprechend der Anforderung
entweder nur der Servoverstarker oder
gleich beide Gerdte eingesetzt werden.
Der Servoverstdrker MR-J4 beinhaltet die
Funktion ,Sicherer Halt” (STO), die nach
EN 60204-1 ein unerwartetes Wiederan-
laufen verhindert und entspricht dem
Sicherheitsintegritatslevel 3 (SIL 3) des funk-
tionalen Sicherheitsstandards IEC 61508:
2010. In Verbindung mit dem Sicherheits-
modul MR-D30 kann die MR-J4-Serie mit
zusatzlichen Sicherheitsfunktionen nach
EN 61800-5-2, wie SST, SBC, SSM und SLS,
erweitert werden. Bei zusatzlicher Verwen-
dung eines Servomotors mit zertifiziertem
Sicherheits-Encoder sind auch die Sicher-
heitsfunktionen SOS und SS2 realisierbar.
Dadurch steht dem Systementwickler eine
wirtschaftliche Losung zur Verfiigung, die
nur die Funktionen bereit stellt, die tatsdch-
lich gebraucht werden.

Sichere Kontrolle

Sichere Kontrolle des Motorver-
haltens auch im Notfall

STO:
A
v
Sicherer
Halt
Safe Stop aktiv i
SST: A Verzogerungszeit Sicherer
0 Halt
)
Safe Stop aktiv t
SSZZ‘ \ 552
v
Safe Stop aktiv S0S aktitv
SLS:
v
v
max. W
SLS-Signal t
SOS.‘ A Positionskurve
S1
$2
v _\\
S0S aktiv
SSMI‘ N Motordrehzahl iiber-
o steigt den Grenzwert
max.
EIN AUST BNt
SSM-Signal
SBC:
A
v

I e
SBC-Signal eingeschaltet



Servomotoren
bringen Bewegung

Grol3envergleich zu einem konventionellen Motor

Universelle Motorlosungen

Der Einsatz modernster Wickeltechniken
und neuester Technologien ermdglicht
die Herstellung von birstenlosen Servo-
motoren, die zu den kompaktesten am
Markt gehéren.

Mit Servoverstarkern der MR-J4-Serien
lassen sich standardmaBig rotatorische
Servomotoren, lineare Servomotoren
und Direct-Drive-Motoren antreiben.

Mitsubishi Electric bietet die Motoren
in einem Leistungsbereich von 50 W bis
22 kW an. Um allen Anforderungen der
verschiedenen Anwendungen gerecht
zu werden, sind die Motoren auch in
Spezialausfihrungen (z. B. Direktantrieb
oder Hohlwellenmotor) erhaltlich.

Alle Servomotoren von Mitsubishi
Electric werden standardmafig mit ei-
nem integrierten Absolutwertencoder
geliefert. Dadurch entfallen zusatzliche
Nullpunktroutinen, Endschalter oder
andere Sensoren.

Servomotoren

Geschwindigkeit, Prazision und Kontrolle, wenn sie gebraucht werden.

Daruber hinaus erlaubt die Auswahl an
Motoren mit unterschiedlichen Trag-
heitsmomenten eine noch genauere
Anpassung des Motors an die Anwen-
dung.

Erweiterte Funktion

Erhohte Motordrehzahl

Die MR-J4-Servomotoren sind marktfiih-
rend und erreichen hohe Drehmomen-
treserven bis zu 6000 U/min. Dadurch
findet der Entwickler fur alle erdenkli-
chen Anwendungen immer den passen-
den Motor.

Erhohte Encoder-Auflésung

Der serienmalig in allen MR-J4-Motor-
typen integrierte 22-Bit-Encoder liefert
4.194.304 Impulse pro Umdrehung und
ist daher fihrend in der Industrie. Erst
diese hohe Auflésung ermoglicht das
Aufspiren von mechanischen Vibrati-
onen und deren Ausregelung. Das bat-
teriegepufferte Absolutsystem erspart
zeitraubende Nullpunktroutinen.

Motorserie HG — Standardschutzart IP65/IP67

Erweiterte Motorschutzklassen

Sémtliche MR-J4-Motorbaureihen sind in
der Schutzart IP65 ausgefuhrt (alle 400-V-
Motoren in IP67) und damit auch fur raue
Industrieumgebungen geeignet.

Erh6hung der Sicherheitsstufe

Die Motoren HG-KR, HG-JR und HG-SR
sind optional auch mit funktionalem
Sicherheits-Encoder erhaltlich und die
Sicherheitsfunktionen entsprechen der
Kategorie 4 PL e, SIL 3.




Plug & Play Positionierlésungen

Plug & Play

Positionierlosungen

Schnelle Positionierung mit hochster Prazision

Mit der richtigen Positionierldsung erhoht
man die Genauigkeit des Arbeitsprozesses,
reduziert Nacharbeit und Ausschuss und
verbessert damit die Produktqualitéat.

Die umfangreichen Einsatzmoglichkei-
ten der MR-J4-Baureihe in Kombination
mit SSCNETIII/H basieren auf der Fahig-
keit, 1 bis 192 Achsen anzusteuern. Eine
Vielfalt verschiedener SPS- und Positio-
niersysteme in modularer Bauweise sind
in den verschiedensten Kombinationen
einsetzbar. Damit hat der Anwender volle
Kontrolle Uber Kosten und System, ohne
auf die Zuverldssigkeit und Leistungsfa-
higkeit der Gerdte der MELSEC System Q,
MELSEC iQ-R-, MELSEC iQ-F- und MELSEC
L-Serie mit Motion-Controllern verzichten
zu mussen.

Der Einsatzbereich reicht von einfachen
Impulsketten-Steuerungen, Uber spezielle
Motion-Steckkarten, bis hin zu komple-
xen Anwendungen mit Motion-CPUs des
MELSEC System Q und MELSEC iQ-R.

Positioniermodule

MELSEC FX Positioniermodule

In Verbindung mit der Kompakt-SPS
FX3U sind High-Speed-Counter- und
Einzelachs-Positioniermodule erhaltlich. Es
handelt sich hier um eine kostengtinstige

(PU

Simple-Motion-Module

Ethernet
RS232 (via CPU)

USB (via CPU)

Leitungen

Servoverstarker

Servomotoren

]

SSCNETIII/H-Konfiguratio

Losung fir einfache Servo- und Motion-
Anwendungen. Eine kostenglnstige und
hochprézise Losung ergibt sich mit dem
Modul FX3U-20SSC-H zum Anschluss Uber
SSCNETIII/H.

MELSEC Simple-Motion-Modul

Die Gerdte der MELSEC System Q,
MELSEC iQ-F-, MELSEC iQ-R- und
MELSEC L-Serie bieten zusammen mit den
Simple-Motion-Modulen unterschiedliche
Steuerungsfunktionen, wie Drehmoment-
regelung, Synchronregelung und Kurven-
scheibenfunktionen. Diese Funktionen
sind durch wenige Parametereinstellun-
gen und ein SPS-Programm realisierbar.

Marken-Sensoren ermdglichen den
Einsatz in der Verpackungsindustrie, in
Abfullanlagen, usw. ohne zusétzliche op-
tionale Module. Eine Funktion zur auto-
matischen Berechnung von Kurvendaten
fur Anwendungen, wie rotierende Mes-
ser, ist implementiert — die Eingabe der
Produktldnge und des Synchronisations-
pfads reicht aus. Durch Positionierfunk-
tionen, wie lineare Interpolation (bis zu
4 Achsen), Zirkularinterpolation (2 Ach-
sen) und Positionsermittlung, kénnen
unterschiedliche Anwendungen, wie XY-
Tische, Anlagen zum Verschweil3en, usw.,
auf einfache Weise realisiert werden.

CNETI/H

I

High-Speed-Netzwerk

Parameter zur Konfiguration
der Dateniibertragung

Motion-Steuerung und SPS
in perfekter Harmonie

Motion-Steuerungssysteme bieten ein
weites Potential zur Optimierung von
Produktionsprozessen und zur Verbes-
serung der Produktqualitdt. Zu diesem
Zweck bietet die MELSEC System Q und
die MELSEC iQ-R-Serie individuelle Lo-
sungen, angefangen von Motion-/Positi-
oniermodulen bis hin zu anspruchsvollen
Motion-CPUs flr synchronisierte Ablaufe
mit mehreren Achsen.

Daseinzigartige Design der MELSEC System Q
und der MELSECIQ-R-Serie ermdglicht dem
Anwender eine Auswahl verschiedener
CPUs der gleichen Plattform und deren Be-
trieb in unterschiedlichen Kombinationen.

Dank des Motion-Netzwerks SSCNETIII/H
kénnen an jede Motion-CPU bis zu 64 Ser-
voachsen angeschlossen werden. Zusétz-
lich kénnen drei Motion-CPUs in eine
einzelne MELSEC System iQ-R-Baugruppe
integriert werden, was dann eine Motion-
Steuerung von 192 Achsen ermdglicht.



MR-MQ100/Q170MCPU

Eine komplette Losung
fliir Motion-Control

Nur das einsetzen,
was man benoétigt

Der allgemeine Trend fUr viele Anwendun-
gen geht zu kompletten Lésungen mit SPS
und Motion Controller auf einer Plattform.
Allerdings ist oft fur kleinere Systeme der
Kostendruck sehr hoch. Der MR-MQ100
erlaubt die vollstandige Steuerung einer
Achse, die Uber einen separaten Encoder
oder eine virtuelle Achse ohne zusatzli-
che Hardware synchronisiert wird. Daher
kénnen Anwendungen, wie rotierende
Messer, fliegende Sédgen und Etikettier-
maschinen, realisiert werden, ohne ein
vielleicht schmales Budget zu sprengen.

Kosten reduzieren, nicht
aber die Moglichkeiten

Der Motion Controller MR-MQ100 ist kos-
tengUnstig, spart aber nicht an der Leistung.
Die gesamte Bandbreite an Funktionen,
wie Synchronisation Uber einen Encoder
oder eine virtuelle Achse, Registrierung,
Punkt-zu-Punkt-Positionierung sowie an-
wenderspezifische Kurvenprofile, stehen
hier zur Verfigung. Um die Leistungsfahig-
keit der Software zu nutzen, bietet der MR-
MQ100 Schnittstellen fur digitale Ein- und
Ausgénge, Ethernet und Anbindung an das
Motion-Netzwerk SSCNETIIL.

Weniger Verdrahtung

Durch Einsatz des robusten optischen
Motion-Netzwerks SSCNETII tragt der
MR-MQ100 auch dazu bei, Systemkos-
ten deutlich zu reduzieren. Der gesam-
te Datenaustausch zur Steuerung und
die Nutzung samtlicher Funktionen des
Servoverstarkers MR-J4-B findet Uber ei-
nen einzigen Lichtwellenleiter statt. Die
standardmaBige Ethernet-Schnittstelle
dient dabei zur Kommunikation mit der
System-Software MT Works, sowie zur An-
bindung an das Gibergeordnete System.

Voll integriert

Die Q170MSCPU bietet eine komplette Au-
tomatisierungslésung aus einem einzigen
kompakten Gerat. Seine grof3e Starke liegt

Programmierung Uber eine virtuelle mechanische

Systemumgebung

in der Fahigkeit, bis zu 16 Achsen tGber nur
eine SSCNETIII/H-Verbindung zu steuern.

Die Q170MSCPU ist aber nicht nur ein ein-
facher Motion-Controller, sie beinhaltet
auch eine leistungsfahige SPS. Dadurch
eignet sich dieses Modul fiir eine Vielzahl
von Anwendungen, wie zum Beispiel
komplexe Verpackungs- oder Etikettier-
maschinen und Transportanlagen.

Flexibilitat

Viele Motion-Systeme bieten anspruchsvol-
le Funktionen zur Steuerung der Achsen.
Die Q170MSCPU jedoch eréffnet auch ein
grofes Spektrum an Maglichkeiten fir SPS-
Applikationen, indem sie mit Gber 100 SPS-

Modulen des MELSEC System Q kompatibel
ist. Das bedeutet, dass Herausforderungen
bei den Anwendungen, wie etwa analo-
ge Ein- und Ausgédnge, eine groRe Anzahl
digitaler E/As, Netzwerke, usw.,, leicht von
einer Q170MSCPU gemeistert werden kon-
nen. Unternehmen, die bereits das MELSEC
System Q einsetzen, kdnnen die gleichen
Komponenten wie in ihren anderen Syste-
men verwenden und so die Kosten und den
Verwaltungsaufwand vermindern.

Inbetriebnahme -
einfach und schnell

Hohe Funktionalitét nUtzt wenig, wenn sie
schwer anzuwenden ist. Dank der intuitiv zu
bedienenden Software MT Works2 ist dies bei
MR-MQ100 und Q170MSCPU nicht der Fall.

Hier wird eine abstrakte Programmierung
durch ein grafisches Modell der aktuellen
mechanischen Applikation ersetzt. Mit
,Drag and Drop” kénnen auf einfache
Weise virtuelle Getriebe, Kupplungen und
Kurvenprofile erzeugt werden.




Servo-Software

Servo-Software flir
Emstellung und Dlagnose

MR Configurator2 - eine
komplette Entwicklungs-
umgebung

Die Parametriersoftware MR Configurator2
ermoglicht eine komfortable Inbetrieb-
nahme und Diagnose eines Mitsubishi
Electric-Servosystems. Sie bietet eine leis-
tungsfahige grafische Maschinenanalyse
und Simulation. Mithilfe der Maschinen-
analyse lasst sich, ohne zusétzlichen Mess-
aufwand, der Frequenzgang des angeschlos-
senen Antriebsstrangs ermitteln und, falls
erforderlich, durch konstruktive Verdnderung
oder den Einsatz von Filtern eine bessere
Maschinenleistung erreichen. Der Anschluss
an einen Personalcomputer erfolgt tber die
serienmaflige USB-Schnittstelle.

Dank der vielfaltigen automatischen Ein-
stellhilfen gelingt es auch weniger erfahre-
nen Anwendern, die neuen Servosysteme
schnell und auf den Punkt genau einzustel-
len. Die Vorteile liegen dabei auf der Hand:

Vorbereitung

Einfache Inbetriebnahme

MR Configurator2 wird auf einem Stan-
dard-PCinstalliert und kann das Servosys-
tem auf einfache Weise anpassen und in
Betrieb nehmen.

Servo-Assistent

Die vollstandige Einstellung des Servo-
verstarkers erfolgt durch eine gefthrte
MenUbearbeitung. Parametereinstellung
und Abgleich sind einfach, da die entspre-
chenden Funktionen Uiber Kurzwahltasten
aufgerufen werden.

Inbetriebnahme

Vielfiltige Uberwachungsfunktionen

Dank grafischer Anzeigen kann der Ser-
vostatus mit seinen Triggersignalen am
Eingang, wie Sollwertimpulse, Schlepp-
fehler, Drehzahl, usw., dargestellt werden.

Parametereinstellung

Die einzustellenden Parameter werden in
einer Liste oder visualisiert angezeigt. Zur
Einstellung werden die Parameter aus der

Folgen Sie einfach der Anleitung, bis der Verstarker
fertig konfektioniert ist.

Liste ausgewahlt. Der Bereich,In Position” er-
folgtin technischen Einheiten (z. B. um). Die
Zeit zum Lesen/Schreiben von Parametern
entspricht einem Zehntel der Ublichen Zeit.

Wartung

Testbetrieb liber den PC

Mithilfe eines Personalcomputers stehen ver-
schiedene MenUs zur Simulation und zum
Testen der Servomotoren zur Verfligung.

Maschinen-Diagnosefunktion

Mit dieser Funktion werden Maschinenrei-
bung und Vibration im normalen Betrieb
ohne besondere Messungen ermittelt und
angezeigt. Durch Vergleich dieser Daten
bei der Inbetriebnahme mit den laufen-
den Betriebsdaten lasst sich die Alterung
von Maschinenteilen erkennen, was fUr die
praventive Wartung von Vorteil ist.

Servoabgleich

One-Touch-Tuning

Abgleiche, wie die Abschatzung des
Massentragheitsmoments der Last, die
Einstellung der Verstarkung und die Un-
terdriickung von Maschinenresonanzen,
erfolgen per Tastendruck und ergeben
maximale Leistungsfahigkeit des Servos.
Prifen Sie die Abgleichergebnisse in Be-
zug auf Ansprechzeit und Uberschwingen.

Grafische Anzeigefunktion

Die Anzahl der analogen Messkandle wurde
auf 7, die der digitalen Messkanale auf 8
erhoht. Esist die Anzeige verschiedener Be-
triebszustdnde des Servos als Kurvenform
bei nur einer Messung maoglich, wobei
auch Einstellung und Abgleich unterstiitzt
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Uberwachung und Prifung mit der Diagnose-

funktion

werden. Ubliche Funktionen wie [Uber-
schreiben] zum Uberschreiben von mehr-
fachen Daten sowie [Graph-Historie] zur
Darstellung der Graph-Historie stehen zur
Verfligung. Die Messung der Kurvenform
angeschlossenener Achsen erfolgt simultan
Uber die Steuerungskommunikation.

Maschinenanalyse

Durch Anlegen eines zufélligen Drehmo-
ments an den Servomotor wird automatisch
die Frequenzcharakteristik (0,1 Hz bis 4,5 kHz)
eines Maschinensystems durch Betdtigung
derTaste [Start] ermittelt. Diese Daten dienen
auch der Einstellung des Filters zur Unterdri-
ckung von Maschinenresonanzen.

Verbessert in der Anwendung

Die automatische Ermittlung der Ver-
starkungsfaktoren durch die Software
MR Configurator2 geschieht nun schneller
und gewadhrleistet geringes Uberschwin-
gen und geringe Vibrationen der Maschine.

Grundlegende Parameter kénnen einfach
in einem vorgegebenen Auswahlmend ein-
gestellt werden. Die Eingabe der Parameter
in tabellarischer Form ist ebenfalls moglich.




Applikation Schlauchfolienverpackung

Vertikale formgebende
Schlauchfolienverpackung

Losung fiir
Folienverpackung

Systeme zur vertikalen Schlauchfolien-
verpackung nutzen Servoantriebe, um
eine Plastikfolie mit entsprechender Ge-
nauigkeit von einer Vorratsrolle abzuwi-
ckeln, diese durch Warmebehandlung
als Tute zu formen, mit einer festgeleg-
ten Produktmenge zu befillen, zu ver-
schlieBen und Uber ein Transportband
wegzuftihren. Wahrend sich die Metho-
den zum Befillen und VerschlieBen je
nach Maschine unterscheiden, unterteilt
man die Applikationen fur die vertika-
le formgebende Schlauchfolienverpa-
ckung grundsatzlich in zwei Kategorien:
Verpackungsmaschinen mit kontinuier-
licher oder mit getakteter Bewegung.
Allerdings spielen die Eigenschaften des
zu verpackenden Produktes (flussig, fest,
usw.) fir das Design der Maschine hau-
fig eine weitaus entscheidendere Rolle.

GOT-Serie

MELSECiQ-R mit
Simple-Motion-Modul
RD77MS16

zum ur
Folien- Folien- Folien-

Achse

Achse der Folienrolle

MR-J4-Servoverstérker

SPS + Simple-
Motion-Module

Achse des
Transportbands _

Achse

vorschub ~inde-

Xierung  xierung

Ziehen und Vorschub yo— Produkt (ZU)

~ Befiillung

| Achse zur
Folienin-
dexierung

Achse zum
— Verschweien
und Schneiden

Welche Automatisierungs-
komponenten
sind relevant?

Als ein Teil der Programmierumgebung
flr das Simple-Motion-Modul kann ei-
ne virtuelle Bewegung des Servomotors
durch eine elektronische Konigswelle
gefuhrt werden, um sicherzustellen,
dass alle Servomotoren gleichzeitig
anlaufen. Diese Ansteuerung ist mit
dem Simple-Motion-Modul moéglich
und kann in GX Works2 (als Bestandteil
von iQ Works) programmiert werden.
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Applikation

Zum Verschlieen der Tuten fuhrt der
Servo synchronisierte Bewegungen

Achse Achse

der des
Folien-  Transport-  aus. Dabei werden die Unterseite der
rolle bands

leeren und die Oberseite der befull-
ten Tute gleichzeitig verschweif3t. Das
Trennen der verschlossenen Taten vom
Folienschlauch erfolgt mit einem Mes-
ser. Danach fallt die Tute zur weiteren
Verpackung auf das Abfuhrband.



Applikation X-Y-Tisch

X-Y-Tisch

SPS-System

Ubersicht

X-Y-Tische werden fur die verschiedens-
ten Anforderungen im Positionierbe-
reich bendtigt. Im Allgemeinen kom-
men 2 (oder mehr) Servoachsen fur die
horizontale Bewegung zum Einsatz, die
dann Uber lineare oder zirkulare Inter-
polation angesteuert werden.

Welche Automatisierungs-
komponenten
sind relevant?

Der X-Y-Tisch setzt Servomotor-Tech-
nologie ein, um eine exakte Positi-
onierung zu erzielen. Wie zu sehen
ist, sind zwei Servomotoren an einen
Tisch gekoppelt, um diesen in X- und
Y-Richtung zu bewegen. Die beiden
Servomotoren werden Uber den Ser-
voverstarker MR-J4W2-B angetrieben,
der allerneusten Technologie von
Mitsubishi Electric. Zur Berechnung der
Bewegungen und der Interpolationen
dient das Simple-Motion-Modul.

Schneidkopf

Motor Y-Achse
Motor X-Achse

In Kombination mit einer SPS der L-Serie
und ihren vielen integrierten Funktio-
nen ist mit nur wenigen Komponenten
eine Komplettlésung realisierbar. Dank
der Netzwerkverbindung SSCNETIII/H
kénnen alle internen Servo-Parameter
direkt Uber die SPS eingestellt werden.

Oft werden die Verfahrmuster in einem
CAD-Programm erstellt und dann als DXF-
Datei exportiert. Diese DXF-Datei ldsst sich
direkt in die G-CAD-Konverter-Software
laden, um fUr den Bewegungsablauf das
Simple-Motion-Programm zu erzeugen.

GOT-Serie Motion-Modul

G-CAD
Converter

L-Serie mit Simple-

Applikation

Im Allgemeinen sind X-Y-Tische relativ
wartungsarm und gelten als hochge-
nau und anwenderfreundlich. Allerdings
sind mechanische Teile immer einer
gewissen Abnutzung unterworfen. In
Abhangigkeit von der Belastung kénnen
die Kugelumlaufspindeln im X-Y-Tisch
sowie andere mechanische Komponen-
ten mehr oder weniger stark abnutzen,
so dass ein regelmaRiger Austausch die-
ser Teile erforderlich wird. Zur Abschat-
zung von Verschlei§ durch Reibung und
Vibration hat Mitsubishi Electric neue
Funktionen entwickelt, womit die pra-
ventive Wartung von Maschinenteilen
unterstitzt wird. Diese Funktionen sind
in der neuen MR-J4-Serie integriert.

Zusatzlich ermoéglicht das Software-
paket G-CAD-Konverter den direkten
Import von CAD-Dateien und das Ver-
schieben beliebiger Verfahrmuster ohne
das SPS-Programm dndern zu missen.

Zweiachs-
Servoverstérker
MR-J4

L7 sscneriy

PC mit G-CAD-Konverter-Software

Motor
Y-Achse

Motor
X-Achse
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Weitere Produktschriften aus dem Bereich Industrie-Automation

Q/L-Familie

Produktkataloge zu den modularen speicherprogrammierbaren Steuerungen und Zubehor
der MELSEC-SPS-Serien

FX-Familie

Produktkatalog zu den kompakten speicherprogrammierbaren Steuerungen und Zubehor
der MELSEC FX-Familie

B"ogc\\“r e“ HMI-Bediengerite

Produktkatalog zu Bediengeraten, Programmier- und Visualisierungs-Software sowie Zubehor

FR-Familie

Produktkatalog zu Frequenzumrichtern und Zubehor

Roboter-Familie
Produktkatalog zu Industrie-Robotern und Zubehor

LVS-Familie
Produktkatalog zu Niederspannungsschaltgeraten, Schiitzen und Uberstromrelais

Die Welt der Automatisierung

Ubersicht aller Produkte von Mitsubishi Electric fiir die Automation, wie Frequenzumrichter,
Servo- und Motionsysteme, Roboter, etc.

Weitere Serviceangebote

Dieser technische Bereich des Kataloges soll Ihnen einen Uberblick tiber den umfangreichen Bereich der MELSERVO Servoverstérker und -motoren ver-
mitteln. Falls Sie Informationen in diesem Katalog nicht finden, sollten Sie auch die anderen angebotenen Mdglichkeiten nutzen, um weitere Angaben zur
Konfiguration, zu technischen Losungen, Preisen oder Liefermdglichkeiten zu erhalten.

Bitte besuchen Sie uns auch im Internet. Viele technische Fragen werden auf unserer Homepage https://de3a.mitsubishielectric.com beantwortet.

Die Internet-Seiten bieten zudem einen einfachen und schnellen Zugang zu weiteren technischen Daten sowie aktuellen Informationen zu unseren
Produkten und Dienstleistungsangeboten. Dort stehen Ihnen auch Bedienungsanleitungen und Kataloge in verschiedenen Sprachen zum kostenlosen
Download zur Verfiigung.

Bei technischen Fragen und bei Fragen zu Preisen oder Liefermdglichkeiten setzen Sie sich bitte mit unseren Distributoren oder einen der Vertriebspart-
ner in Verbindung.

Die Distributoren und Vertriebspartner von Mitsubishi Electric beantworten gern lhre technischen Fragen und unterstltzen Sie bei der Projektierung.
Eine Ubersicht aller Vertretungen finden Sie auf der Umschlagriickseite dieses Katalogs oder im Internet auf unserer Homepage
https://de3a.mitsubishielectric.com unter,Kontakt".

Hinweise zu diesem Produktkatalog

Dieser Katalog enthilt eine Ubersicht der lieferbaren Produkte. Fiir die Systemauslegung, die Konfiguration, die Installation und den Betrieb der Module
mussen zuséatzlich die Informationen in den Handblichern der verwendeten Geréte beachtet werden. Vergewissern Sie sich, dass alle Systeme, die Sie mit
den Gerdten aus diesem Katalog aufbauen, betriebssicher sind, Ihren Anforderungen entsprechen und mit den in den Handblchern der Geréte festgeleg-
ten Konfigurationsregeln Gbereinstimmen.

Technische Anderungen kénnen ohne vorherigen Hinweis vorgenommen werden. Alle eingetragenen Warenzeichen werden anerkannt.

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

Die in diesem Katalog aufgefiihrten und beschriebenen Produkte der Mitsubishi Electric Europe B.V. sind weder ausfuhrgenehmigungs-
pflichtig noch Gegenstand der Dual-Use-Liste.
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Servo- und Motion-Systeme

Im Bereich der Servo- und Motion-Systeme
bietet Mitsubishi Electric durch die groRe
Bandbreite an Produkten Losungen fir die
unterschiedlichsten Anwendungen - vom
Aufbau eines einfachen Einzelachsenantriebs fiir
eine Punkt-zu-Punkt-Positionierung bis hin zum
vollsynchronisierten 192-Achsen-Antrieb.

Dabei ist sowohl ein Betrieb tber Standard-
Impulsausgdnge als auch Uber verschiedene

Netzwerke wie SSCNETIII/H, CC-Link IE Field,
EtherCAT, PROFINET und EtherNet/IP™ moglich.

Die Servo-Serien von Mitsubishi Electric setzen
durch die groBe Auswahl an Motoren und
Servoverstarkern (bis zu 110 kW Dauerleistung)
im Bereich Motion-Control neue MaB3stdbe in
punkto Prazision. Alle Motoren sind standard-
maBig mit Encoder ausgestattet:

Welche Komponenten bendétigt ein MR-J4-Servosystem?

Servomotoren

Der Einsatz modernster volumenreduzierender
Wickeltechniken und neuester Technologien
ermdglicht die Herstellung von blirstenlosen
Servomotoren, die zu den kompaktesten am
Markt gehoren.

Die Servomotoren von Mitsubishi Electric erfiillen
héchste Anspriiche und sind durch den weiten
Leistungs-, Drehzahl und Drehmomentbereich
zum Einsatz in nahezu allen Applikationen

geeignet. Zur Erganzung des Produktangebots
bietet Mitsubishi Electric die Motoren in einem
Leistungsbereich von 50 W bis 110 kW sowie in
in einer gro3en Typenvielfalt wie rotatorische,
Linear- und Direct-Drive-Motoren an.

Alle Servomotoren der MR-J4-Serie von
Mitsubishi Electric sind standardméaBig mit
einem Absolutwert-Encoder ausgestattet.

I i 5* 05-7 kv

MR-JE-Serie 131072 Impulse/Umdrehung,
MR-J4-Serie: 4194304 Impulse/Umdrehung.

Alle Hardware-Produkte der Servo- und Motion-
Systeme von Mitsubishi Electric werden dabei
von Software-Paketen erganzt, die eine leicht
verstandliche Programmierung und schnelle
Inbetriebnahme der Einheiten erlauben.

Durch Einbau einer Batterie kann im Servo-
verstdrker ein Absolutwert-Positioniersystem
aktiviert werden.

Danach erméglichen die Backup-Batterie und
ein Puffer-Kondensator den standigen Zugriff
auf die aktuelle Position des Servomotors, auch
bei Unterbrechung der Systemverbindungen.

HG-RR 1-5 kW

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

HG-SR 0.5-7 kW

HG-JR 0.5-22 kW

! | ! | !
0 1kW 2kW  5kWw  7kw 10 kW

Gesteigerter Maschinendurchsatz mit
Hochleistungsmotoren

Um lhre Anlage auf ein hoheres Leistungsniveau
anheben zu kénnen, benétigen Sie nicht nur
leistungsfahige Servoverstarker, sondern auch
hochperformante Servomotoren. Zur Unter-
stlitzung der verbesserten Genauigkeit und
hoéheren Geschwindigkeit der MR-J4-Serie mus-
sen die Motoren einen Encoder mit der hohen
Auflésung von 22 Bit haben. Eine Regelung mit
doppelter Ruckfuihrung ist selbstverstandlich

20 kW 30 kW 40 kW

Standard und eine Vielzahl an Motorarten steht
fur die unterschiedlichsten Anwendungen zur
Verfiigung.

Rotatorische Servomotoren bieten hohe
Genauigkeit, hohes Drehmoment bei schneller
Positionierung sowie ruckfreie Drehung mit
hochauflésendem Encoder und verbesserter
Arbeitsgeschwindigkeit. Lineare Servomotoren
unterstlitzen hochprazise Tandem-Synchronsteu-
erung. Direct-Drive-Motoren werden fiir Anwen-
dungen mit hohem Drehmoment in kompakten
und verwindungssteifen Maschinen eingesetzt.

6 i i . 16-fach Encoder mit
Aquosung'!m Vergleich fjagh 4194304
zum Vorgangermodell | | | Impulsen
! ! ! >
MR-J3-Serie MR-J4-Serie
18 Bit - 262144 Impulse 22 Bit - 4194304 Impulse
pro Umdrehung pro Umdrehung

55 kW 100 kW

Fiir den Einsatz unter besonders widrigen
Umgebungsbedingungen stehen einige Motor-
serien auch mit einer héheren Schutzklasse, wie
IP65 oder IP67, zur Verfligung.

Die Servoverstarker der Serie MR-J4 konnen
rotatorische, Linear- und Direct-Drive-Motoren
standardmagig ansteuern.

&

Linearer
Servomotor

Direct-
Drive-Motor

Rotatorischer
Servomotor
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Servoverstarker

Mitsubishi Electric bietet eine umfangreiche
Auswabhl verschiedener Servoverstarker an, um
alle Anforderungen der unterschiedlichsten
Anwendungen zu erflillen. Ob die Ansteuerung
durch herkdmmliche digitale Impulse, Gber
Analogsignale oder Netzwerk erfolgen soll - fur
jeden Fall ist ein Verstarker vorhanden.

400

Dabei ermdglicht das einzigartige Echtzeit-Auto-
Tuning (RTAT = Real Time Auto Tuning) von
Mitsubishi Electric, durch standige automatische
Anpassung der Regelparameter (im Betrieb) an
die Anwendung, ein hochdynamisches Regel-
verhalten, selbst bei wechselnden Lastverhalt-
nissen.

Systembeschreibung

Die Gerate mit Ansteuerung durch digitale
Impulse und Analogsignale der Serien MR-JE
und MR-J4 decken einen Leistungsbereich von
100 W bis 22 kW ab. Die Servoverstérker, die
das Bus-System SSCNETIII/H (MR-J4-B-Serie)
unterstitzen, ermoglichen eine anwender-
freundliche Kommunikationsverbindung tber
SSCNETIII/H. Die Servoverstarker der MR-J4-GF
und MR-J4-TM -Serie unterstiitzen die offene
Netzwerkkommunikation, die auf Ethernet
basiert.

Systembeschreibung H

MR-JE-A/B 0.1 kW-3 kW

MR-J4W2-B 0.2-1 kW

MR-J4W3-B 0.2-0.4 kW

MR-J4-A/B/GF/TM 0.1-22 kW

! ! 1 |
0 TkW2kwW  5kW 10 kW

Positioniermodule

In der kostengtinstigen Kompaktklasse der
FX-Einheiten dient das Positioniermodul FX2N-
10PG zur Steuerung einer Achse Uber interne
Positioniertabellen. Es verfligt Uber eine externe
Schnellstartfunktion und eine Ausgangs-Impuls-
frequenz von bis zu 1 MHz. Das Positioniermo-
dul FX3U-20SSC-H ist fiir den Einsatz in der Serie
MR-JE-B/MR-J4-B bestimmt. Dies ermdglicht
eine schnelle, leichte aber dennoch effiziente
Positionierung in einfacheren Anwendungen.

Fur umfangreichere und komplexere Anwen-
dungen stehen mit der MELSEC iQ-F-Serie, der
MELSEC iQ-R-Serie, der MELSEC L-Serie und der
MELSEC System Q zahlreiche Positionier- und
Simple-Motion-Module zur Verfiigung

(1, 2,4 und 16 Achsen).

S MITSUBISHI ELECTRIC
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Diese Module sind: mit Open-Collector-Ausgang
(LD75P-/QD75PN-/RD77P-Serie), mit Differenzial-
ausgang (LD75D-/QD75DN-/RD77D-Serie).

Die SSCNETIII/H-Anbindung erméglicht den
Aufbau verbesserter und einfach zu bedienender
Positioniersysteme bei gleichzeitig reduziertem
Verdrahtungsaufwand und héherer Storfestigkeit.
Alle Positioniermodule verfiigen iber Funktio-
nen wie Interpolation, Drehzahlregelung und
Positionierbetrieb, usw. Fiir erweiterte Motion-
Anwendungen, wie Achsensynchronisation und
Kurvenscheibensteuerung stehen Simple-Motion-
Module (FX5-[JSSC-S/LD77/QD77/RD77) zur
Verfugung.

Zusatzlich sind auch die Simple Motion Module
der MELSEC iQ-R- Serie und der MELSEC System Q
mit der CC-Link IE Field Schnittstelle verfiigbar.

55 kw 110 kW

Motion-Controller

Als neue Generation der Motion-Controller-Sys-
teme bietet die dynamische Servotechnologie
der iQ-R-Motion-CPU in Kombination mit der
enormen Rechenleistung einer SPS der MELSEC
iQ-R-Serie die optimale Lésung fiir Spezialan-
wendungen mit hochsten Anforderungen an die
Steuerung und Prézision. Dieses vollintegrierte
und flexible System erméglicht die Steuerung
von bis zu 192 Achsen tiber SSCNETIII/H und
kann in den meisten Motion-Controller-Anwen-
dungen eingesetzt werden.
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MELSERVO MR-J4-Servoverstarker

I

—

o

&

MR-J4W3-2228
SE

MELSERVO
Mit der MR-J4-Baureihe bietet Mitsubishi

Electric Servoantriebe, welche durch héchste

Dynamik und kiirzeste Positionierzeiten
auf sich aufmerksam machen. Dartiber
hinaus lassen sich die Servoverstarker auf

einfachste Weise bedienen und erméglichen

es damit auch, Anwendern ohne spezielle
Erfahrung im Abgleich ihrer Anwendungen
hochste Performance in kiirzester Zeit zu
erzielen. Das deutlich optimierte Autotu-
ning tibernimmt dabei langwierige ,Trial
and Error“-Versuche vollstandig. Aber auch
Funktionen, wie zum Beispiel die Resonanz-
bestimmung des Antriebsstrangs, werden
vom MR-J4 in Verbindung mit der Setup-

Einsatz von abstimmbaren Sperrfiltern dient
zur Unterdriickung von Resonanzfrequen-
zen und ermdglicht einen vibrationsfreien
Betrieb. Dadurch ist der Anwender in der
Lage, noch kiirzere Positionierzeiten zu
realisieren.

Der Einsatz von Servoverstarkern der
Mitbewerber erfordert tiber den gesamten
Einsatzbereich eine deutliche Verlangerung
der Anregelzeiten durch die Steuerung .

Software (MR Configurator2) unterstiitzt. Der

Leistungsmerkmale
® Leistungsstarke CPU

® Automatische Vibrationsunterdriickung
durch adaptive Filterung von bis zu funf
Resonanzfrequenzen

® Erweiterte Vibrationsunterdriickung zur
Unterdriickung von Uberschwingen wih-
rend der Bewegung

® Separate Spannungsversorgung des
Steuerkreises

® Minimale Anregelzeiten
® One-Touch-Tuning

® Vibrationsunterdriickung bei Servo-
verriegelung

® USB-Schnittstellen zum Anschluss eines
PCs (zusatzlicher RS422-Anschluss beim
MR-JE-A und MR-J4-A)

® Automatische Motorerkennung
® Netzwerkfahigkeit

® Erfillung weltweiter Standards incl. CE, UL
und cUL.

® Integrierte Sicherheitsfunktionen

Die MELSERVO Servoverstarker-Baureihen

MR-J4-A (Standard/Modbus-RTU)

Mit der Baureihe MR-J4-A lassen sich Servo-
systeme mit konventioneller Ansteuerung
aufbauen. Hierzu bieten die Servoverstarker

2 analoge Eingdnge sowie einen Schrittketten-
eingang. Die Ansteuerung durch Schrittkette
verhindert die Nachteile einer analogen Ansteu-
erung, wie Offset-Verschiebung durch Tempera-
turanderung oder das Abdriften bei Stillstand.
Die Baureihe MR-J4-A lasst sich als Drehmo-
ment-, Drehzahl- oder Lageregler einsetzen.
Zusatzlich verfligt der MR-J4-A-RJ Uber eine inte-
grierte Positionierfunktion. So kdnnen einfache
Positionieraufgaben direkt in dem Servoverstar-
ker realisiert werden, ohne dass eine ibergeord-
nete Positionierungssteuerung erforderlich ist.
Eine Ansteuerung der Positionsaufgaben tber
Modbus-RTU ist ebenfalls maglich.

Besondere Merkmale

® 2 analoge Sollwerteingange

® 1 Schrittketteneingang

® 7 Festdrehzahlen

® \erarbeitung von drei Arten von Impuls-
kettensignalen: Encodersignale, Impuls

und Richtung, Impulskette fiir Rechts- und
Linksdrehung

® Positionierfunktion mittels Programm oder
Datentabellen

® Sicherheitsfunktionen gemaf EN IEC 61800-5-2:
,Sicherer Halt” (STO) und, Sicherer Stopp 1“ (SS1).

MR-J4-B (SSCNETIII/H-Netzwerk)

Die Baureihe MR-J4-B ist zum Anschluss an
Mitsubishi Electric-Motion-Systeme und Posi-
tioniersteuerungen geeignet. Der Anschluss

an diese Steuerung erfolgt hierbei Giber
SSCNETIII/H, ein High-Speed-Motion-Netzwerk,
das hochprazise Synchronisation und erweiterte
Interpolation ermoglicht. Die kurze Taktzeit
aufgrund der hohen Datentiibertragungsrate

- die Zykluszeit betragt nur 0,22 ms — erhéht die
Verfligbarkeit der Maschine. Die gesamte Inbe-
triebnahme des,Plug-and-Play“- Netzwerkes
beschrankt sich auf die Anwahl der Achsad-
resse und dem Aufstecken der vorgefertigten
Buskabel. Dadurch sind Fehlverdrahtungen von
vornherein ausgeschlossen.

Besondere Merkmale

® ,Plug-and-Play”-SSCNETIII/H-Netzwerk

® Ansteuerung der Haltebremse direkt vom
Verstérker

® Emulierte Encoderausgange zum Anschluss
von konventionellen Folgeantrieben

® Einfacher Verstarkeraustausch durch Parameter-
verwaltung in der Uibergeordneten Steuerung

® Automatische Positionserkennung nach dem
Einschalten durch Absolutwertsystem als
Standard (Pufferbatterie optional)

® Sicherheitsfunktionen gemaf3 EN IEC 61800-5-2:
L,Sicherer Halt” (STO) und ,Sicherer Stopp 1 (SS1),
Sichere Bremsansteuerung (SBC), Sicher
begrenzte Geschwindigkeit (SLS), Sichere
Geschwindigkeitsiiberwachung (SSM) mittels
optionalen Sicherheitsmodul MR-D30 und
den Verstarkertypen MR-J4-B-RJ.

MR-JE-A (Universell einsetzbar/Modbus-RTU)

Das Servosystem MR-JE-A bietet verschie-

dene Steuerungsmodi, wie z. B. Lage-/interne
Drehzahlregelung. Daher deckt dieser Servover-
starker einen weiten Anwendungsbereich, wie
préazise Positionierung und ruckfreie Drehzahlre-
gelung bei Werkzeug- und Industriemaschinen
(z. B. Verpackungs-, Produktions- und Etikettier-
maschinen) ab.

Fur Anwendungen, bei denen die Drehzahl oder
das Drehmoment eine Feinregelung benoti-
gen, verflgt der Servoverstarker tiber analoge
Eingange fur Drehzahl oder Drehmoment. Zur
Regelung von Drehzahl und Drehrichtung des
Motors dient der Impulsketteneingang mit

einer Impulsrate von bis zu 1 Mpps. In Kombi-
nation mit dem hochauflésenden Encoder mit
131072 Impulsen/Umdrehung ist so eine duBlerst
exakte Positionierung méglich.

Besondere Merkmale

® Die kompakte Baugrof3e garantiert einen
flexiblen Einbau und ein wirtschaftliches
Anlagendesign

® Durch den grof3en Leistungsbereich von
100 W-3 kW ist das System universell einsetzbar

® Das System bietet hohe Positioniergenauig-
keit dank des integrierten hochauflosenden
Encoders (131072 Impulse/Umdrehung)

® Das Produkt liegt im unteren Preissegment
zur Realisierung von kostengiinstigen und
o6konomischen Servoanwendungen

® Auto-Tuning und Diagnosefunktionen
machen die Inbetriebnahme einfach und
schnell

S MITSUBISHI ELECTRIC



MR-J4-TM (offene Netzwerk Losungen)

Der Servoverstarker MR-J4-TM kombiniert die in der Industrie flihrende
Leistungsfahigkeit, Funktionsvielfalt und Zuverlassigkeit der Servosys-
temserie MR-J4 mit einer Netzwerkanbindung fiir unterschiedliche offene
Netzwerke, wie EtherCAT, EtherNet/IP™ und PROFINET. Auch wenn der
Kunde sein eigenes Steuerungssystem verwendet, so kann er dieses mit
der Servotechnologie von Mitsubishi Electric erweitern, um die Vorteile
einer sehr kompakten und leistungsfahigen Technologie zu nutzen.

Durch diese Technologie kann eine Maschine einfach und schnell an unter-
schiedliche Ethernet-Systeme adaptiert werden, wodurch sie weltweit
zusammen mit unterschiedlichen Steuerungssystemen und Netzwerktech-
nologien einsetzbar ist.

MR-J4-GF (Single-Netzwerk Losung fiir Motion, E/A und
Sicherheitsfunktionen)

Der Servoverstarker MR-J4-GF (-RJ) besitzt standardméRBig eine zum
CC-Link IE Field-Netzwerk kompatible Schnittstelle.

Das CC-Link IE Field-Netzwerk ist ein Single-Netzwerk, welches die Vielsei-
tigkeit von Ethernet mit dem hochgenauen Synchronbetrieb einer Motion-
Steuerung kombiniert. Unterschiedliche Feldgerate, wie Servoverstarker,
E/A-Module und High-Speed-Zahlermodule kénnen ohne Einschrankung
an das Single-Netzwerk angeschlossen werden.

In Verbindung mit dem Simple Motion Modul stehen erweiterte Moti-
onfunktion wie Achs-Synchronsation, Kurvenscheiben und Druckmarken-
steuerung zusatzlich zu der Punkt-zu-Punkt Positionierung, Drehzahlrege-
lung und Drehmomentregelung zur Verfligung.

Die integrierte Sicherheitsfunktionen des MR-J4-GF lassen sich von der
Sicherheitssteuerung tiber das CC-Link IE Field Netzwerk aktivieren ohne
zusatzliche Verdrahtung an dem Servoverstarker.

In Verbindung mit einer CPU mit integrierter CC-Link IE-Funktion oder
einem Master-/lokalen Modul kénnen mit dem Servoverstarker genau so
leicht Positionierablaufe fir Transportbander, Drehtische, Kugelumlauf-
spindeln usw. realisiert werden, wie E/A-Funktionen. In dem E/A Modus
lassen sich bis zu 120 Servoachsen ansteuern.

S MITSUBISHI ELECTRIC
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EtherCAT. ™

T

EtherNet/IP

®

CPU-Modul mit integrierter CC-Link IE-Funktion
(RO4ENCPU)

®
=
0
MR-J4-GF
Drehzahl
'y
2000
1600 [~~~/ T "
\\\
Positions- Ly Positions-
tabelle Nr. 1 \\ tabelle Nr. 2
\\\
0 1000 2000
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Optimale Parametrierung des Servosystems

Verbessertes,,One-Touch-Tuning”

Samtliche Regelparameter einschlief3lich der
Filter zur Unterdriickung von Maschinenre-
sonanzen und Vibrationen lassen sich mit der

,One-Touch-Tuning“-Funktion automatisch mit
einem Knopfdruck einstellen. Mit der erweiterten
Vibrationsunterdriickung lasst sich die Effizienz der

Maschine fiir die jeweilige Applikation optimieren.
Das Resultat ist ein vibrationsfreier, hochpraziser
und schneller Positionierungsprozess.

Vibrationsunterdriickung Exakte Ubereinstim-
—:Sollwerte  —:Istwerte und Filterabgleich mit einem mung. High-Speed-
Vorher Knopfdruck Nachher Positionierung
CEU ot rEU AU rzv —_—— )
N N N Ein-
] ] NS e schwing-
a o o zeit
A ;
Zeit Zeit Zeit
Instabiler Betrieb Die Istwerte weichen von den
Sollwerten ab.

Erweiterte Vibrationsunterdriickung Il

Dieser Algorithmus zur Vibrationsunterdri-

ckung unterstitzt ein System mit drei Mas-
sentragheiten, wodurch sich gleichzeitig zwei

Vibration am Ende des
Auslegers «———

System mit drei
Massentragheiten

Es werden

" gleichzeitig zwei

Maschine Vibrationsarten
unterdriickt.

I .

Filter zur Unterdriickung von
Maschinenresonanzen

Durch die erweiterte Filterstruktur konnte

der Frequenzbereich auf 10 Hz bis 4500 Hz
vergroBert werden. AuBBerdem stehen nun finf
gleichzeitig einsetzbare Filter zur Verfiigung,
um eine maximale Vibrationsunterdriickung zu
erreichen.

Robustes Filter

Bei Systemen mit Transportbandern und Walzen,
wie Druck- oder Verpackungsmaschinen, die
eine hohe Massentragheit besitzen, war es
bisher mit konventinellen Regelungen sehr

verschiedene Arten tieffrequenter Vibrationen
unterdriicken lassen. Der Abgleich erfolgt mit
der Software MR Configurator2. Diese Funktion

Ohne
Vibrationsunterdriickung

Mit erweiterter

Vibrationsunterdriickung

Wirksamer Frequenzbereich

dampft nicht nur die Schwingungen am Ende
eines Werkzeugarms, sondern auch Vibration am
Antriebsstrang.

Mit erweiterter
Vibrationsunterdriickung Il

T

Im Bereich von
10 Hz bis 4500 Hz|
sind funf Filter
einstellbar

schwierig, ein schnelles Ansprechverhalten bei
gleichzeitig stabilem Betrieb zu erreichen. Dies
ist nun mit dem neuen Filter ohne Abgleich
maoglich. Das robuste Filter ist in der Lage, das

Robustes Filter

Verstirkung
Konventionelles Tiefpassfilter

Robustes Filter

Konventionelle Regelung

Maschine mit hohem Massentragheitsverhaltnis

Frequenz

4500 [Hz]

Drehmoment im Vergleich zum Vorgangermo-
dell Gber einen weiten Frequenzbereich kleiner
abgestuft zu verringern, was zu einer hoheren
Stabilitat fiihrt.

Mit robustem Filter

S MITSUBISHI ELECTRIC



Servoverstarker mit integrierter Positionierfunktion

Der Servoverstarker MR-J4-A-RJ verfiigt Uiber eine eingebaute Positionier-
funktion (Positionierung Uber Positionstabelle, Programme oder Indexer-
Positionierung), wodurch sich ein einfaches Positioniersystem aufbauen lasst.
Externe Steuerungen, wie Positioniermodule, sind somit Gberflussig. Mittels
der direkten Ankopplung der GOT-Bediengerate lassen sich die Verfahrprofile
auf einfachstem Weg anpassen. Es stehen nattirlich alle Diagnosemadglichkei-
ten in dem GOT zur Verfligung.

Eingebaute Positionierfunktion:
® Positionstabelle

® Positionierprogramm

® Positionierbetrieb Uber Indexer

Maschinen-Diagnosefunktion

Durch die Analyse von Maschinenreibung, Tragheitsmoment der Last,
ungleichmaBigem Drehmoment und Veranderungen im Vibrationsver-
halten lassen sich durch Vergleich zu den im Servoverstarker abgelegten
Daten mit dieser Funktion Verdanderungen an Maschinenteilen (Kugelum-
laufspindeln, Fiihrungen, Lager, Antriebsriemen usw.) feststellen. Eine
rechtzeitige Wartung der Antriebskomponenten ist somit méglich.

Systembeschreibung

Positionstabelle

Positons-

i Beschleuni-
punktnr.

gungszeit Bremszeit —

Servomotor-
Position Drehaal rungszeit

Hilfsfunktion

1 1000 2000 20 20 0 1
2 2000 1600 10 0 0 0

Die Einstellung von Positionsdaten (Zielposition), Servomotor-Drehzahl
und Beschleunigungs- und Bremszeit ist so einfach wie die Einstellung

von Parametern.

Positionierprogramm
zuvor erstellten Programms ab.

Servoverstarker zur Verfligung.

Indexer

verteilten Stationen ist moglich.

Der Positionierbetrieb lduft anhand eines

Dafiir stehen insgesamt 25 Befehle in dem

Die Positionierung zu einer festgelegten Anzahl von gleichmaBig

Program Nr.1

SPN (3000)
STC (20)

MOV (1000)

TIM (100)

FOR (3) ®
MOVI (100).......2)
M (100).......3)

[Uberwachung mit MR Configurator2]

Die Maschineninforma-
tion wird angezeigt und
tberwacht.

Servoverstarker

Encoder

Reibung und Vibration
werden anhand von
Daten bei Normalbetrieb
bewertet. Spezielle
Messungen sind nicht
erforderlich.

Kugelumlaufspindel

Servomotor

Zweiachs-/Dreiachsverstarker fiir kompakte, energiesparende und kostenoptimierte Maschinen

Es stehen Servoverstarker fiir zwei und drei Achsen zur Verfligung, die zwei
bzw. drei Motoren ansteuern kdnnen. Diese Servoverstarker erméglichen
den kostengiinstigen Aufbau energiesparender und kompakter Maschi-
nen. Es kdnnen verschiedene Servomotortypen, wie rotatorische, lineare
oder Direct-Drive-Motoren, miteinander kombiniert werden, solange diese
Servomotoren mit dem Servoverstarker kompatibel sind.

MR-J4W3-B

Achse A:
rotatorischer Servomotor
(HG-KR/MR)

Kombinationen von rotatorischen, linearen und
Direct-Drive-Servomotoren mit unterschiedlichen
Leistungen und Modelltypen sind mdglich.

Achse B: linearer Servomotor

(LM-H3/K2/U2)

Energiesparende Maschinen durch Nutzung von regenerativer Energie

Um Energie einzusparen wird bei den Mehrachs-Servoverstarkern die
regenerative Energie einer Achse als Antriebsenergie fiir eine andere
Achse genutzt. Die Kapazitdt der im Kondensator gespeicherten und
wiederverwendbaren regenerativen Energie wurde beim MR-J4W2-B/
MR-J4W3-B gegeniiber dem Vorgdangermodell erhéht. Eine Bremseinheit
ist im Regelfall daher nicht mehr notwendig.

Bei Mehrachsverstarkern kann die Menge der kurzzeitig speicherbaren
Energie durch Einsatz einer Kondensatorbank erhéht werden (in Vorberei-
tung). Sprechen Sie dazu lhren Mitsubishi Electric-Vertriebspartner an.

S MITSUBISHI ELECTRIC

HF[E

Regenerative Energie
wird kurzzeitig gespei-

chert und als Antriebs-
energie genutzt.

[Nutzbare Energie]

200W 21) 9)
400W 30J 1)

Regenerative Energie
-K E Motor Achse A

= ———""; Antriebsenergie
-K Motor Achse B

— —— & Antriebsenergie
-K E Motor Achse C

Achse C: Direct-Drive-Motor
(TM-RFM)

Motordrehzahl Achse A

Bremsung
Zeit
Motordrehzahl Achse B
Beschleunigen '
Zeit
Motordrehzahl Achse C
Beschleunigen '
Zeit

Systembeschreibung H



Systembeschreibung !

Systembeschreibung

GOT Drive - Diese Anbindung fiir eine erweiterte Antriebssteuerung bietet lhnen einen
Mehrwert fiir lhr System

Das GOT2000 ermdglicht eine Erweiterung einige Funktionen vom MR Configurator2 ausgelegt, auf zusatzliche Hardware und Soft-
der Funktionen und damit eine verbesserte zur Verfligung gestellt. Die neue verbesserte ware verzichten zu kdnnen und die Inbetrieb-
Anbindungsméglichkeit an die Servo- Funktionalitat von GOT Drive ist passend auf nahme und die Wartung des Systems sowie die
Systeme von Mitsubishi Electric. Es werden die Bedrfnisse der Kundenapplikation daftr Fehlersuche zu verkuirzen.

Mit vordefinierten Bedienoberflachen werden die folgenden Funktionen T —————— e € | Anzeige der Daten, die bei
vom GOT unterstiitzt. SYOLLDA chAck B DTN O1 s DRUTAOR pro dem Auftreten eines Fehlers

Camrrent Al

aufzeichnet wurden,

® Priifen von Fehlermeldungen des Sevoverstarkers auf dem GOT S
[ o e o ; i als graphische Kurve.

® Abfrage von Servo-Verstarkerdaten mithilfe des GOT und Analyse der
Daten auf Ihrem Computer

® Vorhersage von Maschinenverschleifl und Verbesserung der praventiven
Wartung ohne dass man einen Personal Computer nutzen muss

® Unterstutzt praventive Wartungsfunktionen des Servo-Verstarkers

® Anzeige der Leistungsaufnahme sowie des gesamten Energiever-
brauchs auf dem GOT

® Priifung der auf dem GOT abgelegten Fehlerliste
® Einfache Sicherung von Parametern und Programmen

® Einfache Unterstlitzung von Inbetriebnahme und Abgleich
des Servo-Systems ohne Personal Computer

® Anzeige und Einstellung von Position, Geschwindigkeit,

Beschleunigungszeit und Bremszeit der im Servo-Verstarker
(MR-J4-A-RJ) hinterlegten Positionstabellen

Systemkonfiguration

GOT2000
GOT2000

Seriell, Ethernet

Simple-Motion-Modul
Motion-Steuerung

MR-J4-A(-RJ)
MR-J4W2-B
MR-J4-W3-B
MR-JE-B

MR-J4-A(-RJ)

47 SSCNETII/H

SERVO SYSTEM CONTROLLER NETWORK

ot Drivé;

10 A MITSUBISHI ELECTRIC



Modellbezeichnung der Servoverstarker

MR-J4-A/B/GF/TM MR-J4W2-B
200-V-Typen
MR-J4-LA/B/GF/TM -RJ

MR-J4W3-2228
N5

MR-J4W3-B

Systembeschreibung

MR-JE-A/B

| T

Passende Servomotoren

Code Ausfiihrung Code

Ausfiihrung

Ausfiihrung

MR-J4 HG-MRC]  HG-KRC]  HG-SRC]  HGJRC]  HG-RRCJ Standard Allgemeine Versorgungsspannung — Standardverstarker
A Anwendungen 200-230V AC f tioni
10 053/13 053/13 — — — . Integrierte Positionierung,
2 2 2 o . . Modbus-RTU kompatibel A-RJ@  Erweiterte Sicherheitsfunktionen
s 8 2 B SSCNETIII/H-kompatibel mittels Sicherheitsmodul MR-D30
60 — _ 5 53 _ GF ((k_ (m < altE“Ei:lld (?F'RRJ j  Erweiterte Sicherheitsfunkionen
7 7 7 7 OfFf) ® mittels Sicherheitsmodul MR-D30
- - ene
100 — — 102 539/103 — ™ Netzwerkschnittstelle TM-ECT  Offenes Netzwerk EtherCAT
739/1039/ r Offenes Netzwerk
200 — — 152/202 153/203 103/153 TM-PNT PROFINET
1539/2039 Offenes Netzwerk
EL — 352 e 203 iy EtherNet/|P™
500 — — 502 3539/503  353/503
700 — — 702 503%/703 —
11K — — — 903/11K1M —
15K = = = 15K1M = (1) Diese Kombination erhht das maximale Drehmoment von 300 % auf 400 % des Nenndrehmoments.
2K - - - 22K1M - () usitzlicher Eingang fiir externen Encoder
400-V-Typen
MR-J4-[]A/B/GF/TM4-R)J
| T
Code Passende Servomotoren Code Ausfiihrung Code Ausfiihrung Code Ausfiihrung
MR-J4 HG-SRC] HG-JRC] Standard Allgemeine 4 Versorgungsspannung — Standardverstarker
60 524 534 A Mod t)AnWI;TIISEngen ibel 380-480V AC Integrierte Positionierung,
100 1024 S34V/T347/1034 Ot Sompatie ARI®  Enweitert Sicherheitsunktionen
- ~ B SSCNETIII/H-kompatibel mittels Sicherheitsmodul MR-D30
200 1524/2024 7349/10349/1534/2034 CCoLink IE Field B-R)
350 3524 15349/2034©/3534 GF kompatibel GF_—R i Erweiterte Sicherheitsfunktionen
2 @  MittelsSicherheitsmodul MR-D30
500 5024 35349/5034 ™ Offene
700 7024 50349/7034 Netzwerkschnittstelle TM-ECT  Offenes Netzwerk EtherCAT
1K — 9034/11K1M4 (@ Diese Kombination erhoht das maximale Drehmoment TM-PNT Offenes Netzwerk
15K _ 15K1M4 von 300 % auf 400 % des Nenndrehmoments. PROFINET
22K _ 22K1M4 () Lusitzlicher Eingang fiir externen Encoder TM-EIP Offenes Netzwerk
EtherNet/IP™

S MITSUBISHI ELECTRIC

Alle Servoverstarker erfiillen folgende Standards: CE, UL, cUL
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Modellbezeichnung und Typen

MR-J4W2-[ B

I

Passende Servomotoren

Code Anzahl Achsen
MR-J4 HGMRC]  HGKRL]  HG-SR]
w2 2 Achsen 2 0313 0531323 —_

4 053/13/23/43  053/13/23/43 =
77 8B/73 8B/73 52
1010 8B/73 8B/73 52/102

Systembeschreibung

MR-J4W3-[ B

Ausfiihrung Ausfiihrung
" . __ Versorgungsspannung
_ B SSCNETIII/H-kompatibel 200-330V AC
53/73
53/73/103

Code Anzahl Achsen Passende Servomotoren

Code Ausfiihrung Ausfiihrung
MR-J4 HG-MRCJ HG-KRC] HG-SRC]
I . Versorgungsspannung
w3 iy W 0B 053133 — — QR SSCETIVH-Hompatibel - 200-230V AC
444 053/13/23/43  053/13/23/43 — =
MR-JE-LJA/B
;|: Passende Servomotoren Code Ausfiihrung

MR-JE

40 43 —
70 73 52
100 = 102
200 — 152/202
300 = 302

12

Standard
A Allgemeine Anwendungen,
Modbus-RTU kompatibel
B SSCNETIII/H-kompatibel

Alle Servoverstarker erfiillen folgende Standards: CE, UL, cUL

S MITSUBISHI ELECTRIC



Modellbezeichnung und Typen

Modellbezeichnung der Servomotoren

Serie HG-MR Serie HG-KR/HG-KN Serie HG-SR/HG-SN Serie HG-RR Serie HG-JR

Systembeschreibung H

200-V-Typen

HG-KR[ ][ ][ ][]

[

Serie  Ausgangsleistung [W] Nenn- Code Elektromagnetische

Ausfiihrung Ausfiihrung
Hoky | Geringes Massentragheits- 05 50 drehzah [U/min] Bremse — Standardmotor
moment, kleine Leistung 1 100 2 2000 - - Servomotoren mit funktio-
. i 3 3000 B [ ) WOC  nalem Sicherheits-Encoder
HG-SN Mittleres Massentragheits- 2 200 (nur HG-KR/HG-JR)
moment, mittlere Leistung 4 400
HG-MR Kleinstes Massentragheits- B ol
moment, kleine Leistung 7 750
HG-KR Geringes Massentragheits- LD L0
moment, kleine Leistung 15 1500
HG-RR Kleinstes Massentragheits- 2 2000
moment, mittlere Leistung 35 3500
Gerinaes Massentricheit 50 5000
. eringes Massentragheits-
HG-IR moment, mittlere Leistung 70 7000
HG-SR Mittleres Massentragheits-
moment, mittlere Leistung Alle Motoren erfiillen folgende Standards: CE, UL, cUL

Beispiel: HG-MR 053 B = Ausfiihrung kleinstes Massentragheitsmoment, kleine Leistung; 50 W; 3000 U/min; 200 V; mit elektromagnetischer Bremse

400-V-Typen

HG-SR[ |[ ] 4 [ ][]

Ausfiihrung serie  Ausgangsleistung Nenn- Code Typ Elektromagne- Ausfiihrung
W] drehzahl [U/min] 4 400V tische Bremse —  Standardmotor

HG-IR Geringes Massentragheits-

moment, mittlere Leistung 5 500 ™ 1500 - - Servomotoren
Mittleres Massentragheits- — 1000 2 2000 B o n_1it funk?ionalem
e moment, mittlere Leistung 15 1500 3 3000 woe Ség:e(:]hu?ﬁgﬁ@
20 2000 HG-IR)
35 3500
50 5000
70 7000
11k 11000
15k 15000
2%k 22000

Beispiel: HG-SR 702 4B = Ausfiihrung mittleres Massentragheitsmoment, mittlere Leistung; 7000 W; 2000 U/min; 400 V; mit elektromagnetischer Bremse

Allgemeiner Hinweis: Die obigen Tabellen zeigen die Modellbezeichnungen der Motoren. Es sind nicht alle Kombinationen méglich.
Beachten Sie bitte auch die Spezifikationsiibersicht der Motoren auf Seite 14

S MITSUBISHI ELECTRIC 13
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Servomotoren

Motoren und Anwendungsbereiche

Ubersicht der Servomotoren und deren Anwendungsbereiche

Hochauflésende Absolutwertencoder
als Standardausstattung

Durch den standardmagig integrierten hoch-
auflésenden Absolutwert-Encoder kann die
Nullpunktfahrt entfallen und es werden keine
Naherungsschalter oder andere Sensoren bené-
tigt. Dies verringert die Inbetriebnahmezeit und
erhoht die Zuverlassigkeit.

Der Einsatz dieser Motoren ist hoch effizient und
gewdhrleistet auch bei geringen Drehzahlen
eine hohe Drehzahlstabilitat.

Motortyp Merkmal

Geringes Massentragheitsmoment

Sie eignen sich sowohl fiir Anwendungen mit groBeren
Massentragheitsverhdltnissen als auch fiir Anwendungen @ Druckmaschinen
mit hoheren Reibmomenten (Bandantrieb usw.).

ist méglich.

geeignet.

Geringes Massentragheitsmoment 400 V

Ein 400-V-Servomotor fiir die MELSERVO-J4-Serie in einem @ Druckmaschinen
Leistungsbereich bis 22 kW mit geringem Massentagheits-
moment und hoher Drehzahl. Er hat eine kompakte Bau- @ Palletiermaschinen
form, ist mit einem hochaufldsenden Encoder ausgestattet
und ist kompatibel zu globalen Standards.

Hinweis:
Andere Motortypen sind auf Anfrage erhaltlich.

14

Kleinstes Massentragheitsmoment

Durch ein kleinstes Massentragheitsmoment speziell
fiir hochdynamische Positionieraufgaben mit besonders @ Platinen-Bohrmaschinen
kurzen Zykluszeiten geeignet.

Mittleres Massentragheitsmoment

Der Aufbau stabiler Systeme von niedrigen bis hohen
Drehzahlen ermdglicht ein breites Spektrum an Applikati- ~ @ Roboter
onen. Eine direkte Kopplung an eine Kugelumlaufspindel @ Be- und Entladegeriite

® Wickler und Zugspannungsregler

Geringes Massentragheitsmoment

Ein Motor mit kempakter Bauform und geringem Massen- @ Be-und Entladestationen
tragheitsmoment fiir mittlere Leistungen. Speziell fiir
Positionieraufgaben mit besonders kurzen Zykluszeiten Zykluszeiten

Durch den Absolutmodus von Mitsubishi
Electric kann ein System der Absolutwert-Posi-
tionserkennung konfiguriert werden, das tiber
eine konventionelle E/A-Schnittstelle mit einem
Impulskettensignal gesteuert werden kann.

Anwendungsbeispiel

® Forderbander

® Kkleine X-Y-Tische
@ Kkleine Rollenvorschiibe

SchweiBautomaten

@ Platinen-Priifmaschinen
® Etikettiermaschinen

@ Strick- und Stickmaschinen
@ Ultra-Kompakt-Roboter

® Forderbander
@ Spezialmaschinen

® Werkzeugwechsler
® X-Y-Tische (Kreuztische)
® Testgerate

@ Rollenvorschiibe

Durchsatz erfordern

® Maschinen der Lebensmittelindustrie

@ Kleine Be- und Entladestationen
® Klein-Roboter und Montiergerate

® Bestiickungsautomaten, Montiergerate,

@ Maschinen fiir Fordersysteme mit kiirzesten

@ Lebensmittelverarbeitung und Verpackung
® Forderroboter fiir Spritzgussmaschinen

@ Alle Maschinen, die hohe Drehzahl und hohen

Handlingsysteme

Bestiickungsautomaten, Montiergerte,
SchweiBautomaten

Verpackungsmaschinen

S MITSUBISHI ELECTRIC



Der Weg zu einer Hochleistungsmaschine

——, Direct-Drive-Motor
—

=

—

ol
3

Konventioneller Motor

Hohe Maschinenleistung

® Einsetzbar bei Anwendungen mit niedriger
Drehzahl und hohem Drehmoment

® Die direkte Kopplung des Motors mit dem
Antrieb ermdglicht eine hochprazise Positio-
nierung.

Einfache Anwendung

® Durch den Wegfall von Kraftiibertragungs-
vorrichtungen kann kein Spiel und keine
Abnutzung entstehen. Dies fiihrt zu einem
ruckfreien Lauf mit deutlich reduzierten
Gerduschen, geringerer Verschmutzung und
weniger Wartungsaufwand.

® Das System besteht aus einer geringeren
Anzahl an Komponenten.

Kraftlibertragungsvorrichtung (Getriebe, Antriebsriemen usw.)

Produktiibersicht

Motor

Motorserie :‘ue';(_h' Nenn- t'i‘reenh'! ﬂD’Ir;:a):{-
200V ser [r/min] . momgipt moment
auBien [/min] [Nm]®  [Nm]

2 6

130 200 500 4 12

6 18

6 18

TM-RFM 180 200 500 12 36

18 54

TM 12 36
230 200 500 48 144

7 216

40 120

330 100 200 120 360

240 720

Passende Ser
MR-J4A/B

Motor-

Aus- ausfiihrung

gangs-
nenn-
leistung
[kw]

Massen-
tragheits-

moment Servomotor
J[x10-4

kg m2]

Schutz-
art

Span-

2 R
nung

=]
<

Motoren und Anwendungsbereiche

Flexible Maschinenkonfiguration
® Man erhélt eine einfache, kompakte und
verwindungsfreie Maschine.

® Die niedrige Bauweise und der tiefliegende
Schwerpunkt verbessern die Maschinensta-
bilitat.

® Der Motor hat einen innenliegenden Rotor
mit einer Hohlwelle, durch die Kabel und
Schlduche gefiihrt werden kénnen.

voverstarker

o o
© ~

10,9 0042  TM-RFM002C20 ® o0 o0
16,6 0084  TM-RFM004C20 ) o060 o
04 0126  TM-RFM006C20 ) o0

740 0126  TM-RFMOOGE20 ) "X )

11 0251  TM-RFMO12E20 ) o0

149 0377 TMRRMOTBEZ0 o ) )

28 0251  TM-RFM012620 ) o0

615 1,005  TM-RFM048620 )

875 1508 TM-RFM072620 )

1694 0419 TM-RFMO40J10 ) o0

3519 1257 TM-RFM120410 )

6303 2513 TM-RFM240J10 )

(@ Treten unsymmetrische Drehmomente auf, wie bei vertikalen Hubvorrichtungen, muss die absolute Positionierung eingesetzt werden. Das unsymmetrische Drehmoment sollte maximal 70 % des Motornennmoments betragen.
Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an Ihren Mitsubishi Electric-Vertriebspartner.

Anwendungsbeispiele

Indexiertisch fir Maschinenwerkzeuge

S MITSUBISHI ELECTRIC

Rotationsachse fiir Transportroboter

Testsysteme (XY-Tische)

Lackier- und Bedampfungsanlagen

NN
Materialzu-
fiihrung/
-abfliihrung
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Servomotoren

Motoren und Anwendungsbereiche

Lineare Servomotoren

LM-H3 Serie

Ausflihrung mit Eisenkern fir
platzsparende Aufbauten. Die
magnetische Anziehungskraft
tragt zu einer hohen Steifigkeit bei.

Max. Ge- Dauer-

Motorserie schwin-  kraft
digkeit [N]
LM-H3
H3 .
120
240
30 360
480
240
480
3,0 720
960
LM-F 300
2,0 600
900
600
1200
20 1800
2400
2,0 3000
2,0 120
2,0 360
240
2,0 720
1200
2,0 1400
2,0 2400
50
2,0 100
150
75
2,0 150
225
400
2,0 600
800

LM-F Serie

Kompakter Linearmotor mit
Eisenkern. Durch die integrierte
Flussigkeitskiihlung verdoppelt
sich die Dauerkraft. Die magne-
tische Anziehungskraft tragt zu
einer hohen Steifigkeit bei.

Servomotor

Primarteil (Spule)

LM-H3P2A-07P-BSSO

LM-H3P3A-12P-CSS0
LM-H3P3B-24P-(5S0
LM-H3P3(-36P-CSSO
LM-H3P3D-48P-(SS0
LM-H3P7A-24P-ASSO
LM-H3P7B-48P-ASSO
LM-H3P7C-72P-ASS0
LM-H3P7D-96P-ASSO
LM-FP2B-06M-15S0
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-01M-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-0550
LM-U2PAD-10M-05S0
LM-U2PAF-15M-0550
LM-U2PBB-07M-1550
LM-U2PBD-15M-1550
LM-U2PBF-22M-15S0
LM-U2P2B-40M-2550
LM-U2P2C-60M-2550
LM-U2P2D-80M-2550

Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an Ihren Mitsubishi Electric-Vertriebspartner.

Anwendungsbeispiele

Werkzeugmaschine mit

. XYZ-Objekttisch

/

—

Systeme fiir Materialtransport

16

Sekundarteil
(Magnet)
LM-H3520-288-BSS0,
LM-H3520-384-BSS0,
LM-H3520-480-BSS0,
LM-H3520-768-BSSO

LM-H3530-288-CSS0,
LM-H3530-384-CSS0,
LM-H3530-480-CSS0,
LM-H3530-768-CSSO

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

LM-F$20-480-1550,
LM-F$20-576-15S0

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

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

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

Halbleiter-/LCD-Produktionssysteme, Herstellungs-
und Montagesysteme fiir elektronische Bauteile

LM-K2 Serie

Ausfiihrung mit Eisenkern und
magnetischer Gegenkraft. Die
magnetische Gegenkraft erh6ht
die Lebensdauer der Linearfiih-
rungen und tragt zu geringeren
Gerauschemissionen bei.

LM-U2 Serie

Die Ausfiihrung ohne Eisen-

kern hat den Vorteil, dass keine
magnetischen Anziehungskréfte
entstehen. Dadurch haben diese
Motoren eine hohe Gleichlaufglite
bei hochster Dynamik.

Motor- Passende Servoverstarker
ausfiihrung MR-J4A/B
Span- Schutz- o © o o
nung art A
o o000 ©O
o 00 ©
[ ] ( X
o ( X J
([
() ( N )
200V AC {
([
o
o
(
o
(
o
([
o
400V AC P00 [ )
o o000 O
o
o ( X J
o
(
(
200V AC (
o o0 o0
[ ] o000 O
o 00 O
o (N J ( N )
) ( X )
o ( X J
([
o
o

Bildschirmherstellung und grof3e
LCD-Auftragmaschinen

77

Mehrweg-Materialtransport
zwischen Maschinen
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Zuordnung der Servomotoren

Servomotortypen und Zuordnung der Verstarker

Die moglichen Kombinationen von Servo- Detaillierte Angaben zu den Servomotoren Die technischen Daten aller Servomotoren sind
verstadrker und Servomotor sind nachfolgend mit elektromagnetischer Bremse finden Sie auf auf den nachfolgenden Seiten aufgelistet.
aufgefiihrt. Seite 28

Motoren fiir die Servoverstirkerserie MR-J4 (200 V)

Nenn- Max. Nemn  Max. x;,;fe"' Aus- Motorausfiihrung  Passende Servoverstirker MR-J4

dreh- Dreh- drehmo- Drehmo- heitsmo- 92195

zahl zahl ment ment ment enn-  Servomotor Span-  Schutz-
[t/min] [r/min] [Nm] INm] J[x10° :i:’svt]ung nung  art 60 70 100 200 350 500 700 11K 15K 22K Art.-Nr.

kg m?]

<
v
S
o
-
o
e
o
>
S
v
v

016 048 0016 005  HG-MROS3 ° 248661

HG-MR 032 095 00300 010  HGMRI3 S 248662

000 6000 064 19 00865 020  HGMR2  200VAC 165 ° 248663

13 38 0142 040  HGMR$3 Y 248664

U 12 0586 075  HGMRT3 Y 248665

016 056 00450 005  HG-KRoS3 Y 248651

HGKR 032 1 00777 010 HGKR13 S 248652

3000 6000 064 22 0221 020  HGKRZ  200VAC IP65 ° 248653

13 45 0371 040  HGKRa3 ° 248654

U 84 126 075 HGKRT3 Y 248655

U 12 726 050  HGSRS2 ° 248671

48 U3 16 100 HGSRI02 °® 248672

HGSR 70 05 160 150 HGSRIS2 Y 248673

000 3000 95 286 468 200  HGSR02  200VAC IP67 S 248674

67 501 786 350  HGSRIS Y 248675

B9 6 97 50 HG-SRS02 °® 248676

B4 100 15T 700 HGSR702 Y 248677

16 ig,4>® 152 05  HGJRS3 ® oo 261539

2 Mo 29 05 HGIRB Y 0o 261540

32 2?2,7>® 265 10 HGJRIO3 o 0 261541

6000 48 1<41';,1>® 379 15 HGIRIS3 o 0° 261502

HGIR 300 64 Pl 49 20 HGJR3 o 0 261543
<B55> 200VAC 1P67@

D0 0 B2 1o HEIRES3 o 0 261584

159 i7é§’7>® 190 50  HGJRSO3 o 0o 261545

o 23 ®8 B3 10 HGRD o 261546

86 88 58 90 HGJRIO3 °® 261547

e 00 2O M T HGKRIKIN S 261557

1500 955 286 315 15 HGIRISKIM Py 261558

2500 140 40 489 22 HGJR2KIM @ 261559

30 80 150 10 HG-RR103 Y 26289

HG-RR 48 19 190 15 HGRRIS3 S 262897

000 4500 64 159 230 20 HGRR23  200VAC IP65 Y 262898

M1 279 830 35  HGRRS3 Y 262899

159 398 120 50  HGRRSO3 S 262900

(@ DerWertin den spitzen Klammern gilt, wenn das maximale Drehmoment erhght wird. Das maximale Drehmoment des Motors kann durch Einsatz eines anderen Servoverstérkers erhoht werden (siehe @).
(@) Diese Kombination mit dem Servomotor HG-JR erhiht das maximale Drehmoment von 300 % auf 400 % des Nenndrehmoments.

(3) DerWert in spitzen Klammern gilt, wenn der Servomotor mit dem Servoverstarker MR-J4-5008 oder MR-J4-500A eingesetzt wird.

(@) Der HG-JR-Motor mit einer Ausgangsnennleistung von 22 kW hat die Schutzklasse 1P44.

S MITSUBISHI ELECTRIC 17



Zuordnung der Servomotoren

Motoren fiir die Servoverstarkerserie MR-J4 (400 V)

Nemn- Max. Nemm-  Max. x;;fen' Aus- Motorausfiihrung  Passende Servoverstirker MR-J4

dreh- Dreh- drehmo- Drehmo- heitsmo- 92M95"

nenn-  Servomotor

zahl  zahl ment  ment ment . Span-  Schutz-
[min] [min Nm]  [Nm]  Jpcig* leistung mng  art 60 100 200 350 500 700 11K 15k 22K
qmy W]
gm’]
24 72 726 05 HG-SR524 (Y 261431
Kot 48 143 16 10 HG-SR1024 [ 261432
- 72 05 16,0 1,5 HG-SR1524 () 261433
2000 3000 95 286 468 20 HG-SR2024 400V AC IP67 (Y 261434
167 50,1 786 35 HG-SR3524 o 261435
= B9 716 9,7 50 HG-SR5024 o 261436
(<%
5 334 100 151 7,0 HG-SR7024 o 261437
2 16 B0 1 05 HeRs e ©o° 261445
= 72,
E 24 logs0 209 075 HGRT34 ® ©0° 261446
916 @
32 2750 265 10 HG-JR1034 ® ©O0° 261447
143
6000 48 cois® 39 15 HG-JR1534 e ©° 261448
HG-R 3000 191 ~
64 5@ 49220 HG-JR2034 - ® o° 261449
05 20 - 400VAC IP67®
0 cdags® B2 ysse HEIRISH ® 0°° 261450
47,7 .
159 Zgrso 190 50 HG-JR5034 ® ©O° 261451
oo 23 668 8370 HG-JR7034 () 261452
286 858 558 90 HG-JR9034 () 261453
o0 00 20 220 11 HG-JR11KIM4 (Y 261384
1500 955 286 315 15 HG-JR15K1M4 (Y 261535
2500 140 40 489 2 HG-JR22KTM4 @ 2615%

(@) DerWertin den spitzen Klammern gilt, wenn das maximale Drehmoment erhght wird. Das maximale Drehmoment des Motors kann durch Einsatz eines anderen Servoverstérkers erhoht werden (siehe @).
(2) Diese Kombination mit dem Servomotor HG-JR erhht das maximale Drehmoment von 300 % auf 400 % des Nenndrehmoments.

(3@ DerWert in spitzen Klammern gilt, wenn der Servomotor mit dem Servoverstarker MR-J4-500B oder MR-J4-500A eingesetzt wird.

(@) Der HG-JR-Motor mit einer Ausgangsnennleistung von 22 kW hat die Schutzklasse IP44

Motoren fiir die Servoverstarkerserie MR-JE -A/B

Massentrig- Ausgangs- Motorausfiihrung Passende Servoverstarker MR-JE
Motorserie Ne|:||ndreh- ll\)lla);l. " Nenndreh- Max. Dreh- heitsmo- nenn- s
200V {emi i Nl Qe ment) - leistung  €YOMOIOr Sch 10 20 40 70 100 200 300
[r/min] [/min]  [Nm] [Nm] X10*kgm?] [kW] pannung Schutzart
HG-KN 0,32 0,95 0,088 0,1 HG-KN13 [ ] 282631
0,64 19 0,24 0.2 HG-KN23K [ J 282633
3000 4500 200VAC  IP65
K 13 38 0,42 04 HG-KN43K ([ J 282635
24 72 143 0,75 HG-KN73JK [ J 268237
HESN 2,39 7,16 6,1 05 HG-SN52JK o 282639
- 477 143 19 1,0 HG-SN102JK [ J 282641
2000 3000 7,16 21,5 178 15 HG-SN152JK  200VAC P67 ([ J 282643
9,55 28,6 383 2,0 HG-SN202JK ([ J 282645
143 42,9 58,5 3,0 HG-SN302JK ([ J 282647
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Technische Daten

B Technische Daten der Servomotorserie HG-KN(B) in 200-V-Ausfiihrung

Servomotor

Verwendbarer Servoverstarker

Eingangsscheinleistung © [kVA]
X Nennausgabeleistung [kW]
T ] Nenndrehmoment [Nm]
Maximales Drehmoment [Nm]
Nenndrehzahl [U/min]
Maximale Drehzahl [U/min]
Maximal zuldssige Kurzzeit-Drehzahl [U/min]
Dynamisches Leistungsvermogen [kW/s]
Nennstrom [A]
Maximaler Strom [A]
Massentragheitsmoment  Standard
J[x10*kgm'] mit elektromagn. Bremse

Bremszyklen des optionalen Bremswiderstandes ®©  [1/min]

Empfohlenes Verhltnis von Lasttragheitsmoment/
Tragheitsmoment der Servomotorwelle

Drehzahl/Positionsdetektor

Kiihlung/Schutzart
Umgebungstemperatur
Umgebungs- Relative Luftfeuchtigkeit
bedingungen Umgebung
Aufstellhghe/Vibrationsfest.
Gewicht [kg] Standardmotor ®
Bestellangaben (ohne Bremse) Art.-Nr.

HG-KN13(B) © HG-KN23(B)K© HG-KN43(B)K ©

HG-KN73(B)JK®©

MR-JE-10A/B MR-JE-20A/B MR-JE-40A/B MR-JE-70A/B
03 05 09 13
0,1 02 04 0,75
032 0,64 13 24
095 19 38 72
3000 3000 3000 3000
5000 5000 5000 5000
5750 5750 5750 5750
129 180 82 45
08 13 26 48
24 39 78 14
0,0783 0,225 0375 1,28
0,0843 0,247 0397 1,39
® @ 276 159

Weniger als das 15-fache Massentrégheitsmoment des Servomotors ©

Encoder/Aufldsung: 131072 Impulse/Umdrehung (Inkremental)

Selbstkiihlung (Schutzart: IP65) @

Betrieb: 040 °C (ohne Taubildung); Lagerung: -15-70 °C (ohne Taubildung)

Betrieb: max. 80 % (ohne Kondensation); Lagerung: max. 90 % (ohne Kondensation)

Aufstellung in geschlossenen Raumen (keine direkte Sonneneinstrahlung); keine aggressiven oder entflammbaren Gase, kein Glnebel, kein Staub
Max. 1000 m éiber NN; X: 49 m/s?, Y: 49 m/s*

0,6 0,98 15 31

282631 282633 282635 282637

(1) Die Eingangsscheinleistung wird durch die Impedanz der Spannungsquelle beeinflusst.

(2) Die aufgefiihrte Bremsleistung beim Ansprechen der Bremseinheit ist die zuldssige Bremsleistung, wenn der Servomotor ohne Last von der Nenndrehzahl in den Stillstand abgebremst wird. Ist der Motor unter Last, muss der Tabel-
lenwert mit 1/(m+1) multipliziert werden (m = Lasttrigheit/Motortrdgheit). Wird die Nenndrehzahl iiberschritten, ist die Bremsleistung umgekehrt proportional zu (Istdrehzahl/Nenndrehzahl). Schwankt die Drehzahl oder st die
regenerative Leistung konstant (bei vertikalen Lasten), muss die erzeugte Warmeleistung bestimmt werden. Die Warmeleistung sollte die maximal zuldssige regenerative Leistung nicht iiberschreiten. Beachten Sie zur regenerativen
Leistung auch den Abschnitt, Optionen und externes Zubehdr” in diesem Katalog. Mit einer Leistungsanalyse-Software kann der zu dem individuellen System passende optimale regenerative Widerstand ermittelt werden.

(3) BeiServoverstérkern bis 600 W kann die angegebene Bremsleistung bedingt durch die Spannungsversorgung abweichen, da die Energiemenge, die vom internen Elektrolyt-Kondensator des Servoverstérkers gespeichert wird, sehr hoch ist.

(@) Esbesteht keine Begrenzung der Bremsleistung, so lange das effektive Drehmoment innerhalb des Bereichs vom Nenndrehmoment liegt. Das Verhaltnis von Lasttragheitsmoment/Tragheitsmoment der Servomotorwelle darf dann
allerdings nicht mehr als das 15-fache Massentréagheitsmoment des Servomotors betragen.

(5 Wenden Sie sich an Ihre Mitsubishi Electric-Vertretung, wenn das Verhaltnis Lasttragkeit/Motortrégheit den Tabellenwert iibersteigt.

(&) Die Artikelnummer und das Gewicht der Servomotoren mit elektromagnetischer Bremse finden Sie ab Seite 28.

@ Die Motorwellendurchfiihrung sowie der Steckeranschluss sind davon ausgenommen. X —
Das Diagramm rechts zeigt die Wirkrichtungen der Vibrationen. Der Wert gibt die maximal zuldssige Vibrationsfestigkeit an. Da inshesondere im Stillstand die Lager einer punktuellen Belastung — Y
ausgeliefert sind, vermeiden Sie hierbei Vibrationen, die groRer als die Halfte des angegebenen Wertes sind. / /

Drehmomentcharakteristik der Servomotoren der Serie HG-KN

HG-KN13(B) (ineis1,2,3)

1.0 T

Max. Drehmoment SN
oo
E 075
=
=
54
5 o5
£
£
S
I <
0-251 Konstantes Drehmoment ~~<=—__
0 1000 2000 3000 4000 5000
Drehzahl [U/min]
HG'KN73(B) (Hinweis 1,2,3)
8.0
I B
| | ~d
= Max. Drehmoment Ssao
£ 6.0
=
g
5 40
£
£
S
= N S A
20 Konstantes Drehmoment RRDE

0 1000 2000
Drehzahl [U/min]

3000 4000 5000

S MITSUBISHI ELECTRIC

HG'KN23(B) (Hinweis 1,2, 3) HG-KN43(B) (Hinweis 1,2, 3)
20 T T T T 4.0 T T T T

Max. Drehmoment s Max. Drehmoment N

o

=)

Drehmoment [Nm]
S

=)

Drehmoment [Nm]
o

NS

I I
™ Konstantes Drehmoment ~~<==__

_____________ '
1

o
3

I | Soo
Konstantes Drehmoment ™=

0 1000 2000 3000 4000 5000 0

Drehzahl [U/min]

1000 2000 3000 4000 5000

Drehzahl [U/min]

Hinweise:

1.===:Bei 200V AC, 3-phasig.

2. mumn Bei 230V AC, 1-phasig.

3. Das Drehmoment sinkt ab, wenn
die Versorgungsspannung unter der
spezifizierten Nennspannung liegt.
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Servomotoren

Technische Daten

B Technische Daten der Servomotorserie HG-SN(B) in 200-V-Ausfiihrung

Servomotor HG-SN52(B)JK© HG-SN102(B)JK© HG-SN152(B)JK© HG-SN202(B)JK © HG-SN302(B)JK®©
Verwendbarer Servoverstarker MR-JE-70A/B MR-JE-100A/B MR-JE-200A/B MR-JE-200A/B MR-JE-300A/B
Eingangsscheinleistung © [kVAl 1,0 17 25 35 438
Daterbetrieb Nennausgabeleistung [kw] 0,5 1,0 1,5 2,0 3,0
Nenndrehmoment [Nm] 2,39 4,77 7,16 9,55 14,3
Maximales Drehmoment [Nm] 7,16 14,3 21,5 28,6 42,9
Nenndrehzahl [U/min] 2000 2000 2000 2000 2000
Maximale Drehzahl [U/min] 3000 3000 3000 3000 2500
Maximal zuldssige Kurzzeit-Drehzahl [U/min] 3450 3450 3450 3450 2875
Dynamisches Leistungsvermagen [kW/s] 7,85 19,7 32,1 19,5 26,1
Nennstrom [Al 29 5,6 94 9,6 n
Maximaler Strom [A] 9,0 17 29 31 33
Massemra'gheitsmomem Standard 7,26 11,6 16,0 46,8 78,6
J[x10*kgm'] mit elektromagn. Bremse 9,48 1338 182 56,5 88,2
Bremszyklen des optionalen Bremswiderstandes @® [1/min] 62 38 139 47 28

Empfohlenes Verhaltnis von Lasttragheitsmoment/

) y i ®
Trdgheitsmoment der Servomotorwelle Weniger als das 15-fache Massentrégheitsmoment des Servomotors

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder/Aufldsung: 131072 Impulse/Umdrehung (Inkremental)
Kiihlung/Schutzart Selbstkiihlung (Schutzart: IP67) ©
Umgebungstemperatur Betrieb: 040 °C (ohne Taubildung); Lagerung: -15—70 °C (ohne Taubildung)
Umaebunds Relative Luftfeuchtigkeit Betrieb: max. 80 % (ohne Kondensation); Lagerung: max. 90 % (ohne Kondensation)
bed?ngungen Umgebung Aufstellung in geschlossenen Raumen (keine direkte Sonneneinstrahlung); keine aggressiven oder entflammbaren Gase, kein Olnebel, kein Staub
T/ T Max. 1000 m iiber NN; Max. 1000 m iiber NN;
@ ' 5
Austellhohe/Vibrationsfest. 54 ¢ /2 v 24,5 s X: 24,5 /S Y: 49 m/s?
Gewicht [kg] Standardmotor © 48 6,5 83 12 15
Bestellangaben (ohne Bremse) Art.-Nr. 253952 253953 253954 253965 269030

(1) Die Eingangsscheinleistung wird durch die Impedanz der Spannungsquelle beeinflusst.

() Die aufgefiihrte Bremsleistung beim Ansprechen der Bremseinheit ist die zuldssige Bremsleistung, wenn der Servomotor ohne Last von der Nenndrehzahl in den Stillstand abgebremst wird. Ist der Motor unter Last, muss der Tabel-
lenwert mit 1/(m+1) multipliziert werden (m = Lasttragheit/Motortrégheit). Wird die Nenndrehzahl iiberschritten, ist die Bremsleistung umgekehrt proportional zu (Istdrehzahl/Nenndrehzahl). Schwank die Drehzahl oder ist die
regenerative Leistung konstant (bei vertikalen Lasten), muss die erzeugte Warmeleistung bestimmt werden. Die Warmeleistung sollte die maximal zuldssige regenerative Leistung nicht iiberschreiten. Beachten Sie zur regenerativen
Leistung auch den Abschnitt, Optionen und externes Zubehdr” in diesem Katalog. Mit einer Leistungsanalyse-Software kann der zu dem individuellen System passende optimale regenerative Widerstand ermittelt werden.

(3@ Bei Servoverstarkern bis 600 W kann die angegebene Bremsleistung bedingt durch die Spannungsversorgung abweichen, da die Energiemenge, die vom internen Elektrolyt-Kondensator des Servoverstérkers gespeichert wird, sehr hoch ist.
(@) Wenden Sie sich an Ihre Mitsubishi Electric-Vertretung, wenn das Verhaltnis Lasttragkeit/Motortragheit den Tabellenwert iibersteigt.

(® Die Motorwellendurchfiihrung ist ausgenommen. ,—th

(&) Die Artikelnummer und das Gewicht der Servomotoren mit elektromagnetischer Bremse finden Sie ab Seite 28. —

(@) Das Diagramm rechts zeigt die Wirkrichtungen der Vibrationen. Der Wert gibt die maximal zuldssige Vibrationsfestigkeit an. Da insbesondere im Stillstand die Lager einer punktuellen Belastung X ‘_’Y
ausgeliefert sind, vermeiden Sie hierbei Vibrationen, die groRer als die Halfte des angegebenen Wertes sind.

Drehmomentcharakteristik der Servomotoren der Serie HG-SN

HG-SN52(8B)J (Hinweis 1,2, 3) HG-SN102(B)J (Hinweis 1,2, 3) HG-SN152(B)J (Hinweis 1,2,3)
9 —’—’7 15 2% —1— 71—
™N
Max. Dreh-" oho
—r— L L.
6= | Max. Dreh-—] 10= 16/=
E moment B =
£ £ £
=] o =]
£ £ £
3 5 ‘ 88
C—e
™~
Konstantes Konstantes ~
5?3ﬁﬁ?2§ﬁém 7 Drehmoment Drehmoment
|
0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000
Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min]
HG'SNZOZ(B)J (Hinweis 1,2, 3) HG'SN302(B)J (Hinweis 1, 3)
30 s ey B 45 T
= Max. Dreh- = r‘\/\ax. Dreh-
£ moment £ moment
20 = 30 Ei —+—
£
£
o 155 | Hinweise:
R s D 1. Bei 200V AC, 3-phasig.
Konstantes ~~ Konstantes o .
Drehmoment 2, = Bei 230 V AC, 1-phasig.
Drehmoment 3. Das Drehmoment sinkt ab, wenn
. L die Versorgungsspannung unter der
0 1000 2000 3000 0 1000 2000 2500 spezifizierten Nennspannung liegt.
Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min]
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Technische Daten

B Technische Daten der Servomotorserie HG-KR(B) in 200-V-Ausfiihrung

Servomotor

Verwendbarer Servoverstarker MR-J4-CJA/B/GF/TM
Eingangsscheinleistung © [kVA]

X Nennausgabeleistung [kw]
Dauerbetrieh Nenndrehmoment [Nm]
Maximales Drehmoment [Nm]
Nenndrehzahl [U/min]
Maximale Drehzahl [U/min]
Maximal zulssige Kurzzeit-Drehzahl [U/min]
Dynamisches Leistungsvermagen [kW/s]
Nennstrom [A]
Maximaler Strom [A]
Massentrigheitsmoment  Standard
J@[x10*kgm’] mit elektromagn. Bremse
Bremszyklen des optionalen Bremswiderstandes [1/min]
Empfohlenes Verhltnis von Lasttragheitsmoment/
Tragheitsmoment der Servomotorwelle ®
Drehzahl/Positionsdetektor
Kiihlung/Schutzart

Umgebungstemperatur
Umgebungs- Relative Luftfeuchtigkeit
bedingungen Umgebung
Aufstellhdhe/Vibrationsfest. ©
Gewicht [kg] Standardmotor
(ohne Bremse)

Bestellangaben Art.-Nr. Woc

HG-KR053(B) © HG-KR13(B) ©

10 10
03 03
0,05 0,1
0,16 0,32
0,56 11
3000 3000
6000 6000
6900 6900
5,63 13,0
0,9 08
3.2 2,5
0,0450 0,0777
0,0472 0,837
@(a) ©(8)

Weniger als das 17-fache Massentrégheitsmoment
des Servomotors

Encoder/Auflosung: 4194304 Impulse/Umdrehung (22 Bit)
Selbstkiihlung (Schutzart: IP65) ®

HG-KR23(B) ©
20
05
0.2
0,64
2,2
3000
6000
6900
18,3
13
4,6
0,221
0,243
453

Weniger als das 26-fache
Massentragheitsmoment
des Servomotors

Betrieb: 040 °C (ohne Taubildung); Lagerung: -15-70 °C (ohne Taubildung)
Betrieb: max. 80 % (ohne Kondensation); Lagerung: max. 90 % (ohne Kondensation)
Aufstellung in geschlossenen Raumen (keine direkte Sonneneinstrahlung); keine aggressiven oder entflammbaren Gase, kein Olnebel, kein Staub

Max. 1000 m iiber NN; X: 49 m/s?, Y: 49 m/s?

0,34 0,54
248651 248652
289372 289373

(@ Die Eingangsscheinleistung wird durch die Impedanz der Spannungsquelle beeinflusst.

0,91

248653
289374

HG-KR43(B) ©

HG-KR73(B) ©

40 70

0,9 13

04 0,75

13 24

45 84

3000 3000

6000 6000

6900 6900

43,7 45,2

2,6 48

9,1 17,0

0,371 1,26

0,393 137

268 393

Weniger als das 25-fache Weniger als das 17-fache
Massentrdgheitsmoment Massentragheitsmoment
des Servomotors des Servomotors

14 28
248654 248655
289385 289386

(@ Die aufgefiihrte Bremsleistung beim Ansprechen der Bremseinheit ist die zulassige Bremsleistung, wenn der Servomotor ohne Last von der Nenndrehzahl in den Stillstand abgebremst wird. Ist der Motor unter Last, muss der Tabel-
lenwert mit 1/(m-+1) multipliziert werden (m = Lasttrigheit/Motortrégheit). Wird die Nenndrehzahl iiberschritten, ist die Bremsleistung umgekehrt proportional zu (Istdrehzahl/Nenndrehzahl)?. Schwankt die Drehzahl oder ist die
regenerative Leistung konstant (bei vertikalen Lasten), muss die erzeugte Warmeleistung bestimmt werden. Die Warmeleistung sollte die maximal zuldssige regenerative Leistung nicht iiberschreiten. Beachten Sie zur regenerativen
Leistung auch den Abschnitt, Optionen und externes Zubehor” in diesem Katalog. Mit einer Leistungsanalyse-Software kann der zu dem individuellen System passende optimale regenerative Widerstand ermittelt werden.

(a)/(b) Die Anzahl der Bremszyklen ist nicht begrenzt, wenn das effektive Drehmoment beim Verzégern des Motors von Nenndrehzahl bis zum Stoppen im Bereich des Nenndrehmoments liegt. Die Anzahl der Bremszyklen ist nicht
begrenzt, wenn der Motor von maximaler Drehzahl bis zum Stoppen verzdgert, das Verhaltnis Lasttragheit/Motortragheit bis (a) 26/(b) 15 betrdgt und das effektive Drehmoment im Bereich des Nenndrehmoments liegt.

(@ Wenden Sie sich an Ihre Mitsubishi Electric-Vertretung, wenn das Verhltnis Lasttragkeit/Motortragheit den Tabellenwert iibersteigt.

(@ Die Motorwellendurchfiihrung ist ausgenommen.

(® Das Diagramm rechts zeigt die Wirkrichtungen der Vibrationen. Der Wert gibt die maximal zulassige Vibrationsfestigkeit an. Da insbesondere im Stillstand die Lager einer punktuellen Belastung

ausgeliefert sind, vermeiden Sie hierbei Vibrationen, die groRer als die Halfte des angegebenen Wertes sind.

(&) Die Artikelnummer und das Gewicht der Servomotoren mit elektromagnetischer Bremse finden Sie ab Seite 28.

Drehmomentcharakteristik der Servomotoren der Serie HG-KR

HG-KRO53(B) inweis1,2,3)
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HG-KR13(B) (sinweis 1,2,
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Hinweise:

1.1 Bei 200V AC, 3-phasig oder 230 V AC, 1-phasig.

2. mumm: Bei 200V AC, 1-phasig.
Diese Kurve wird nur gezeigt, wenn zu den beiden anderen
Kurven Abweichungen bestehen.

3. Das Drehmoment sinkt ab, wenn die Versorgungsspannung
unter der spezifizierten Nennspannung liegt.
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Technische Daten

B Technische Daten der Servomotorserie HG-MR(B) in 200-V-Ausfiihrung

Servomotor

HG-MR053(B) © HG-MR13(B) © HG-MR23(B) ©

HG-MR43(B) ©

HG-MR73(B) ©

Verwendbarer Servoverstérker MR-J4-CJA/B/GF/TM
Eingangsscheinleistung © [kVA]
. Nennausgabeleistung [kw1]
Dauerbetrieb Nenndrehmoment [Nm]
Maximales Drehmoment [Nm]
Nenndrehzahl [U/min]
Maximale Drehzahl [U/min]
Maximal zuldssige Kurzzeit-Drehzahl [U/min]
Dynamisches Leistungsvermdgen [kW/s]
Nennstrom [A]
Maximaler Strom [A]
Massentragheitsmoment  Standard
J@[x10*kgm’] mit elektromagn. Bremse

Bremszyklen des optionalen Bremswiderstandes [1/min]

Empfohlenes Verhltnis von Lasttragheitsmoment/
Tragheitsmoment der Servomotorwelle

Drehzahl/Positionsdetektor

Kiihlung/Schutzart
Umgebungstemperatur
Relative Luftfeuchtigkeit
Umgebungs-
bedingungen Umgebung

Aufstellhghe/Vibrationsfest. ©®

Gewicht [kg] Standardmotor ©

Bestellangaben (ohne Bremse) Art.-Nr.

10 10 20 40 70
03 03 05 0,9 13
0,05 0,1 0,2 04 0,75
0,16 0,32 0,64 13 24
0,48 0,95 19 38 72
3000 3000 3000 3000 3000
6000 6000 6000 6000 6000
6900 6900 6900 6900 6900
15,6 338 46,9 1142 973
1,0 0,9 15 26 58
3,1 25 53 9,0 20
0,0162 0,0300 0,0865 0,142 0,586
0,0224 0,0362 0,109 0,164 0,694
@(a) @(b) 1570 920 420

Weniger als das 35-fache
Massentragheitsmoment
des Servomotors @

Encoder/Auflosung: 4194304 Impulse/Umdrehung (22 Bit)

Selbstkiihlung (Schutzart: IP65) ©

Betrieb: 040 °C (ohne Taubildung); Lagerung: -15-70 °C (ohne Taubildung)

Betrieb: max. 80 % (ohne Kondensation); Lagerung: max. 90 % (ohne Kondensation)

Aufstellung in geschlossenen Raumen (keine direkte Sonneneinstrahlung); keine aggressiven oder entflammbaren Gase, kein Glnebel, kein Staub

Max. 1000 m iiber NN; X: 49 m/s2, Y: 49 m/s*

Weniger als das 32-fache Massentrégheitsmoment des Servomotors ©

0,34 0,54 0,91 14 28

248661 248662 248663 248664 248665

(1) Die Eingangsscheinleistung wird durch die Impedanz der Spannungsquelle beeinflusst.

(2) Die aufgefiihrte Bremsleistung beim Ansprechen der Bremseinheit ist die zuldssige Bremsleistung, wenn der Servomotor ohne Last von der Nenndrehzahl in den Stillstand abgebremst wird. Ist der Motor unter Last, muss der Tabel-
lenwert mit 1/(m+1) multipliziert werden (m = Lasttrégheit/Motortrigheit). Wird die Nenndrehzahl iiberschritten, ist die Bremsleistung umgekehrt proportional zu (Istdrehzahl/Nenndrehzahl)2. Schwankt die Drehzahl oder ist die
regenerative Leistung konstant (bei vertikalen Lasten), muss die erzeugte Warmeleistung bestimmt werden. Die Warmeleistung sollte die maximal zuldssige regenerative Leistung nicht iiberschreiten. Beachten Sie zur regenerativen
Leistung auch den Abschnitt,Optionen und externes Zubehdr” in diesem Katalog. Mit einer Leistungsanalyse-Software kann der zu dem individuellen System passende optimale regenerative Widerstand ermittelt werden.

(a)/(b) Die Anzahl der Bremszyklen ist nicht begrenzt, wenn das effektive Drehmoment beim Verzdgern des Motors von Nenndrehzahl bis zum Stoppen im Bereich des Nenndrehmoments liegt. Die Anzahl der Bremszyklen ist nicht
begrenzt, wenn der Motor von maximaler Drehzahl bis zum Stoppen verzdgert, das Verhaltnis Lasttragheit/Motortragheit bis (a) 26 / (b) 15 betrdgt und das effektive Drehmoment im Bereich des Nenndrehmoments liegt.

(3 Wenden Sie sich an Ihre Mitsubishi Electric-Vertretung, wenn das Verhaltnis Lasttragkeit/Motortrégheit den Tabellenwert iibersteigt.

(@) Die Motorwellendurchfiihrung ist ausgenommen.

—
(® Das Diagramm rechts zeigt die Wirkrichtungen der Vibrationen. Der Wert gibt die maximal zulassige Vibrationsfestigkeit an. Da insbesondere im Stillstand die Lager einer punktuellen Belastung X
ausgeliefert sind, vermeiden Sie hierbei Vibrationen, die groBer als die Halfte des angegebenen Wertes sind. 1y
(&) Die Artikelnummer und das Gewicht der Servomotoren mit elektromagnetischer Bremse finden Sie ab Seite 28. / Z

Drehmomentcharakteristik der Servomotoren der Serie HG-MR

HG-MRO53(B) sinweis1,2,3)
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B Technische Daten der Servomotorserie HG-RR(B) in 200-V-Ausfiihrung

Technische Daten

Servomotor HG-RR103(B) © HG-RR153(B) © HG-RR203(B) © HG-RR353(B) © HG-RR503(B) ©
Verwendbarer Servoverstarker MR-J4-CIA/B/GF/TM 200 200 350 500 500
Eingangsscheinleistung © [kVA] 1,7 25 35 55 75

X Nennausgabeleistung [kw] 1,0 1,5 2,0 35 5,0
Dauerbetrieb Nenndrehmoment [Nm] 3,2 48 6,4 11 15,9
Maximales Drehmoment [Nm] 80 1,9 159 27,9 39,8
Nenndrehzahl [U/min] 3000 3000 3000 3000 3000
Maximale Drehzahl [U/min] 4500 4500 4500 4500 4500
Maximal zulssige Kurzzeit-Drehzahl [U/min] 5175 5175 5175 5175 5175
Dynamisches Leistungsvermagen [kw/s] 67,4 120 176 150 m
Nennstrom [A] 6,1 8,38 14 23 28
Maximaler Strom [A] 18 23 37 58 70
Bremszyklen des optionalen Bremswiderstandes®  [1/min] 1090 860 710 174 125
Massentragheitsmoment ) @ [x10*kgm? 1,5 19 23 83 12
.Egg;zﬁ‘,::&f;:{:ﬂzlg';e‘:sg#]i)itg:;’gei;gtsmomem/ Weniger als das 5-fache Massentragheitsmoment des Servomotors ©
Drehzahl/Positionsdetektor Encoder/Auflosung: 4194304 Impulse/Umdrehung (22 Bit)
Kiihlung/Schutzart Selbstkiihlung (Schutzart: IP65) ©

Umgebungstemperatur Betrieb: 040 °C (ohne Taubildung); Lagerung: -15-70 °C (ohne Taubildung)

Umgebungs- Relative Luftfeuchtigkeit Betrieb: max. 80 % (ohne Kondensation); Lagerung: max. 90 % (ohne Kondensation)
bedingungen Umgebung Aufstellung in geschlossenen Rumen (keine direkte Sonneneinstrahlung); keine aggressiven oder entflammbaren Gase, kein Olnebel, kein Staub

AufstellhGhe/Vibrationsfest. ©® ©

Gewicht [kg] Standardmotor ©

Bestellangaben (ohne Bremse)

Art.-Nr.

Max. 1000 m iiber NN; X: 24,5 m/s?, Y- 24,5 m/s?

39

262896

50

262897

(1) Die Eingangsscheinleistung wird durch die Impedanz der Spannungsquelle beeinflusst.

6,2

262898

12

262899

17

262900

(@) Die aufgefiihrte Bremsleistung beim Ansprechen der Bremseinheit ist die zulassige Bremsleistung, wenn der Servomotor ohne Last von der Nenndrehzahl in den Stillstand abgebremst wird. Ist der Motor unter Last, muss der
Tabellenwert mit 1/(m+1) multipliziert werden (m = Lasttragheit/Motortrigheit). Wird die Nenndrehzahl iberschritten, ist die Bremsleistung umgekehrt proportional zu (Istdrehzahl/Nenndrehzahl)2. Schwank die Drehzahl oder ist
die regenerative Leistung konstant (bei vertikalen Lasten), muss die erzeugte Warmeleistung bestimmt werden. Die Warmeleistung sollte die maximal zuldssige regenerative Leistung nicht iiberschreiten. Beachten Sie zur regenerativen
Leistung auch den Abschnitt, Optionen und externes Zubehdr” in diesem Katalog. Mit einer Leistungsanalyse-Software kann der zu dem individuellen System passende optimale regenerative Widerstand ermittelt werden.

(3@ Wenden Sie sich an Ihre Mitsubishi Electric-Vertretung, wenn das Verhltnis Lasttragkeit/Motortragheit den Tabellenwert iibersteigt.

(@) Die Motorwellendurchfiihrung ist ausgenommen.

(5 Das Diagramm rechts zeigt die Wirkrichtungen der Vibrationen. Der Wert gibt die maximal zuldssige Vibrationsfestigkeit an. Da inshesondere im Stillstand die Lager einer punktuellen Belastung ausgeliefert sind,
vermeiden Sie hierbei Vibrationen, die groBer als die Hélfte des angegebenen Wertes sind.

(&) Die Artikelnummer und das Gewicht der Servomotoren mit elektromagnetischer Bremse finden Sie ab Seite 28.

Drehmomentcharakteristik der Servomotoren der Serie HG-RR
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Servomotoren

Technische Daten

B Technische Daten der Servomotorserie HG-SR(B) in 200-V-Ausfiihrung

Servomotor HG-SR52(B) © HG-SR102(B)®  HG-SR152(B)©  HG-SR202(B)®  HG-SR352(B)©  HG-SR502(B)®

HG-SR702(B) ©

Verwendbarer Servoverstérker MR-J4-CIA/B/GF/TM 60 100 200 200 350 500 700
Eingangsscheinleistung @ [KVA] 1,0 17 25 35 55 75 10
Dauerbetrich Nennausgabeleistung kW] 0,5 1,0 15 2,0 35 5,0 7,0

Nenndrehmoment [Nm] 2,4 48 7.2 9,5 16,7 23,9 33,4
Maximales Drehmoment [Nm] 7,2 143 215 28,6 50,1 71,6 100
Nenndrehzahl [U/min] 2000 2000 2000 2000 2000 2000 2000
Maximale Drehzahl [U/min] 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000
Maximal zuldssige Kurzzeit-Drehzahl [U/min] 3450 3450 3450 3450 3450 3450 3450
Dynamisches Leistungsvermdgen [kW/s] 7,85 10,7 32,1 19,5 355 57,2 74,0
Nennstrom [A] 29 5,6 9,4 9,6 14 22 26
Maximaler Strom [A] 9,0 17 29 31 45 70 83
Massentrigheitsmoment  Standard 7,26 11,6 16 46,8 78,6 99,7 151
J@[x10*kgm’] mit elektromagn. Bremse 9,48 138 18,2 56,5 88,2 109 161
Bremszyklen des opt. Bremswiderstandes [1/min] 31 38 139 47 28 29 25

Weniger als das
15-fache Massen-
tragheitsmoment
des Servomotors ©

Encoder/Auflosung: 4194304 Impulse/Umdrehung (22 Bit)

Empfohlenes Verhaltnis von Lasttragheitsmoment/
Tragheitsmoment der Servomotorwelle

Weniger als das 17-fache Massentrag-

[T e s e et Weniger als das 15-fache Massentrégheitsmoment des Servomotors ©

Drehzahl/Positionsdetektor

Kiihlung/Schutzart Selbstkiihlung (Schutzart: IP67) ©
Umgebungstemperatur Betrieb: 040 °C (ohne Taubildung); Lagerung: -15-70 °C (ohne Taubildung)
Umgebungs- Relative Luftfeuchtigkeit Betrieb: max. 80 % (ohne Kondensation); Lagerung: max. 90 % (ohne Kondensation) )
bedingungen Umgebung Aufstellung in geschlossenen Raumen (keine direkte Sonneneinstrahlung); keine aggressiven oder entflammbaren Gase, kein Olnebel, kein Staub

Max. 1000 m diber NN;
X: 24,5 m/s%, Y: 24,5 m/s?

Max. 1000 m diber NN;
X: 24,5 m/s%, Y: 49 m/s?

Max. 1000 m diber NN;

I 9
Aufstellhdhe/Vibrationsfest. X: 24,5 m/s?, Y: 29,4 m/s?

Gewicht [kg] Standardmotor © 48 6,2 73 1 16 20 27
Bestellangaben AN (ohne Bremse) 248671 248672 248673 248674 248675 242676 248676
9 T woc@ 289376 289377 289378 289379 289380 289381 289382

(@ Die Eingangsscheinleistung wird durch die Impedanz der Spannungsquelle beeinflusst.

(2) Die aufgefiihrte Bremsleistung beim Ansprechen der Bremseinheit ist die zuldssige Bremsleistung, wenn der Servomotor ohne Last von der Nenndrehzahl in den Stillstand abgebremst wird. Ist der Motor unter Last, muss der
Tabellenwert mit 1/(m+1) multipliziert werden (m = Lasttrigheit/Motortragheit). Wird die Nenndrehzahl iiberschritten, ist die Bremsleistung umgekehrt proportional zu (Istdrehzahl/Nenndrehzahl)”. Schwank die Drehzahl oder ist
die regenerative Leistung konstant (bei vertikalen Lasten), muss die erzeugte Warmeleistung bestimmt werden. Die Warmeleistung sollte die maximal zuldssige regenerative Leistung nicht iiberschreiten. Beachten Sie zur
regenerativen Leistung auch den Abschnitt,Optionen und externes Zubehdr in diesem Katalog. Mit einer Leistungsanalyse-Software kann der zu dem individuellen System passende optimale regenerative Widerstand ermittelt werden.

(3 Wenden Sie sich an Ihre Mitsubishi Electric-Vertretung, wenn das Verhdltnis Lasttragkeit/Motortrégheit den Tabellenwert iibersteigt.

(@ Die Motorwellendurchfiihrung st ausgenommen. —5

(® Das Diagramm rechts zeigt die Wirkrichtungen der Vibrationen. Der Wert gibt die maximal zuldssige Vibrationsfestigkeit an. Da inshesondere im Stillstand die Lager X [—>
einer punktuellen Belastung ausgeliefert sind, vermeiden Sie hierbei Vibrationen, die groBer als die Hélfte des angegebenen Wertes sind. — Y

(&) Die Artikelnummer und das Gewicht der Servomotoren mit elektromagnetischer Bremse finden Sie ab Seite 28. / 7

(@) Dieser Artikel hat eine langere Lieferzeit. Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an hren Mitsubishi Electric-Vertriebspartner.

Drehmomentcharakteristik der Servomotoren der Serie HG-SR
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B Technische Daten der Servomotorserie HG-SR(B) in 400-V-Ausfiihrung

Servomotor

HG-SR524(B) ©

HG-SR1024(B) ©

HG-SR1524(B) ©

HG-SR2024(B) ©

HG-SR3524(B) ©

Technische Daten

HG-SR5024(B) ©

HG-SR7024(B) ©

Verwendbarer Servoverstérker MR-J4-C1A4/B4/GF4/TM4 60 100 200 200 350 500 700
Eingangsscheinleistung @ [kKVA] 1,0 17 25 35 55 75 10
Dauerbetrich Nennausgabeleistung [kW] 0,5 1,0 15 2,0 3,5 5,0 7,0

Nenndrehmoment [Nm] 2,4 48 7,2 9,5 16,7 23,9 334
Maximales Drehmoment [Nm] 7,2 14,3 215 28,6 50,1 71,6 100 2
Nenndrehzahl [U/min] 2000 2000 2000 2000 2000 2000 2000
Maximale Drehzahl [U/min] 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000
Maximal zuldssige Kurzzeit-Drehzahl [U/min] 3450 3450 3450 3450 3450 3450 3450 =
Dynamisches Leistungsvermdgen [kW/s] 7,85 19,7 32,1 19,5 355 57,2 74,0 g
Nennstrom [A] 15 28 47 49 7,0 1 13 S
Maximaler Strom [A] 45 89 17 17 27 4 59 g
Massentrﬁgheitsmoment Standard 7,26 11,6 16,0 46,8 78,6 99,7 151 QE)
J® [x10 kg m'] mit elektromagn. Bremse 9,48 138 18,2 56,5 88,2 109 161 )
Bremszyklen des opt. Bremswiderstandes [1/min] 46 29 139 47 34 29 25

o o Weniger als das ) )
e
es Servomotors @

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder/Auflosung: 4194304 Impulse/Umdrehung (22 Bit)

Kiihlung/Schutzart Selbstkiihlung (Schutzart; IP67) @
Umgebungstemperatur Betrieb: 040 °C (ohne Taubildung); Lagerung: -15-70 °C (ohne Taubildung)
(s Relative Luftfeuchtigkeit Betrieb: max. 80 % (ohne Kondensation); Lagerung: max. 90 % (ohne Kondensation) )
bedingungen Umgebung Aufstellung in geschlossenen Rdumen (keine direkte Sonneneinstrahlung); keine aggressiven oder entflammbaren Gase, kein Olnebel, kein Staub

Max. 1000 m iiber NN;
X: 24,5 m/s%, Y: 24,5 m/s?

Max. 1000 m iiber NN;
X: 24,5 m/s%, Y: 49 m/s?

Max. 1000 m iiber NN;

She/Vibrati ®
Aufstellhhe/Vibrationsfest. X: 24,5 m/s% Y- 29,4 m/s?

Gewicht [kg] Standardmotor © 438 6,2 73 n 16 20 27
(ohne Bremse) 261431 261432 261433 261434 261435 261436 261437
Bestellangaben Art-Nr.
woc® 289383 289384 289405 289406 289407 289408 289409

(@ Die Eingangsscheinleistung wird durch die Impedanz der Spannungsquelle beeinflusst.

(@) Die aufgefiihrte Bremsleistung beim Ansprechen der Bremseinheit ist die zuléssige Bremsleistung, wenn der Servomotor ohne Last von der Nenndrehzahl in den Stillstand abgebremst wird. Ist der Motor unter Last, muss der Tabel-
lenwert mit 1/(m-+1) multipliziert werden (m = Lasttrigheit/Motortragheit). Wird die Nenndrehzahl iiberschritten, ist die Bremsleistung umgekehrt proportional zu (Istdrehzahl/Nenndrehzahl)?. Schwankt die Drehzahl oder ist die
regenerative Leistung konstant (bei vertikalen Lasten), muss die erzeugte Warmeleistung bestimmt werden. Die Warmeleistung sollte die maximal zuldssige regenerative Leistung nicht iiberschreiten. Beachten Sie zur regenerativen
Leistung auch den Abschnitt, Optionen und externes Zubehdr” in diesem Katalog. Mit einer Leistungsanalyse-Software kann der zu dem individuellen System passende optimale regenerative Widerstand ermittelt werden.

(3 Wenden Sie sich an Ihre Mitsubishi Electric-Vertretung, wenn das Verhaltnis Lasttragkeit/Motortrégheit den Tabellenwert iibersteigt.

(@) Die Motorwellendurchfiihrung ist ausgenommen.

(&) Das Diagramm rechts zeigt die Wirkrichtungen der Vibrationen. Der Wert gibt die maximal zuldssige Vibrationsfestigkeit an. Da inshesondere im Stillstand die Lager einer punktuellen Belastung
ausgeliefert sind, vermeiden Sie hierbei Vibrationen, die groRer als die Halfte des angegebenen Wertes sind.

—
(®) Die Artikelnummer und das Gewicht der Servomotoren mit elektromagnetischer Bremse finden Sie ab Seite 28. X
(@) Dieser Artikel hat eine ldngere Lieferzeit. Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an Ihren Mitsubishi Electric-Vertriebspartner. —Y

Drehmomentcharakteristik der Servomotoren der Serie HG-SR
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Servomotoren

Technische Daten

B Technische Daten der Servomotorserie HG-JR(B) in 200-V-Ausfiihrung

PY— HGJR  HGJR  HGJR  HGJR  HGJR HGJR HGJR HGJR  HGJR  HGJR

103(B)© 153(B)© 203(B)©® 353(B)® 503(B)© 703(B)® 903(B)® 11KIM(B)® 15KIM(B)® 22KIM©
Verwendbarer Servoverstarker © MR-JACIA/B/TM  60/100  70/200  100/200  200/350  200/350  350/500  500/700 700 1K 1K 15K 22K
Eingangsscheinleistung @ [kVAT 1,0 13 17 25 35 55 75 10 13 16 22 33
X Nennausgabeleistung [kW] 0,5 0,75 1,0 1,5 2,0 33 5,0 7,0 9,0 1 15 22

Dauerbetrieb @

Nenndrehmoment [Nm] 1,6 24 3,2 48 6,4 10,5 15,9 223 28,6 70 95,5 140
Maximales Drehmoment @ [Nm] 438 72 9,6 143 19,1 32,0 47,7 66,8 858 210 286 40
Nenndrehzahl [U/min] 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 1500 1500 1500
Maximale Drehzahl [U/min] 6000 6000 6000 6000 6000 6000 6000 5000 5000 3000 3000 2500
Maximal zuldssige Kurzzeit-Drehzahl [U/min] 6900 6900 6900 6900 6900 6900 6900 5750 5750 3450 3450 2875
Dynamisches Leistungsvermdgen [kW/s] 16,7 273 38,2 60,2 824 83,5 133 115 147 223 290 401
Nennstrom @ [A] 3,0 56 56 " " 17 27 34 4 61 76 99
Maximaler Strom [Al 9,0 17 17 32 32 51 81 103 134 200 246 315
Massentragheits- Standard 1,52 2,09 2,65 3,79 4,92 13,2 19,0 433 55,8 220 315 489
Toci04 kg ] mit elektromagn Bremse 20 2% 315 42 se 154 210 59 654 40 336 —
Bremszyklen des opt. Bremswiderstandes @ @ [1/min] 67 98 76 27 206 73 68 56 204 143 162 104

Empfohlenes Verhaltnis von Lasttragheitsmoment/

Trdgheitsmoment der Servomotorwelle Weniger als das 10-fache Massentrégheitsmoment des Servomotors

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder/Auflosung: 4194304 Impulse/Umdrehung (22 Bit)
Gebldse-
Kihlung/Schutzart Selbstkiihlung (Schutzart: P67) @ :‘S“(“h'ﬁ{‘zgm_
1P44) ®
Umgebungstemperatur Betrieb: 040 °C (ohne Taubildung); Lagerung: -15-70 °C (ohne Taubildung)
Relative Luftfeuchtigkeit Betrieb: max. 80 % (ohne Kondensation); Lagerung: max. 90 % (ohne Kondensation)
En&gebungs— Umgebung Aufstellung in geschlossenen Raumen (keine direkte Sonneneinstrahlung); keine aggressiven oder entflammbaren Gase, kein Olnebel, kein Staub
edingungen Max. 1000 m Giber
Aufstellhche/ - v, 2y, 2 . 2 Max. 1000 m iiber NN;
Vibrationsfest. ® Max. 1000 m iiber NN; X: 24,5 m/s*, Y: 24,5 m/s \,\(I~N2'9X212rﬁ'/552m/5 f X: 24,5 m/s2 Y- 24,5 m/s?
Gewicht [kg] Standardmotor © 3,0 3,7 45 59 75 13 18 29 36 62 86 120

(ohneBremse) 261539 261540 261541 261542 261543 261544 261545 261546 261547  261557© 261558 @ 261559 @

Bestellangaben Art.-Nr.
woc® 289424 289425 289426 289427 289428 289429 289430 289431 289432 289460 289461 289462

(@ Die Eingangsscheinleistung wird durch die Impedanz der Spannungsquelle beeinflusst.

(@) Die aufgefiihrte Bremsleistung beim Ansprechen der Bremseinheit ist die zulassige Bremsleistung, wenn der Servomotor ohne Last von der Nenndrehzahl in den Stillstand abgebremst wird. Ist der Motor unter Last, muss der Tabel-
lenwert mit 1/(m-+1) multipliziert werden (m = Lasttrégheit/Motortrégheit). Wird die Nenndrehzahl iiberschritten, ist die Bremsleistung umgekehrt proportional zu (Istdrehzahl/Nenndrehzahl)2. Schwankt die Drehzahl oder ist die
regenerative Leistung konstant (bei vertikalen Lasten), muss die erzeugte Warmeleistung bestimmt werden. Die Warmeleistung sollte die maximal zuldssige regenerative Leistung nicht iiberschreiten. Beachten Sie zur regenerativen
Leistung auch den Abschnitt, Optionen und externes Zubehdr” in diesem Katalog. Mit einer Leistungsanalyse-Software kann der zu dem individuellen System passende optimale regenerative Widerstand ermittelt werden.

(3 Wenden Sie sich an hre Mitsubishi Electric-Vertretung, wenn das Verhdltnis Lasttragkeit/Motortrégheit den Tabellenwert iibersteigt.

(@ Die Motorwellendurchfiihrung ist ausg <

(&) Das Diagramm rechts zeigt die Wirkrichtungen der Vibrationen. Der Wert gibt die maximal zuldssige Vibrationsfestigkeit an. Da inshesondere im Stillstand die Lager einer punktuellen Belastung —
ausgeliefert sind, vermeiden Sie hierbei Vibrationen, die groRer als die Halfte des angegebenen Wertes sind. X l—s

(®) Die Artikelnummer und das Gewicht der Servomotoren mit elektromagnetischer Bremse finden Sie ab Seite 28.
(@) Das maximale Drehmoment der Motoren HG-JR534(B)—HG-JR5034(B) kann von 300 % auf 400 % gesteigert werden, wenn ein Servoverstarker der nichst htheren Leistungsklasse eingesetzt wird.
Dieser Artikel hat eine ldngere Lieferzeit. Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an Ihren Mitsubishi Electric-Vertriebspartner.

Drehmomentcharakteristik der Servomotoren der Serie HG-JR

HG_JR53(B) (Hinweis 1,2, 3,5) HG_JR73(B) (Hinweis 1, 5) HG-JR1 03(3) (Hinweis 1, 5) HG-JR1 53(8) (Hinweis 1, 5) HG_JR203(B) (Hinweis 1,5) HG_JR353(B) (Hinweis 1, 5)
9 12 T 151 21 T 30 54 T
Hinweis 4) I i T i
| (Hinweis 4) ( \) (Hinweis 4) ‘ (Hinweis &) (Hinweis 4)
— | (Hinweis 4) —_ ! —_ — ‘ _ = ‘
£ ! £ | £ ‘ £ £ ‘ £
=6 | =9 T =10 =14 Max. Dreh- =20 > =36 —,
é - E Max. Dreh- E Max. Dth' E moment é mﬂ’r‘"g‘fh ‘ é Max. Dreh-
g |Max.Dreh- > g | moment g | Mmomen g l g g | moment
= _ [moment ~ = = ‘ = = = 1
L 3 o 4 L 5 L7 10 - o 18
& X & I & \ & \ ‘ g g
T~ | | | | ‘ |
Konstantes) i Konstanleslbvehmomelpt KonstantesDrehmament Konstantes ¢ Konstant Drehmament Konstantes Drehmoment
0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000
Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min]
- - - - - - 101
HG-JR503(B) (Hinweis 1,5) HG-JR703(B) (Hinweis 1, 5) HG-JR903(B) (Hinweis 1, 5) HG-JRT1K1M(B) (Hinweis 1,5) HG-JR15KTM(B) (Hinweis 1, 5) HG JRZZIﬁiinWe\'SLS)
75 T 75 20 240 300 T 450 T
(Hinweis 4) | ‘ [ ’ f ‘
| E [ o Ao e
— — Max. Dreh- £ n —180 |y X IEM- N — —
s | E 5o [moment =T monent gso moment o200 — 0
z Max. Dreh- - 2 £ ‘ z ]
g moment e 2 £120 g £ |
5 5 E 5 5 5
£ £ 5 | £ ‘ £ E
£25 - = &30 1 < < 100 5150
s s ! Konstant D‘ h t S 60 s s | l
] Konstantes Drehmoment orstantes Jemomen ‘ | Konstante: Dvehmome‘nl Konstantes Drehmoment
Konstantes | Konstantes Drehmoment T ‘ l
0 2000 4000 6000 0 2000 4000 5000 0 2000 4000 5000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 2500
Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min]
Hinweise:
1.~ :Bei 200V AC, 3-phasig. 4. Dieser Wert gilt bei maximaler Steigerung des Drehmoments. Beachten Sie die Zuordnungsiibersicht der Servomotorserie HG-JR zu den Servoverstérkern der 400-V-Klasse, wenn Sie das maximale
2.mmm: Bei 200V AC, 1-phasig. Drehmoment auf 400 % des Nenndrehmoments steigern wollen.
3.---=: Bei 230V AC, 1-phasig. 5. Das Drehmoment sinkt ab, wenn die Versorgungsspannung unter der spezifizierten Nennspannung liegt.
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Technische Daten

B Technische Daten der Servomotorserie HG-JR(B) in 400-V-Ausfiihrung

HG-R HG-R HG-JR

HG-R HG-R HG-R HG-R HG-R HG-R HG-R

Servomotor 1034B)® 1534(B)© 2034(B)° 3534(B)® 5034(B)® 7034B)© 9034(B)© | KIMAB) 15KIMA®B) 22K1M4
Verwendbarer Servoverstérker MR-J4LIA4/B4/GF4/TM4  60/100 70/200 100/200  200/350  200/350  350/500  500/700 700 11K 1K 15K 22K
Eingangsscheinleistung © [kVA] 1,0 13 1,7 25 35 55 7,5 10 13 16 22 33

X Nennausgabeleistung [kw] 0,5 0,75 1,0 1,5 2,0 33 5,0 7,0 9,0 1 15 22
Dauerbetrieb @

Nenndrehmoment [Nm] 1,6 24 32 438 6,4 10,5 15,9 223 28,6 70 95,5 140 2

Maximales Drehmoment @ [Nm] 48 72 9,6 14,3 19,1 32,0 47,7 66,8 85,8 210 286 420
Nenndrehzahl [U/min] 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 1500 1500 1500
Maximale Drehzahl [U/min] 6000 6000 6000 6000 6000 6000 6000 5000 5000 3000 3000 2500 5
Maximal zuldssige Kurzzeit-Drehzahl [U/min] 6900 6900 6900 6900 6900 6900 6900 5750 5750 3450 3450 2875 §
Dynamisches Leistungsvermdgen [kW/s] 16,7 273 38,2 60,2 82,4 83,5 133 15 147 223 290 401 g
Nennstrom @ [A]l 15 28 28 54 54 83 14 17 21 31 38 50 g
Maximaler Strom [A] 45 84 84 17 17 26 4 52 67 100 123 170 E
Massentrégheitsmoment Standard 1,52 2,09 2,65 3,79 492 13,2 19,0 433 55,8 220 315 489
J[x10-4 kg '] mit elektromagn. Bremse 2,02 2,59 3,15 429 5,42 154 212 529 65,4 240 336 —
Bremszyklen des opt. Bremswiderstandes @ @ [1/min] 99 72 53 265 203 75 68 56 205 143 162 104

Empfohlenes Verhéltnis von Lasttragheitsmoment/

Tragheitsmoment der Servomotorwelle Weniger als das 10-fache Massentrégheitsmoment des Servomotors

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder/Auflosung: 4194304 Impulse/Umdrehung (22 Bit)
Geblase-
Kiihlung/Schutzart Selbstkiihlung (Schutzart: IP67) ® I{;g}'ﬂgrt:
IP44) @
Umgebungstemperatur Betrieb: 040 °C (ohne Taubildung); Lagerung: -15-70 °C (ohne Taubildung)
Relative Luftfeuchtigkeit Betrieb: max. 80 % (ohne Kondensation); Lagerung: max. 90 % (ohne Kondensation)
Umgebungs- Umgebung Aufstellung in geschlossenen Raumen (keine direkte Sonneneinstrahlung); keine aggressiven oder entflammbaren Gase, kein Olnebel, kein Staub

bedingungen

. Max. 1000 m iiber NN; -
Aufstellhohe/ . v, o 2 X 2 ’~ Max. 1000 m iiber NN;
Vibrationsfest. ® Max. 1000 m dher NN; X: 24,5 m/s’, Y: 24,5 m/s ¢_’ 532 ::;:z X:24,5m/s% Y- 24,5 m/s*
Gewicht [kg] Standardmotor © 3,0 3,7 45 59 75 13 18 29 36 62 86 120

(ohne Bremse) 261445 261446 261447 261448 261449 261450 261451 261452 261453 261384® 261535® 261536 ®

Bestellangaben Art.-Nr.
woc® 289433 289434 289435 289436 289437 289438 289440 289441 289441 289463 289464 289465

(@ Die Eingangsscheinleistung wird durch die Impedanz der Spannungsquelle beeinflusst.

(@ Die aufgefiihrte Bremsleistung beim Ansprechen der Bremseinheit ist die zuléssige Bremsleistung, wenn der Servomotor ohne Last von der Nenndrehzahl in den Stillstand abgebremst wird. Ist der Motor unter Last, muss der Tabel-
lenwert mit 1/(m-+1) multipliziert werden (m = Lasttrigheit/Motortragheit). Wird die Nenndrehzahl iiberschritten, ist die Bremsleistung umgekehrt proportional zu (Istdrehzahl/Nenndrehzahl)?. Schwankt die Drehzahl oder ist die
regenerative Leistung konstant (bei vertikalen Lasten), muss die erzeugte Warmeleistung bestimmt werden. Die Warmeleistung sollte die maximal zuldssige regenerative Leistung nicht iiberschreiten. Beachten Sie zur regenerativen
Leistung auch den Abschnitt,Optionen und externes Zubehdr” in diesem Katalog. Mit einer Leistungsanalyse-Software kann der zu dem individuellen System passende optimale regenerative Widerstand ermittelt werden.

(3 Wenden Sie sich an Ihre Mitsubishi Electric-Vertretung, wenn das Verhaltnis Lasttragkeit/Motortrégheit den Tabellenwert iibersteigt.

(@ Die Motorwellendurchfiihrung st ausgenommen.

(&) Das Diagramm rechts zeigt die Wirkrichtungen der Vibrationen. Der Wert gibt die maximal zuldssige Vibrationsfestigkeit an. Da inshesondere im Stillstand die Lager einer punktuellen Belastung ,—F[j
ausgeliefert sind, vermeiden Sie hierbei Vibrationen, die groRer als die Halfte des angegebenen Wertes sind. —
(®) Die Artikelnummer und das Gewicht der Servomotoren mit elektromagnetischer Bremse finden Sie ab Seite 28. X 7
(7) Das maximale Drehmoment der Motoren HG-JR534(B)—-HG-JR5034(B) kann von 300 % auf 400 % gesteigert werden, wenn ein Servoverstarker der nachst hoheren Leistungsklasse eingesetzt wird. / /
74

Dieser Artikel hat eine ldngere Lieferzeit. Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an Ihren Mitsubishi Electric-Vertriehspartner.

Drehmomentcharakteristik der Servomotoren der Serie HG-JR

HG-JR534(B) inueis1, 24 HG-JR734(B) fiinweis1, 2,4 HG-JR1034(B) ginveist,2y ~ HG-IR1534(B) inueis1,.p  HG-JR2034(B) gnweis1, 2,99 HG-JR3534(B) frines 2.0
9 12 T 15— 21 T 30 T 54 —
(Hinweis3) (Hinweis 3) (Hinweis 3) (Hinweis 3) (Hinweis3) (Hinweis 4)
- inweis — d _ _ _ _
E, ‘ E, T\ E, N\ E. Z, \ =
El [ ——— ) ; = | Max.Dreh- z =
z € [ Max Dreh- & | Max.Dreh- S | moment S | Max.Dreh- Z T
g g £ £ £ | moment £ | Max.Dreh-
E m%‘gﬁh E moment \ E moment ‘ g _% E ; Max. re
g3 A g4 g ‘ g7 | g0 J Z
[ v T~ I T~ —— | 7
Konstantes Drehmomept Konstantes Drehmoment Konstantes Drehmoment Konstantes Drehmoment Konstantes Drehmoment Konstantes Drehmoment
0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 0 2000 4000 6000 4 2000 4000 6000
Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min]

HG'JR5034(B) (Hinweis 1, 2, 4) HG'JR7034(B) (Hinweis 1, 2, 4) HG'JR9034(B) (Hinweis 1,2, 4) HG-JR11K1 M4(B) (Hinweis 1,2, 4) HG-JR15K1 M4(B) (Hinweis 1, 2, 4) HG-JR22K1M4 (Hinweis 1,2, 4)

75 — - 75 90 240 300 T 450
(Hinweis 3) ‘ ‘ . ‘
""" — Max. Dreh- 0 Max. Dreh- Max. Dreh-
- i — [ Max.Dreh- E | moment 1o Max DN | _ | moment _ | moment
B e S, £ 50 fmoment L\ Z 60 £ [ moment E200 — Eio +
s Max. Dreh- S E 2 £ £ =
£ moment S £ 2 £120 g g
2 ~ 2 £ g 2 2
£2 ‘ = g £ 2 S 30 £ £ 100 £ 50
g7 ___1 £ g, & £
| y S Konstantes Drehmoment |~ Konstantes Drehmoment |~ . Konstantes Drehmomant Konstantes Drehmoment
Konstantes Drehmoment | Konstantes Drehmomgnt i [
0 2000 4000 6000 0 2000 4000 5000 0 2000 4000 5000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 2500
Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min] Drehzahl [U/min]
Hinweise:
1.===:Bei 400V AC, 3-phasig. 3. Dieser Wert gilt bei maximaler Steigerung des Drehmoments. Beachten Sie die Zuordnungsiibersicht der Servomotorserie HG-JR zu den Servoverstarkern der 400-V-Klasse, wenn Sie das maximale
2. Bei 380 V AC, 3-phasig. Drehmoment auf 400 % des Nenndrehmoments steigern wollen.

4. Das Drehmoment sinkt ab, wenn die Versorgungsspannung unter der spezifizierten Nennspannung liegt.
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Servomotoren

Technische Daten

B Servomotoren mit elektromagnetischer Bremse

Fur einige Anwendungen ist es erforderlich,
dass die Motorwelle auch bei abgeschaltetem
Servoverstarker in einer bestimmten Position
gehalten wird (Hubapplikationen, etc.).

Daher werden alle Servomotoren optional mit
elektromagnetischer Haltebremse angeboten.

Die Vielfalt der erhéltlichen Servomotoren
ermoglicht dem Anwender die Auswahl eines
Motors, der optimal zu seinen Erfordernissen
passt.

Servomotor HG-KN HG-SN
(200V) 13B 23KB 43KB 73BJK 52BJK 102BJK 152BJK 202BJK 302BJK
Ausfihrung Elektromagnetische Scheibenbremse Elektromagnetische Scheibenbremse
(elektrisch geldst und durch Federkraft gebremst) (elektrisch geldst und durch Federkraft gebremst)
Nennspannung 24V DC 24V DC
Haftreibungsdrehmoment [Nm] 0,32 13 13 2,4 8,5 8,5 85 44 44
Nennstrom bei 20 °C [A] 0,26 0,33 0,33 0,42 08 08 0,8 14 14
Widerstand der Erregerspule bei20°C  [Q] 91 73 73 57 29 29 29 16,8 16,8
Leistungsaufnahme bei 20 °C W] 63 79 79 10 20 20 20 34 34
Massentragheitsmoment ) @ [x10-4kgm? 0,0843 0,247 0,397 1,39 9,48 13,8 18,2 56,5 88,2
7ul. Brems- [J]/Bremsung 56 n by) 64 400 400 400 4500 4500
momente [JI/Stunde 56 220 220 640 4000 4000 4000 45000 45000
e
Arbeit pro Bremsung Pl 56 22 22 64 200 200 200 1000 1000
Gewicht ® [kal 0,8 14 19 40 6,7 8,2 93 17,0 22,0
Bestellangaben Art-Nr. 282632 282634 282636 282638 282640 282642 282644 282646 282648
@ Gewicht des Servomotors inklusive elektromagnetischer Bremse @ Massentrégheitsmoment des Servomotors mit elektromagnetischer Bremse ® Das Bremsspiel kann nicht nachgestellt werden.

Servomotor HG-KR HG-MR HG-RR
(200V) (11]: S k1] 23B 43B 73B 0538  13B 23B 43B 73B 103B  153B  203B  353B  503B
Ausfihrung Elektromagnetische Scheibenbremse Elektromagnetische Scheibenbremse Elektromagnetische Scheibenbremse

(elektrisch geldst und durch Federkraft gebremst) (elektrisch geldst und durch Federkraft gebremst) (elektrisch gelost und durch Federkraft gebremst)
Nennspannung 24V DC 24V DC 24V DC
Haftreibungsdrehmoment [Nm] 0,32 0,32 13 13 24 0,32 0,32 13 13 24 7,0 70 70 17 17
Nennstrom bei 20 °C [A] 0,26 0,26 0,33 0,33 0,42 0,8 038 038 0,96 0,96 038 038 0,8 14 14
Widerstand der Erregerspule bei 20 °C [ 9 921 73 73 57 30 30 30 25 25 19 19 19 23 23
Leistungsaufnahme bei 20 °C W] 63 63 79 79 10 63 6,3 79 79 10 19 19 19 23 23
Massentragheitsmoment ) @ [x10-4kgm?] 0,452 0837 0243 039 137 0,0224 00362 01109 07164 0694 158 2,25 2,65 1.8 15,5
7ul. Brems- [)l/Bremsung 5,6 56 b)) py) 64 56 56 2 by) 64 400 400 400 400 400
momente [J1/Stunde 56 56 220 220 640 56 56 220 220 640 4000 4000 4000 4000 4000
e
Arbeit pro Bremsung Dl 56 56 22 22 64 56 5,6 22 22 64 200 200 200 200 200
Gewicht @ [kg] 0,54 0,74 13 18 38 0,54 0,74 13 18 38 6 7 83 15 21
e Art-Nr. 248656 248657 248658 248659 248660 248666 248667 248668 248669 248670 262901 262902 262903 262904 262905

Art-Nr.WOC® 289387 289388 289389 289390 289391

@ Gewicht des Servomotors inklusive elektromagnetischer Bremse

@ Massentragheitsmoment des Servomotors mit elektromagnetischer Bremse

© Das Bremsspiel kann nicht nachgestellt werden.

@ Dieser Artikel hat eine langere Lieferzeit. Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an Ihren Mitsubishi Electric-Vertriebspartner.
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Technische Daten

Servomotor HG-SR (200) HG-SR (400)
52B 102B 152B 202B 3528 502B 702B 524B 10248 1524B 20248 3524B 50248 70248
Ausfiihrung EIektrqmagneF?S(he Scheibenbremse EIektrqmagne!jsche Scheibenbremse
(elektrisch gelost und durch Federkraft gebremst) (elektrisch gelost und durch Federkraft gebremst)
Nennspannung 24V DC 24V DC
Haftreibungsdrehmoment [Nm] 8,5 8,5 8,5 44 44 44 44 8,5 8,5 8,5 44 44 44 44
Nennstrom bei 20 °C [A] 08 0,8 038 14 14 14 14 038 038 08 14 14 14 14
Widerstand der Erregerspule bei 20°C  [Q] 29 29 29 16,8 16,8 16,8 16,8 29 29 29 16,8 16,8 16,8 16,8
Leistungsaufnahme bei 20 °C W] 20 20 20 34 34 34 34 20 20 20 34 34 34 34
Massentrégheitsmoment ) @ [x10-4kgm?] 9,48 138 18,2 56,5 88,2 109 161 9,48 138 18,2 56,5 88,2 109 161
Zul. Brems- [J1/Bremsung 400 400 400 4500 4500 4500 4500 400 400 400 4500 4500 4500 4500
momente [J]/Stunde 4000 4000 4000 45000 45000 45000 45000 4000 4000 4000 45000 45000 45000 45000
=
[z Bremsworgingl 200 200 o
Arbeit pro Bremsung 0l 200 200 200 1000 1000 1000 1000 200 200 200 1000 1000 1000 1000 S
Gewicht @ [kgl 6,7 82 93 17 22 26 33 6,7 8,2 93 17 22 26 33 S
Art-Nr. 248678 248679 248680 248681 248682 248683 248684 261438 261439 261440 261441 261442 261443 261444 g

Bestellangab
estefangaden MNCWOC® 289410 289411 289412 289413 280414 289415 289416 289417 289418 289419 289420 280421 289420 289423

@ Gewicht des Servomotors inklusive elektromagnetischer Bremse @ Massentragheitsmoment des Servomotors mit elektromagnetischer Bremse @ Das Bremsspiel kann nicht nachgestellt werden.
@ Dieser Artikel hat eine langere Lieferzeit. Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an Ihren Mitsubishi Electric-Vertriebspartner.

HG-JR (200)
Servomotor

53B 73B 103B 153B 203B 3538 503B 703B 903B 11K1MB 15K1MB
Hosaig elektch gl und dtc Fdercfbres)
Nennspannung 24V DC
Haftreibungsdrehmoment [Nm] 6,6 6,6 6,6 6,6 6,6 16 16 4 4 126 126
Nennstrom bei 20 °C [Al 05 0,5 0,5 0,5 0,5 1,0 1,0 14 14 13 13
Widerstand der Erregerspule bei 20°C  [Q] 49 49 49 49 49 25 25 16,8 16,8 18 18
Leistungsaufnahme bei 20 °C W] 11,7 1,7 17 1,7 1,7 23 23 34 34 32 32
Massentragheitsmoment) @ [x10-4kgm?] 2,02 2,59 3,15 4,29 542 15,4 21,2 52,9 65,4 240 336
7ul. Brems- [J)/Bremsung 64 64 64 64 64 400 400 4500 4500 5000 5000
momente [J)/Stunde 640 640 640 640 640 4000 4000 45000 45000 45200 45200
[Lﬁgigﬁfg:‘:;s“%%mfl - 5000 5000 5000 5000 5000 5000 5000 20000 20000 20000 20000
Arbeit pro Bremsung [J] 64 64 64 64 64 400 400 1000 1000 400 400
Gewicht @ [kgl 44 51 59 73 89 15 20 35 L) 74 97
Bestellangaben Art-Nr. 261548 261549 261550 261551 261552 261553 261554 261555 261556 261560® 261561®

Art-Nr.WOC® 289442 289443 289444 289445 289446 289447 289448 289449 289450 289466 289467

@ Gewicht des Servomotors inklusive elektromagnetischer Bremse @ Massentragheitsmoment des Servomotors mit elektromagnetischer Bremse ~ © Das Bremsspiel kann nicht nachgestellt werden.
© Dieser Artikel hat eine lingere Lieferzeit. Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an Ihren Mitsubishi Electric-Vertriebspartner.

Servomotor HG-JR [400)

5348 734B 10348 1534B 2034B 3534B 5034B 7034B 9034B 11KIM4B  15K1M4B
Ausfbring eektch gt nd durch ot gebrems)
Nennspannung 24VDC
Haftreibungsdrehmoment [Nm] 6,6 6,6 6,6 6,6 6,6 16 16 44 44 126 126
Nennstrom bei 20 °C [A] 05 0,5 0,5 0,5 0,5 1,0 1,0 14 14 13 13
Widerstand der Erregerspule bei20°C  [Q] 49 49 49 49 49 25 25 16,8 16,8 18 18
Leistungsaufnahme bei 20 °C W] 11,7 n7 n7 n7 n7 23 23 34 34 32 32
Massentragheitsmoment )@ [x10-4kgm?] 2,02 2,59 315 4,29 542 154 21,2 52,9 65,4 240 336
Zul. Brems- [J]/Bremsung 64 64 64 64 64 400 400 4500 4500 5000 5000
momente [JI/Stunde 640 640 640 640 640 4000 4000 45000 45000 45200 45200
[Ligfgﬁfgf:;‘:\%gfgfl - 5000 5000 5000 5000 5000 5000 5000 20000 20000 20000 20000
Arbeit pro Bremsung [] 64 64 64 64 64 400 400 1000 1000 400 400
Gewicht @ [kal 44 51 59 73 89 15 20 35 Ly} 74 97
Bestellangaben Art-Nr. 261454 261455 261456 261457 261458 261459 261460 261382 261383 261537® 261538@

Art-Nr.WOC® 289451 289452 289453 289454 289455 289456 289457 289458 289459 289468 289469

© Gewicht des Servomotors inklusive elektromagnetischer Bremse @ Massentrégheitsmoment des Servomotors mit elektromagnetischer Bremse ~ © Das Bremsspiel kann nicht nachgestellt werden.
@ Dieser Artikel hat eine lingere Lieferzeit. Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an Ihren Mitsubishi Electric-Vertriebspartner.
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Servoverstarker

Technische Daten MR-JE

B Technische Daten der Servoverstarker MR-JE

Das Ziel fur die Entwicklung des Servoverstar-
kers MR-JE war, eine hohe Leistungsfahigkeit zu
erreichen sowie ein Servosystem zur Verfligung
zu stellen, welches mit wenig Aufwand in jeder
moglichen Maschine einsetzbar ist. Bedingt
durch einen Frequenzgang von 2 kHz bietet

der MR-JE minimale Anregelzeiten sowie hohe
Zuverlassigkeit, energiesparendes Design und
einfache Inbetriebnahme durch die ,One-Touch-
Tuning“-Funktion.

WRJR0A [V

Der inkrementale Encoder, mit dem die Servo-
motoren ausgestattet sind, hat eine Auflésung
von 131072 Impulsen pro Umdrehung. Dadurch
ist eine hochgenaue Positionierung und hohe
Gleichlaufgite im Leistungsbereich von 100 W
bis 3 kW mdoglich. Die zusétzliche Software

MR Configurator2 hilft bei der einfachen Inbe-
triebnahme, beim Abgleich und bei der Analyse.

Servoverstarker MR-JE-CIA 10A 20A 40A 70A 100A 200A 300A
Spannungsversorgung 3-phasig oder 1-phasig 200-240V AC, 50/60 Hz 20';285;'% Gl AL RN, gg‘(/)):—zzsé% VAC,
z
Steuersystem Sinuskommutierte PWM-Regelung/Stromregelung
Bremswiderstand Eingebaut
Sl Uberstrorp, Uberspannung, Uberlast (elektronisches Thermorelais), Encoderfehler, Bremskreisiiberlastung, Unterspannung/Netzausfall,
Drehzahliiberwachung, Schleppfehleriiberwachung
Kiihlung/Schutzart Selbstkiihlung, offen (1P20) ESRLur’"gfg;e(rlpzo)
Umgebungstemperatur Betrieb: 0-55 °C (keine Taubildung); Lagerung: -20—65 °C (keine Taubildung)
Umgebungsbedingungen Relative Luftfeuchtigkeit Betrieb: 90 % RH max. (keine Kondensation); Lagerung: 90 % RH max. (keine Kondensation)
Sonstiges Aufstellhthe: Max. 1000 m iiber NN; Vibrationsfestigkeit: Max. 5,9 m/s (0,6 G)
Maximale Eingangsimpulsfrequenz 4 Mpps (Differenz-Eingang), 200 Kpps (Open-Collector-Eingang)
Lageregelung Lagegeber Aufldsung pro Servomotor: 131072 Impulse/Umdrehung
Drehmomentbegrenzung Vorgabe iiber Parameter oder Analogeingang (bis ++10V D(/max. Drehmoment)
Regelbereich Analoger Drehzahlbefehl 1:2000, Interner Drehzahlbefehl 1:5000
Drehzahlregelung Genauigkeit +0,01 % max. (Lastschwankungen 0100 %)
Drehmomentbegrenzung Vorgabe iiber Parameter oder Analogeingang (bis ++10V D(/max. Drehmoment)
Analoge Drehmomenteingabe 0 bis +8V DC/max. Drehmoment
Drehmomentregelung = = =
Drehzahlbegrenzung Vorgabe iiber Parameter oder Analogeingang (0 bis 10V DC/Nenndrehzahl)
Gewicht kg 038 038 08 15 15 2,1 2,1
Abmessungen (BxHXT) mm  50x168x135 50x168x135 50x168x135 70x168x185 70x168x185 90x168x195 90x168x195
Bestellangaben Art-Nr. 268792 268793 268794 268795 268796 268797 268798
Servoverstarker MR-JE-L1B 10B 20B 40B 70B 1008 2008 3008
Spannungsversorgung 3-phasig oder 1-phasig 200~240V AC, 50/60 Hz goi}ggsﬁgz ‘(’ff’ R ARG 34‘(’)“\7;\'325%%0 "
Steuersystem Sinuskommutierte PWM-Regelung/Stromregelung
Bremswiderstand Eingebaut
S Uberstrorp, Uberspannung, Uberlast (eJektronisches Thermorelais), Encoderfehler, Bremskreisiiberlastung, Unterspannung/Netzausfall,
Drehzahliiberwachung, Schleppfehleriiberwachung
Kiihlung/Schutzart Selbstkiihlung, offen (IP20) Kiihlung iiber Liifter, offen (IP20)
Umgebungstemperatur Betrieb: 0-55 °C (keine Taubildung); Lagerung: -20—65 °C (keine Taubildung)
Umgebungsbedingungen Relative Luftfeuchtigkeit Betrieb: 90 % RH max. (keine Kondensation); Lagerung: 90 % RH max. (keine Kondensation)
Sonstiges Aufstellhghe: Max. 1000 m iiber NN; Vibrationsfestigkeit: Max. 5,9 m/s* (0,6 G)
Lage-, Drehzahl- und Drehmomentregelung Regelung erfolgt iiber das SSCNETIII/H-Netzwerk
Kommunikationsgeschwindigkeit 150 MBit/s
Gewicht kg 038 08 08 15 15 21 2,1
Abmessungen (BxHxT) mm  50x168x135 50x168x135 50x168x135 70x168x185 70x168x185 90x168x195 90x168x195
Bestellangaben Art-Nr. 281964 281975 281976 281977 281978 281979 281980

* Bei einphasiger Spannungsversorgung 200 V AC bis 240V AC darf die Belastung nur maximal 75 % der Nennlast betragen.

30

S MITSUBISHI ELECTRIC



Technische Daten MR-J4-A/B

B Technische Daten der Servoverstarker MR-J4 (200-V-Ausfiihrung)

Die Ziele fiir die Entwicklung der Servoverstarker-
serie MELSERVO MR-J4 waren einfache Bedienung
und Inbetriebnahme sowie Energieeffizienz, integ-
rierte Sicherheitsfunktionen und Benutzerfreund-
lichkeit. Mit weiteren Funktionen wie,One-touch

"

Tuning’,, Erweiterte Vibrationsunterdriickung” usw.

® Erweiterte Sicherheitsfunktionen SS1, SBC, SSM
und SLS nach EN 61800-5-2 sind in Kombination
mit dem Sicherheitsmodul MR-D30 verfiigbar.

Zur Ansteuerung verfiigen die Servoverstarker

MR-J4-B (iber eine Schnittstelle zum Anschluss
an das schnelle Motion-Netzwerk SSCNETIII/H

ist die Leistungsfahigkeit dieser Servoverstarker-
serie fiihrend in der Industrie. Die Servoverstarker
stehen mit einer Ausgangssleistung zwischen 0,1
und 22 kW zur Verfligung.

mit einer Datentransferrate von 150 MBit/s und
einer Buszykluszeit von nur 0,22 ms. Dieses
optische Netzwerk ist sehr betriebssicher, da es
unempfindlich gegentiber elektromagnetischen

® \erarbeitung von Encoder-Signalen stérungen ist.

mit einer Auflésung von 22 Bit
(4194304 Impulse pro Umdrehung)

Bei den Servoverstarkern MR-J4-A erfolgt die
Ansteuerung Uber Impulsketten oder analoge

. Strom- oder Spannungssignale. Dabei werden 3,

® Erweiterter Frequenzgang von 2,5 kHz die Regelungsarten Drehmoment-, Drehzahl- ,x‘g

® Ansteuerung von rotatorischen, linearen oder oder Lageregelung unterstiitzt. Zusitzlich ‘5

Direct-Drive-Motoren verfugt der MR-J4-A-RJ Uber eine integrierte L

® StandardmaiBige Sicherheitsfunktionen STO Positionierfunktion. So kénnen einfache Posi- g

(Sicherer Halt) nach EN 61800-5-2 tionieraufgaben direkt in dem Servoverstarker X

WR108-R realisiert werden.
e

10A-R)  20A-R)

20B-R)

40A-R)
40B-R)

60A-R)
60B-RJ

70A-R)
70B-R)

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

1-phasig oder 3-phasig

350A-R)
350B-R)

500A-R)
500B-R)

700A-R)
700B-R)

11KA-R)
11KB-R)

15KA-R)
15KB-R)

22KA-R)

Servoverstarker MR-J4-A/B 22KB-R)

10B-R)

Spannungs: Spannung/Frequenz © 1-phasig oder 3-phasig 200240V AC, 50/60 Hz 200-240VAC 50/60Hz® 3-phasig 200240V A, 50/60 Hz
versorgung Zulassige Spannungsschwankung  1-phasig oder 3-phasig 170-264 V AC 3-phasig 170264V AC

Zuldssige Frequenzschwankung =5 % max.
Steuersystem Sinuskommutierte PWM-Regelung/Stromregelung
Bremswiderstand Eingebaut Externe Option
Frequenzgang 2500 Hz
St Uberstrom, Uberspannur}gﬂ, Uberlast (elektronisches Thermorelais), Uberhitzupgsschutz des Servomotors,

Encoderfehler, Bremskreisiiberlastung, Unterspannung/Netzausfall, Drehzahliiberwachung, Schleppfehleriiberwachung

Sicherheitsfunktion STO (IEC/EN 61800-5-2); (Die Funktionen S51, S52, SOS, SBC, SLS und SSM stehen in Kombination mit dem optionalen Sicherheitsmodul MR-D30 zur Verfiigung.)
Kiihlung/Schutzart Selbstkiihlung, offen (IP20) Kiihlung iiber Liifter, offen (IP20)

Umgebungstemperatur Betrieb: 055 °C (keine Taubildung); Lagerung: -20—65 °C (keine Taubildung)

Relative Luftfeuchtigkeit Betrieb: 90 % RH max. (keine Kondensation); Lagerung: 90 % RH max. (keine Kondensation)
g?&?:gﬁ:g:n Umgebung Aufstellung in geschlossenen Raumen; keine aggressiven Gase, keine entflammbaren Gase, keine Olnebel, kein Staub

Aufstellhdhe Max. 1000 m iiber NN

Vibrationsfestigkeit Max. 5,9 m/s? (0,6 G)
Gewicht kg 08 08 1,0 1,0 14 14 2,1 23 40 6,2 134 134 18,2
= MM G35 65035 1670 1670 JGBISS I66E5 JGHISS  I6ISS 250000 00000 40QS A6 00060

Bestellangaben

TypA Art-Nr. 269247 269248 269249 269250 269251 269252 269253 269254 269265 269266 269267 269268 269269
TypB Art-Nr. 269279 269280 269281 269282 269283 269284 269285 269286 269287 269288 269289 269290 269291

(1) Nennausgangsleistung und Nenndrehzahl der angeschlossenen Servomotoren werden nur erreicht, wenn Spannungs- und Frequenzbereiche eingehalten werden.
Ist die Spannungsversorgung nicht ausreichend, kannen die Leistungsangaben abweichen.
(2) Bei einphasiger Spannungsversorgung 200 V AC bis 240 V AC darf die Belastung nur maximal 75 % der Nennlast betragen.

Servoverstarker MR-J4-A

10A-R)  20A-R)  40A-R)

60A-R)  70A-R)  100A-RJ 200A-RJ 350A-RJ) 500A-R) 700A-R) 11KA-R) 15KA-R) 22KA-R)

'E\?gslamngls?mpulsfre quenz 4 Mpps (Differential-Eingang), 200 kpps (Open-Collector-Eingang)

Lageregelung Positionsdetektor Aufldsung pro Servomotorumdrehung: 4194304 Impulse/Umdrehung (22 Bit)
Elektronisches Getriebe A/B multiple; A: 1- 16777216, B: 1-16777216, 1/10 <A/B <4000
Drehmomentbegrenzung Vorgabe iiber Parameter oder Analogeingang (0— -+10V DC/max. Drehmoment)
Drehzahlregelbereich Analoger Drehzahlbefehl 1:2000, interner Drehzahlbefehl 1:5000
Analoge Drehzahleingabe 0-= 10V DC/Nenndrehzahl (Die Drehzahl bei 10V ist iiber Parameter anderbar.)

B b M A A
Drehmomentbegrenzung Vorgabe iiber Parameter oder Analogeingang (0—+10V DC/max. Drehmoment)

Drehmoment- Analoge Drehmomenteingabe 0-+8V DC(/max. Drehmoment (Eingangswiderstand 1012 kQ)

regelung Drehzahlbegrenzung Vorgabe iiber Parameter oder Analogeingang (0—=10V DC, Nenndrehzahl)

. Positionstabellen 255 Tabelleneintrage fiir Zielposition, Sollgeschwindigkeit, Beschleunigungs-Bremszeit, Verzégerungszeit

:’I:)tseigigﬁ:gun . Programm Methode 256 Programme, 640 Programmschritte, 25 Befehle
Indexer Funktion 255 Stationen, Drehrichtung fest einstellbar oder automatisch kiirzester Weg

Servoverstérker MR-J4-B (SSCNETIII/H)
Positions- und Drehzahlregelung
Kommunikationsgeschwindigkeit

10B-R)  20B-R)  40B-R)  60B-R)
Regelung erfolgt iiber das SSCNETIII/H-Netzwerk
150 MBit/s

70B-R)  100B-RJ 200B-RJ 350B-RJ 500B-RJ 700B-RJ 11KB-RJ 15KB-RJ 22KB-RJ
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Servoverstarker

Technische Daten MR-J4-A/B

B Technische Daten der Servoverstarker MR-J4 (400-V-Ausfiihrung)

Die MELSERVO MR-J4-Servoverstarker in der
400-V-Ausfiihrung bieten die gleiche in der
Industrie filhrende Leistungsfahigkeit, wie die
Gerate in der 200-V-Ausfiihrung. Der Ausgangs-
leistungsbereich liegt hier zwischen 600 W und
22 kW.

Servoverstarer MR-J4-VB GBAR)  00BAR)  Z00BAR)  3S0BAR)  SO0BAR)  JO0BAR)  TIKBAR)  IKBAR)  Z2KBAR)
Spannung/Frequenz @ 3-phasig 380-480V AC, 50/60 Hz
3 2?;;?;:3; Zulassige Spannungsschwankung  3-phasig 380—480V AC, 50/60 Hz
Luldssige Frequenzschwankung +5 % max.
Steuersystem Sinuskommutierte PWM-Regelung/Stromregelung
Bremswiderstand Eingebaut Externe Option
Frequenzgang 2500 Hz
St Uberstrom, Uberspannung, Uberlast (g_lektronisches Thermorelais),__Uberhitzungsschutz des Servomotors, Encoderfehler, Bremskreisiiberlastung,
Unterspannung/Netzausfall, Drehzahliiberwachung, Schleppfehleriiberwachung
Sicherheitsfunktion STO (IEC/EN 61800-5-2); (Die Funktionen SS1, S52, SOS, SBC, SLS und SSM stehen in Kombination mit dem optionalen Sicherheitsmodul MR-D30 zur Verfiigung.)
Kiihlung/Schutzart Selbstkiihlung, offen (IP20) Kiihlung iiber Liifter, offen (IP20)
Umgebungstemperatur Betrieb: 0—55 °C (keine Taubildung); Lagerung: -20—65 °C (keine Taubildung)
Relative Luftfeuchtigkeit Betrieb: 90 % RH max. (keine Kondensation); Lagerung: 90 % RH max. (keine Kondensation)
Eg(]i?:gl:lr?gén Umgebung Aufstellung in geschlossenen Riumen; keine aggressiven Gase, keine entflammbaren Gase, keine Olnebel, kein Staub
Aufstellhdhe Max. 1000 m iiber NN
Vibrationsfestigkeit Max. 5,9 m/s? (0,6 G)
Gewicht kg 1,7 1,7 21 3,6 43 6,5 13,4 134 18,2
Abmessungen (BxHXT) mm  60x168x195  60x168x195  90x168x195 105x250x200  130x250x200  172x350x200  220x400x260  220x400x260  260x400x260
Bestellangaben
TypA Art-Nr. 269270 269271 269272 269273 269274 269275 269276 269277 269278
TypB Art-Nr. 269292 269293 269294 269295 269296 269297 269298 269299 269300

(1) Nennausgangsleistung und Nenndrehzahl der angeschlossenen Servomotoren werden nur erreicht, wenn Spannungs- und Frequenzbereiche eingehalten werden.
Ist die Spannungsversorgung nicht ausreichend, kdnnen die Leistungsangaben abweichen.

Servoverstarker MR-J4-A 60A4-R) 100A4-R) 200A4-R) 350A4-R) 500A4-R) 700A4-R) 11KA4-R) 15KA4-R) 22KA4-R)
Maximale Eingangsimpulsfrequenz 4 Mpps (Differential-Eingang), 200 kpps (Open-Collector-Eingang)
gz Positionsdetektor Aufldsung pro Servomotorumdrehung: 4194304 Impulse/Umdrehung (22 Bit)
Elektronisches Getriebe A/B multiple; A: 116777215, B: 1-16777215, 1/10 <A/B <4000
Drehmomentbegrenzung Vorgabe iiber Parameter oder Analogeingang (0—10V DC/max. Drehmoment)
Drehzahlregelbereich Analoger Drehzahlbefehl 1:2000, interner Drehzahlbefehl 1:5000
Drehzahl- Analoge Drehzahleingabe 0—=10V DC/Nenndrehzahl (Die Drehzahl bei 10V ist iiber Parameter dnderbar.)
e D T
Drehmomenthegrenzung Vorgabe iiber Parameter oder Analogeingang (0—10V DC/max. Drehmoment)
Drehmoment-  Analoge Drehmomenteingabe 0-+8V DC/max. Drehmoment (Eingangswiderstand 10-12 kQ)
regelung Drehzahlbegrenzung Vorgabe iiber Parameter oder Analogeingang (0—+10V DC, Nenndrehzahl)
. Positionstabellen 255 Tabelleneintrage fiir Zielposition, Sollgeschwindigkeit, Beschleunigungs-Bremszeit, Verzogerungszeit
:’Tseigigﬁzgun . Programm Methode 256 Programme, 640 Programmschritte, 25 Befehle
Indexer Funktion 255 Stationen, Drehrichtung fest einstellbar oder automatisch kiirzester Weg
Servoverstérker MR-J4-B (SSCNETIII/H) 60B4-R) 100B4-R) 200B4-R) 350B4-R) 500B4-R) 700B4-R) 11KB4-R) 15KB4-R) 22KB4-R)
Positions- und Drehzahlregelung Regelung erfolgt iiber das SSCNETIII/H-Netzwerk
Kommunikationsgeschwindigkeit 150 MBit/s
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B Technische Daten der Servoverstarker MR-J4W2-B/MR-J4W3-B

Mit der MR-J4-Serie bietet Mitsubishi

Electric neben der Standard MR-J4-B-Version
(SSCNETIII/H Motion Netzwerk) fur einen
Servomotor erstmals auch zwei zusétzliche
Versionen fiir den Betrieb von zwei oder drei
Servomotoren an. Die Verstarker fiir zwei Achsen
(MR-J4W2-B) und fur drei Achsen (MR-J4W3-B)
sind entsprechend kompakter und nicht so
aufwendig in der Verdrahtung als zwei oder drei
einzelne Verstarker. Dadurch spart der Maschi-
nenbauer nicht nur Platz im Schaltschrank und
Kosten durch den geringeren Verdrahtungs-
aufwand sondern auch wertvolle Energie und
reduziert damit gleichzeitig den CO2-AusstoR.

)

Technische Daten MR-J4W2-B/MR-J4W3-B

Der Ausgangsleistungsbereich der Verstarker fur
zwei Achsen liegt zwischen 0,2 und 1 kW, der
fuir drei Achsen zwischen 0,2 und 0,4 kW, jeweils
pro Achse. Die weiteren technischen Merkmale
entsprechen der Standard MR-J4-B-Version fiir
eine Achse.

Servoverstarker MR-J4 W2-22B W2-44B W2-77B W2-1010B W3-2228 W3-444B
Spannung/Frequenz ® 1-phasig oder 3-phasig 200-240V AC, 50/60 Hz 26’}285&2(’0‘24" VAC, 1 _phasig oder 3-phasig 200-240V AC, 50/60 Hz
Spannungs-
versorgung Zulassige Spannungsschwankung 1-phasig oder 3-phasig 170-264V AC 3-phasig 170-264V AC  1-phasig oder 3-phasig 170-264V AC
Zuldssige Frequenzschwankung +5 % max.
Steuersystem Sinuskommutierte PWM-Regelung/Stromregelung
Bremswiderstand Eingebaut
Frequenzgang 2500 Hz
St Uberstrom, Uberspannupgﬂ, Uberlast (elektronisches Thermorelais), Uberhitzupgsschutz des Servomotors, )
Encoderfehler, Bremskreisiiberlastung, Unterspannung/Netzausfall, Drehzahliiberwachung, Schleppfehleriiberwachung
Sicherheitsfunktion STO (IEC/EN 61800-5-2)
Kiihlung/Schutzart g#:;t(l;g%l;ng, Kiihlung iiber Liifter, offen (IP20)
Umgebungstemperatur Betrieb: 0—55 °C (keine Taubildung); Lagerung: -20—65 °C (keine Taubildung)
Umgebungs- Umgebung Aufstellung in geschlossenen Riumen; keine aggressiven Gase, keine entflammbaren Gase, keine Olnebel, kein Staub
bedingungen Aufstellhohe Max. 1000 m iiber NN
Vibrationsfestigkeit Max. 5,9 m/s? (0,6 G)
Gewicht kg 15 15 2,0 2,0 1,9 19
Abmessungen (BxHxT) mm  60x168x195 60x168x195 85x168x195 85x168x195 85x168x195 85x168x195
Bestellangaben Art-Nr. 248645 248646 248647 248648 248649 248650

(1) Nennausgangsleistung und Nenndrehzahl der angeschlossenen Servomotoren werden nur erreicht, wenn Spannungs- und Frequenzbereiche eingehalten werden.

Ist die Spannungsversorgung nicht ausreichend, kdnnen die Leistungsangaben abweichen.

S MITSUBISHI ELECTRIC

33

W

Servoverstarker



Servoverstarker

Technische Daten MR-J4-GF

B Technische Daten der Servoverstarker MR-J4-GF

EEREREHEHREEERH

(EI=ch

Anbindung an das CC-Link IE Field-Netzwerk

Der Servoverstarker MR-J4-GF hat eine integ-
rierte CC-Link-IE Field-Netzwerkschnittstelle und
erméglicht dadurch die Positionierung mit einer
oder mehreren Achsen, die synchrone Regelung
und die Drehzahl-/Drehmomentregelung tiber
unterschiedliche Master-Module, wie Simple-
Motion-Modul, CPU-Module mit integrierter
CC-Link IE-Funktion usw., die am Netzwerk
angeschlossen sind.

Entsprechend den Anforderungen kénnen zwei
Betriebsarten ausgewahlt werden:

® Motion-Betrieb fur vielféltige Positionierungs-
aufgaben, wie Positionierung mit mehreren
Achsen, synchrone Regelung usw.

® E/A-Betrieb fir die Positionierung mit einer
Achse.

Servoverstarker MR-J4-1(-RJ) (200 V-Ausfiihrung)  10GF 20GF 40GF 60GF 70GF 100GF  200GF
1-phasig oder 3-phasig
AC-Vi 1-phasig oder 3-phasig 200240V A, 50/60 H. 200-240V AC,
Spannung Frequenz @ ersorgung phasig oder 3-phasig /60 Hz o
Spannungs- DC-Versorgung @ 283-340V DC
versorgung Zuldssige Spannungs-  AG-Versorgung  1-phasig oder 3-phasig 170-264V AC 1}%@&?&3@;“”9
hwankg
AT DC-Versorgung @ 241-374V DC
Zuldssige Frequenzschwankung +5 % max.
Bremswiderstand Eingebaut
Kiihlung/Schutzart Selbstkiihlung, offen (IP20) Kiihlung iiber Lilfter, offen (IP20)
Gewicht kg 1,0 1,0 1,0 1,0 14 14 21
50x168x  50x168x  50x168x  50x168x  60x168x  60x168x  90x168x
TSI ) MM 155 155 155 155 185 185 195
Bestellangaben Art-Nr. 295435 295436 295437 295438 295439 295440 295441

Servoverstérker MR-J4-C1(-RJ) (400 V-Ausfiihrung)
Spannung/Frequenz ®

60GF4

Spannungs- o
versorgung Zuldssige Spannungsschwankung

Zulassige Frequenzschwankung +5 % max.
Bremswiderstand Eingebaut
Kiihlung/Schutzart
Gewicht kg 1,7
Abmessungen (BxHxT) mm  60x168x195
Bestellangaben Art.-Nr. 295445

Selbstkiihlung, offen (1P20)

100GF4 200GF4 350GF4 500GF4

3-phasig 380480V AC, 50/60 Hz
3-phasig 323-528 V AC

Kiihlung iiber Lilfter, offen (IP20)

17 2,1 36 43
60x168x195  90x168x195 105x250x200  130x250x200
295446 295447 295448 295449

In Verbindung mit dem im CC-Link IE Field-
Netzwerk einsetzbaren Simple-Motion-Modul
RD77GF bietet das System auBergewdhnliche
Geschwindigkeit und Leistungsfahigkeit,
exzellente Flexibilitat, reduzierte Verdrahtung,
verbesserte Storfestigkeit und einfache Pro-
grammierung

® Gigabit CC-Link IE Field-Netzwerk

® Uberragende Motion-Leistung

® Zwei Kommunikationsarten fiir maximale
Flexibilitat

® Erweiterte synchrone Regelung

® Single-Software-Losung

® One-Touch Auto-Tuning™

® Erweiterte Vibrationsunterdriickung II™

® Hochauflésender 22-Bit-Encoder

® Frequenzgang von 2,5 kHz, der in der
Industrie fuhrend ist

350GF  500GF  700GF  11KGF  15KGF  22KGF
3-phasig 200240V AC, 50/60 Hz
3-phasig 170-264V AC
Externe Option

Kiihlung iiber Liifter, offen (IP20) ©
23 40 6,2 13,4 134 18,2
90x168x  105x250x 172x300x 220x400x 220x400x 260x400x
195 200 200 260 260 260
295442 295443 295444 306875 306876 306877

700GF4 11KGF4 15KGF4 22KGF4

Kiihlung iiber Liifter, offen (IP20) ®

Externe Option
6,5 134 134 18,2
172x300x200  220x400x260  220x400x260  260x400x260
295450 306878 305879 306880

Aligemeine Daten

Steuersystem
Frequenzgang
Iykluszeit der CC-Link IE Field-Kommunikation ®

2500 Hz

Schutzfunktionen

Sicherheitsfunktion
Umgebungstemperatur
Relative Luftfeuchtigkeit

Umgebungs-

bedingungen Umgebung
Aufstellhdhe
Vibrationsfestigkeit

Sinuskommutierte PWM-Regelung/Stromregelung

0,5ms, 1,0 ms, 2,0 ms, 4,0 ms

Uberstrom, Uberspannung, Uberlast (elektronisches Thermorelais), Uberhitzungsschutz des Servomotors,
Encoderfehler, Bremskreisiiberlastung, Unterspannung/Netzausfall, Drehzahliberwachung, Schleppfehleriiberwachung

STO (IEC/EN 61800-5-2) (Die Funktionen SS1, 52, SOS, SBC, SLS und SSM stehen in Kombination mit dem optionalen Sicherheitsmodul MR-D30 zur Verfugung.)
Betrieb: 0—55 °C (keine Taubildung); Lagerung: -20-65 °C (keine Taubildung)
Betrieb: 90 % RH max. (keine Kondensation); Lagerung: 90 % RH max. (keine Kondensation)

Aufstellung in geschlossenen Raumen; keine aggressiven Gase, keine entflammbaren Gase, keine Olnebel, kein Staub
Max. 2000 m iiber NN
Max. 5,9 m/s? (0,6 G)

(1) Nennausgangsleistung und Nenndrehzahl der angeschlossenen Servomotoren werden nur erreicht, wenn Spannungs- und Frequenzbereiche eingehalten werden.
Ist die Spannungsversorgung nicht ausreichend, kdnnen die Leistungsangaben abweichen.

() Die DC-Spannungsversorgung steht nur fiir die Servoverstarker MR-J4-CJGF-R) zur Verfiigung.

(3) Beieinphasiger Spannungsversorgung 200 V AC bis 240 V AC darf die Belastung nur maximal 75 % der Nennlast betragen.

(@) Die Zykluszeit fiir die Kommunikation hangt von der Anzahl der angeschlossenen Achsen ab.

(® Die Schutzart gilt nicht fiir den Klemmenblock.

34
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Technische Daten MR-J4-TM

B Technische Daten der Servoverstarker MR-J4-TM-ECT/MR-J4-TM-PNT/MR-J4-TM-EIP

Der Servoverstarker MR-J4-TM kombiniert die ® Absolutwert-Encoder mit einer hohen Auf-

in der Industrie fiihrende Leistungsfahigkeit, 16sung von 4.194.304 Impulsen/Umdrehung
Funktionsvielfalt und Zuverlassigkeit der Servo- fur hochprazise Positionierung und ruckfreien
systemserie MR-J4 mit einer auf dem Ethernet Anlauf.

basierenden offenen Netzwerk-Schnittstelle. ® Kompaktes platzsparendes Design

® In der Industrie fihrende Leistungsfahigkeit
mit einem Frequenzgang von 2,5 kHz fiir
kiirzeste Ansprechzeiten.

® Spezielle von Mitsubishi Electric entwickelte
Regelschleifen und Funktionen fiir Servover-
starker, wie One-Touch-Tuning, Vibrationsun-
terdriickung, adaptives Echtzeit-Auto-Tuning.

EREEEEEERAE

HEE

EEERE

=

B
B
Servoverstarker

MRS4-10TM

Servoverstérker MR-J4-TM (200 V-Ausfiihrung) 10T™M 20T™M 40TM 60TM 100T™ 200T™ 350T™ 500T™M 700TM

Spannungs- e e T 1-phasig oder 3-phasig e T

versorgung Spannung/Frequenz 1-phasig oder 3-phasig 200-240V AC, 50/60 Hz 200-240V AC. 50/60 Hz® 3-phasig 200—-240V AC, 50/60 Hz

Gewicht kg 1,0 1,0 1,0 1,0 14 14 2,1 23 4,0 6,2

Abmessungen (BxHxT) mm  50x168x161  50x168x161  50x168x161  50x168x161  60x168x191  60x168x191  90x168x201  90x168x201  105x250x206 172x300x206
MR-J4-CITM-ECT 290156 290157 290158 290159 290160 290161 290162 290263 290164 290205

Bestellangaben  MR-J4-CITM-PNT Art-Nr. 298566 298567 298568 298569 298570 298571 298572 298573 298574 298695
MR-J4-CITM-EIP 298708 298709 298710 298711 298712 298713 298714 298715 298716 298717

Servoverstarker MR-J4-TM4 (400 V-Ausfiihrung) 60TM4 100TM4 200TM4 350TM4 500TM4 700TM4 11KTM4 15KTM4 22KTM4

Spannungs- ® p—

versorgung Spannung/Frequenz 3-phasig 380—480V AC, 50 Hz/60 Hz

Gewicht kg 17 1,7 21 3,6 43 6,5 13,4 13,4 18,2

Abmessungen (BxHxT) mm  60x168x201 60x168x201 90x168x201 105x250x206  130x250x206  172x300x206 ~ 220x400x266  220x400x266  260x400x266
MR-J4-CITM4-ECT 290206 290207 290208 290209 290210 290211 294050 294051 294052

Bestellangaben ~ MR-J4-C1TM4-PNT Art-Nr. 298696 298697 298698 298699 298700 298701 298705 298706 298707
MR-J4-CITM-EIP 298718 298719 298720 298721 298722 298723 298727 298728 298729

(1) Beieinphasiger Spannungsversorgung 200V AC bis 240 V AC darf die Belastung nur maximal 75 % der Nennlast betragen.

Allgemeine Daten MR-J4-TM-ECT MR-J4-TM-PNT MR-J4-TM-EIP
Sicherheitsfunktion STO (IEC/EN 61800-5-2)
Ethernet-Schnittstellen 2 Anschliisse RJ45 100 BASE-TX
o IEC61158 Typ12 CAN Anwendungsprotokoll iiber PROFINET |0, Real Time (RT) Kommunikation, THE CIP NETWORKS LIBRARY Volume 2,
snitaipd EtherCAT (CoE), IEC61800-7 GiA402 Antriebsprofil  PROFIdrive va.1 EtherNet/IP Adaptation of CIP
Iykluszeit 250 ps, 500 s, 1 ms, 2 ms ] Zlgsmzs '2;’64"':];’581 'ansn 516 ms, 32 ms, 64 ms, 1 bis 100ms
Zyklischer synchroner Positionsbetrieb (csp),
IyKlischer synchroner Geschwindigkeitsbetrieb (csv), Profilpositi . L .
; h positionsbetrieb (pp), Profilpositionsbetrieb (pp),
ST R |§¥g#fc2;ifg’:;;‘erg?:[: I()re;1m0mentbetrleb (cst), Profilgeschwindigkeitsbetrieb (pv), Profilgeschwindigkeitsbetrieb (pv),
9 Proﬁlpeschwin diakei tsl?gt;ieb o) Profildrehmomentbetrieb (tq), Profildrehmomentbetrieb (tq),
9 9 PV, Referenzpunktfahrt (hm) Referenzpunktfahrt (hm)

Profildrehmomentbetrieb (tq),
Referenzpunktfahrt (hm)

Latch-Funktion Hardware- und Software-Latch-Methode, 2 Kandle (1 Kan. 55 ps + 1 Kan. 2 ps)
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Servoverstarker

Technische Daten des Sicherheitsmoduls MR-D30

B Sicherheitsmodul MR-D30

In Verbindung mit dem optionalen Sicherheits-
modul MR-D30 kénnen weitere Sicherheits-
funktionen gemaf EN IEC 61800-5-2 realisiert
werden. Durch die Ankopplung des MR-D30
an einen MR-J4 Servoverstarker stehen die
Sicherheitsfunktionen Sicherer Stopp 1 (SS1),
Sichere Bremsansteuerung (SBC), Sichere
begrenzte Geschwindigkeit (SLS) und Sichere
Geschwindigkeitsiberwachnung (SSM) gemaR

Sicherheits-Encoder stehen die Funktionen
"Sicherer Stopp 2" (552) und "Sicherer Stillstand"
(SOS) zur Verfuigung. Die Aktivierung kann tber
direkte Verdrahtung der Signale an dem MR-D30
erfolgen oder in Kombinationen mit dem
Motion Controller tiber eine sichere Kommuni-
kation via SSCNETIII/H. Durch die Aktivierung
Uber Netzwerk wird der Verdrahtungsaufwand
reduziert.

PUSH
| S—]

EN IEC 61800-5-2 zur Verfligung. Bei Verwen-
dung eines Servo-Motors mit funktionalem

Aligemeine Daten MR-D30
Spannung 24V DC
Spannungsversorgung  Zuldssige Spannungsschwankung 24VDC£10%
Stromaufnahme 800 mA
Unterstiitzte Verstarker MR-J4-CJA-RJ/B-R)/GF-RJ/TM
Sicherheitseingange 6 Eingdnge redundant ausgefiihrt, positive oder negative Logik
Sicherheitsausgange 3 Ausgange redundant ausgefiihrt, positive Logik
Ansprechverzdgerung 15 ms oder kiirzer fiir Signal Sicherer Halt (STO)
Umgebungstemperatur Betrieb: 055 °C (keine Taubildung); Lagerung: -20—65 °C (keine Taubildung)
Relative Luftfeuchtigkeit Betrieb: 90 % RH max. (keine Kondensation); Lagerung: 90 % RH max. (keine Kondensation)
Eg?::ﬁ:ggn Umgebung Aufstellung in geschlossenen Riumen; keine aggressiven Gase, keine entflammbaren Gase, keine Olnebel, kein Staub
Aufstellhghe Max. 1000 m iiber NN
Vibrationsfestigkeit Bis 5,9 m/s? bei 10 bis 57 Hz (In X-, Y- und Z-Achsenrichtung)
Gewicht kg 0,15
Abmessungen (BxHxT) mm  22,5x192x86
Bestellangaben Art-Nr. 275670

Sicherheitstechnische Daten MR-D30

Sicherheitsstandards

Ansprechverzdgerung

Direkte Verbindung zum
funktionalen Sicherheits-
modul

Verbindung iiber
SSCNETINI/H oder CC-Link
IE Field — reduzierte
Verdrahtung

Direkte Verbindung zum
funktionalen Sicherheits-
modul

Verbindung iiber
SSCNETINI/H oder CC-Link
IE Field — reduzierte
Verdrahtung

Servo-Motor
mit funktiona-
ler Sicherheit

Sicherheits-
funktionen

Servo-Motor

MTTFd

Mittlere Betriebszeiterwartung bis zum Auftreten

eines gefahrlichen Fehlers

DC

Der Diagnosedeckungsgrad (DC) stellt die Zuverlassigkeit der
Fehleraufdeckung eines Systems oder Teilsystems dar.

PFH

Mittlere Wahrscheinlichkeit fiir das Auftreten

gefahrlicher Fehler wéhrend einer Stunde

36

EN1S0 13849-1 Kategorie 3 PL d und Kategorie 4 PL e

IEC61508 SIL2 und SIL3

EN 62061 SILCL2 und SILCL3

EN 61800-5-2 SIL2 und SIL 3

Max. 15 ms filr,, Sicherer Halt” (STO)

Kategorie 4 PLe, SIL3

Sicherer Halt (STO), Sicherer Stopp 1(SS1), Sicherer Stopp 2 (552), Sicherer Stillstand (S0S), Sicher begrenzte Geschwindigkeit (SLS),
Sichere Bremsansteuerung (SBC), Sichere Geschwindigkeitsiiberwachung (SSM)

Kategorie 3 PLd, SIL 2
Sicherer Halt (STO), Sicherer Stopp 1 (S51), Sicherer Stopp 2 (S52), Sicherer Stillstand (S0S), Sicher begrenzte Geschwindigkeit (SLS),
Sichere Bremsansteuerung (SBC), Sichere Geschwindigkeitsiiberwachung (SSM)

Kategorie 4 PL e, SIL 3 (Sicherer Halt (STO), Sicherer Stopp 1 (SS1), Sichere Bremsansteuerung (SBC))
Kategorie 3 PL d, SIL 2 (Sicher begrenzte Geschwindigkeit (SLS), Sichere Geschwindigkeitsiiberwachung (SSM))

Kategorie 3 PLd, SIL 2
Sicherer Halt (STO), Sicherer Stopp 1 (S51) Sicher begrenzte Geschwindigkeit (SLS), Sichere Bremsansteuerung (SBC),
Sichere Geschwindigkeitsiiberwachung (SSM)

>100 Jahre
>90%

6,57 x10°1/Stunde
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Systemkonfiguration MR-JE

B Externe Beschaltung des Servoverstirkers MR-JE-A

In der nachfolgenden Abbildung ist die externe weiteres Zubehér, um das System problemlosan  Eine vollstandige Ubersicht der Daten aller

Beschaltung des MR-JE-A dargestellt. Ver- die jeweiligen Anforderungen anzupassen und Anschlusskabel und Zubehorteile finden Sie im
wenden Sie ausschlieBlich die angebotenen einen schnellstmoglichen und sicheren Betrieb nachsten Kapitel.
Anschlusskabel und -stecker, Optionen und zu gewahrleisten.

(@ Spannungsversorgung

Anzeigefeld USB-Kommunikation an CN3
Dient zur Statusanzeige und zur Anzeige von Parametern und Uber ein optionales USB-Kabel (MR-J3USBCBL3M) kann hier
Fehlermeldungen ein PCangeschlossen werden. Mit Hilfe der Setup-Software
MR Configurator2 kdnnen Parameter eingestellt werden,
—— Bedienfeld sowie Betriebsdaten iiberwacht, graphische Auswertungen 3

und ein Testbetrieb zur Fehlerdiagnose durchgefiihrt werden.
Zum Einstellen der Statusanzeige, der Diagnosefunktion, der

Alarmanzeige und der Parameter

Servoverstarker
MR-JE-A

Servoverstarker

2D 2D
" SSONSSD
AmsuBIsHI

—— Klemmenblock (optional)

Alle Signale kénnen iiber den externen Klemmenblock
verbunden werden.

———— Positioniermodule

Hier konnen Mitsubishi Electric-Steuerungen oder
Fremdsteuerungen mit Impulskettenausgang angeschlossen
werden.
Encoderkabel =
(Option)

FX2N-CIPG

®=<cnFPTES

Q07500 RD75C]

Steuersignale

Anschluss fiir E/A-Signale von programmierbaren Steuerun-
gen oder von Maschinenbediengerate

@_I Schutzerde

(@ Anschluss fiir Brems-
widerstand (optional)

Servomotor
(® Kontrollleuchte CHARGE
(» Spannungsversorgung (@ Bremswiderstand (optional) ® Kontrollleuchte CHARGE
3~,200-240V AC Installieren Sie den externen Bremswider- Leuchtet bei aufgeladenem Zwischenkreis.
1~,200-240 V AC flr Servoantriebe <2 kW stand zum Abbau groB3er regenerativer Wenn diese Kontrollleuchte leuchtet,
Energien und bei groBen Lasttragheitsmo- diirfen keine Kabelverbindungen
menten. Einzelheiten dazu entnehmen Sie getrennt werden.

bitte der MR-JE-A-Bedienungsanleitung.
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Servoverstarker

Systemkonfiguration MR-J4-B

B Externe Beschaltung des Servoverstirkers MR-JE-B

In der nachfolgenden Abbildung ist die externe

Beschaltung des MR-JE-B dargestellt. Ver-

wenden Sie ausschlief3lich die angebotenen
Anschlusskabel und -stecker, Optionen und

(@) Spannungsversorgung

Anzeigefeld

Fehlermeldungen

—— Batterie an (N4 (Option)

Die Batterie (MR-BAT6V1SET-A) dient zur Speicherung der
Daten der Absolutwert-Positionierung. Die Batterie wird bei
Inkremental-Positionierung nicht benétigt.

o]

(@ Anschluss fiir Brems-
widerstand (optional)

(® Spannungsversorgung
3~,200-240V AC

1~, 240V AC fiir Servoantriebe <2 kW

38

Dient zur Statusanzeige und zur Anzeige von Parametern und

INPUT
200VAC

MR-JE-

Servomotor

weiteres Zubehdr, um das System problemlos an
die jeweiligen Anforderungen anzupassen und
einen schnellstmdoglichen und sicheren Betrieb
zu gewahrleisten.

Servoverstarker

SSCNETII/H

Encoderkabel
(Option)

=) _o=20 [ >-20

EEEamae

108

&l

Schutzerde

(3 Kontrollleuchte CHARGE

@ Bremswiderstand (optional)
Installieren Sie den externen Bremswider-
stand zum Abbau groBer regenerativer
Energien und bei groBen Lasttragheitsmo-
menten. Einzelheiten dazu entnehmen Sie
bitte der MR-JE-B-Bedienungsanleitung.

Eine vollstandige Ubersicht der Daten aller
Anschlusskabel und Zubehorteile finden Sie im
nachsten Kapitel.

USB-Kommunikation an CN5

Uber ein optionales USB-Kabel (MR-J3USBCBL3M) kann hier
ein PCangeschlossen werden. Mit Hilfe der Setup-Software
MR Configurator2 kdnnen Parameter eingestellt werden,
sowie Betriebsdaten iiberwacht, graphische Auswertungen
und ein Testbetrieb zur Fehlerdiagnose durchgefiihrt werden.

Achseneinstellung

Dient zur Auswahl der Achsennummer mit dem Drehschalter
(SW1)

E/A-Signal-Anschluss CN3

Dieser Schnittstellenanschluss dient zur Ein- und Ausgabe
von Signalen, wie beispielsweise NOT-AUS, In-Position,
Elektromagnetische Bremse und Alarm.

___Anschluss des SSCNETIII/H-Netzwerks an C(N1A
(vorhergehend)

Der vorhergehende Servoverstarker wird hier
angeschlossen.

~ ZuSSCNETIII/H kompatiblen
Simple-Motion-Modulen

LD75MS

FX5-40SSC-S FX5-80SSC-S
Anschluss des SSCNETIII/H-Netzwerks an C(N1B
(nachfolgend)

Der nachfolgende Servoverstarker wird hier
angeschlossen.

® Kontrollleuchte CHARGE
Leuchtet bei aufgeladenem Zwischenkreis.
Wenn diese Kontrollleuchte leuchtet,
diirfen keine Kabelverbindungen
getrennt werden.
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B Externe Beschaltung des Servoverstirkers MR-J4-A

In der nachfolgenden Abbildung ist die externe
Beschaltung des MR-J4-A dargestellt. Ver-
wenden Sie ausschlieBlich die angebotenen
Anschlusskabel und -stecker, Optionen und

@ Spannungsversorgung

. —

weiteres Zubehor, um das System problemlos an
die jeweiligen Anforderungen anzupassen und
einen schnellstmoglichen und sicheren Betrieb
zu gewadhrleisten.

— Anzeigefeld (hinter der Abdeckklappe)

Dient zur Statusanzeige und zur Anzeige von Parametern
und Fehlermeldungen

Bedienfeld (hinter der Abdeckklappe)

Zum Einstellen der Statusanzeige, der Diagnosefunktion, der
Alarmanzeige und der Parameter

Servoverstarker
MR-J4-A

o

X%é&
D
C
\(E i
N EXglt
AN BB
= q W EDN c
B NN = =
Zwischenkreisdrossel i\\ N =0
(optional) \\\\ \ @
C
§\\\\ A o ! <—/L
N\ [ N
@ Anschluss \\\\ §
fur Brems- mmm‘ & :
widerstand - : (B8] g
(optional) ”I N =lINE
o—]| N =5
® Kontrollleuchte @ Ak
N ;
CHARGE i N1
MR-J4-10A @
MR-J4-A-RJ: -
Zusétzlicher Eingang Encoderkabel (Option) @
fur externen Encoder
Servomotor Schutzerde =
Batterie (Option)

@ Spannungsversorgung
3~,200-240V AC
1~,200-240V AC fiir Servoantriebe <2 kW
3~,380-400V AC fir Servoantriebe =600 W (A4)

@ Bremswiderstand (optional)
Installieren Sie den externen Bremswiderstand
zum Abbau groBer regenerativer Energien
und bei gro3en Lasttragheitsmomenten.
Einzelheiten dazu entnehmen Sie bitte der
MR-J4-A-Bedienungsanleitung.

S MITSUBISHI ELECTRIC

Die Batterie (MR-BAT6V1SET) dient zur Speicherung der
Daten der Absolutwert-Positionierung. Die Batterie wird bei
Inkremental-Positionierung nicht bendtigt.

® Kontrollleuchte CHARGE
Leuchtet bei aufgeladenem Zwischenkreis.
Wenn diese Kontrollleuchte leuchtet,
diirfen keine Kabelverbindungen getrennt
werden.

©® RS422-Kommunikation
Uber ein Wandlerkabel R5232C nach RS422
kann ein PC angeschlossen werden.

Systemkonfiguration MR-J4-A

Eine vollstandige Ubersicht der Daten aller
Anschlusskabel und Zubehorteile finden Sie im
nachsten Kapitel.

USB-Kommunikation an (N5

Uber ein optionales USB-Kabel (MR-J3USBCBL3M) kann hier
ein PCangeschlossen werden. Mit Hilfe der Setup-Software
MR Configurator2 kdnnen Parameter eingestellt werden,
sowie Betriebsdaten iiberwacht, graphische Auswertungen
und ein Testbetrieb zur Fehlerdiagnose durchgefiihrt werden.

3

Servoverstarker

Analoge Monitorausgange an (N6
Ausgabe von analogen Signalen proportional zur Drehzahl
oder zum Drehmoment (2 Kanale)
ﬂ cusen/o]4 RS422-Kommunikation an CN3
/|, Anschluss eines GOT-Bediengertes (siehe Hinweis (4))

STO E/A-Signal-Anschluss CN8

Anschluss filr sicherheitsgerichtetes Steuerrelais oder exter-
nes Sicherheitsrelais. Verbindung iiber optionales STO-Kabel
(MR-D0O5UDL3M-B)

Klemmenblock (optional)

Alle Signale kdnnen iiber den externen Klemmenblock
verbunden werden.

_ Positioniermodule
Hier konnen Mitsubishi Electric-Steuerungen oder

Fremdsteuerungen mit Impulskettenausgang angeschlossen
werden.

_____ Steuersignale

Anschluss fiir E/A-Signale von programmierbaren Steuerun-
gen oder von Maschinenbediengerdte

39
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Servoverstarker

Systemkonfiguration MR-J4-B

B Externe Beschaltung des Servoverstarkers MR-J4-B

In der nachfolgenden Abbildung ist die externe
Beschaltung des MR-J4-B dargestellt. Alle
Anschlusskabel, Stecker, Optionen und sonstige
Zubehorteile sind verfligbar und erleichtern

den Aufbau des Systems und gewdhrleisten

Motion Controller MELSEC System Q:

Q172DSCPU (fur max. 16 Achsen)
Q173DSCPU (fur max. 32 Achsen)

Motion Controller MELSEC iQ-R System:

R16MTCPU (fir max. 16 Achsen)
R32MTCPU (fur max. 32 Achsen)
R64MTCPU (fur max. 64 Achsen)

eine problemlose Inbetriebnahme. Durch die
einfache SSCNETIII/H-Busstruktur (LWL-Bus,

150 MBit/s) entféllt eine aufwendige Verdrah-
tung und die Gefahr von Fehlern wird reduziert.

Positioniermodule
MELSEC FX: FX3U-20SSC-H

Stand-Alone-Motion-

Controller

MR-MQ100, Q170MSCPU

Eine vollstandige Ubersicht der Daten aller
Anschlusskabel und Zubehorteile finden Sie im
nachsten Kapitel.

Simple Motion Module
MELSEC System Q: QD77MS
MELSEC iQ-R System: RD77MS
MELSEC L-Serie: LD77MS
MELSEC FX: FX5-40SSC-S/
FX5-80SSC-S

Personal Computer
mit
MR Configurator2

MELSEC System Q Anzeigefeld (hinter der Abdeckklappe)

— Anzeige von Status und Fehlernummern

MR-J4-B Achseneinstellung

Dient zur Auswahl der Achsennummer mit dem
| Drehschalter (SW1)

Anschluss des SSCNETIII/H-Netzwerks an C(N1A
(vorhergehend)

Der vorhergehende Servoverstarker wird hier
angeschlossen.

g
3
H
o

£7 SSCNETIII/H

Anschluss CNP1 ]
Spannungsversorgung Leistungskreis —
< §
Anschluss CNP2 ] {
Spannungsversorgung Steuerkreis §t\
§ ﬁ SSCNETIII/H

Anschluss CNP3 | | o UU \l.
= ] (I Il
Spannungsversorgung Servomotor SSCNE "Nﬂm Wﬂﬂ ]
Kontroll- v V‘W”HHIIJ U\WUMHHHI’J "‘
leuchte = Anschluss
CHARGE CN2

MR-J4-B-R): . Anschluss CN2

Zusatzlicher Eingang

fiir externen Encoder

Servomotor Schutzerde —
E/A-Signal-Anschluss CN3 Anschluss des SSCNETIII/H-Netzwerks
Dieser Schnittstellenanschluss dient an (N1B (nachfolgend)
zur Ein- und Ausgabe von Signalen, wie Der nachfolgende Servoverstarker wird hier
Batterie (Option) beispielsweise NOT-AUS, In-Position, angeschlossen.

Elektromagnetische B 4 Alarm.
Die Batterie (MR-BATGVISET) dient extiomagnetische Stemse und ALam

zur Speicherung der Daten der
Absolutwert-Positionierung.

Die Batterie wird bei Inkremental-
Positionierung nicht bendtigt.

STO E/A-Signal-Anschluss CN8

Anschluss filr sicherheitsgerichtetes Steuerrelais
oder externes Sicherheitsrelais. Verbindung iiber
optionales STO-Kabel (MR-DO5UDL3M-B)
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B Externe Beschaltung des Servoverstarkers MR-J4-GF

In der nachfolgenden Abbildung ist die externe
Beschaltung des MR-J4-GF dargestellt. Alle
Anschlusskabel, Stecker, Optionen und sonstige
Zubehorteile sind verfligbar und erleichtern den
Aufbau des Systems und gewabhrleisten eine
problemlose Inbetriebnahme.

Motion Controller
MELSEC System Q
MELSEC iQ-R System:
ROCPUY,

RCIENCPU (CC-Link IE-Schnittstelle integriert)

SN

MELSECiQ-R System

Eine vollstandige Ubersicht der Daten aller
Anschlusskabel und Zubehorteile finden Sie im
nachsten Kapitel.

Simple Motion Module

MELSEC System Q: QD77GF4, QD77GF8, QD77GF16
MELSEC iQ-R System: RD77GF4, RD77GF8, RD77GF16/
RD77GF32

Personal Computer

Lokale Master Module
MELSEC System Q: QJ71GF11-T2
MELSEC iQ-R System: RJ71EN71, RJ71GF11-T2

Anzeigefeld (hinter der Abdeckklappe)

Anschluss
CN2

mit
. MR Confi tor2
Servoverstarker entigurator
ke]
o
[T
w
X
£
_II
@]
v}
Anschluss CNP1
Spannungsversorgung Leistungskreis
Anschluss (NP2 -
Spannungsversorgung Steuerkreis
Anschluss (NP3
Spannungsversorgung Servomotor Kontroll- —
leuchte
CHARGE
Servomotor Schutzerde_
STO E/A-Signal-Anschluss CN8
Anschluss filr sicherheitsgerichtetes
Steuerrelais oder externes Sicherheits-
. . relais. Verbindung iiber optionales
Batterie (Option) $T0-Kabel (MR-DOSUDL3M-B)
Die Batterie (MR-BAT6V1SET) dient
zur Speicherung der Daten der
Absolutwert-Positionierung.
Die Batterie wird bei Inkremental-

Positionierung nicht bengtigt.

S MITSUBISHI ELECTRIC

E/A-Signal-Anschluss CN3

Dieser Schnittstellenanschluss dient zur Ein- und
Ausgabe von Signalen, wie beispielsweise NOT-AUS,
In-Position, Elektromagnetische Bremse und Alarm.

Der vorhergehende Servoverstarker wird hier
angeschlossen.

CC-Link IE Field

|

__ Anzeige von Status und Fehlernummern

Achseneinstellung

Dient zur Auswahl der Achsennummer mit dem
Drehschalter (SW1)

Anschluss des CC-Link-Netzwerks an C(N1A
(vorhergehend)

N

Anschluss des CC-Link-Netzwerks an
CN1B (nachfolgend)

Systemkonfiguration MR-J4-GF

Der nachfolgende Servoverstarker wird hier

angeschlossen.

11
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Optionen und Zubehor

Anschlusskabel und Stecker

B Anschlusskabel und Stecker fiir Servoverstarker MR-JE-A bis 1 kW

Steuerung

RD75P
RD75D
QD70P
QD70D
QD75P_N
QD75D_N
L02, L06, L26CPU
LD75P
LD75D
FX3S,
FX3U, FX3UC
FX3G, FX3GC,
FX3GE,
FX5U, FX5UC
FX2N-10PG Klemmblock
FX3U-1PG TB-50-EG

]

]

B

Stecker (Hinweis ©)

Servoverstarker

e )= i |p-->

Zum

MR Configurator2
(Setup-Software)

@

Encoder des Motors

B Anschlusskabel und Stecker fiir Servoverstarker MR-JE A 2 kW und 3 kW

Steuerung

RD75P
RD75D
QD70P
QD70D
QD75P_N
QD75D_N
L02, L06, L26CPU
LD75P
LD75D

FX3S,

FX3U, FX3UC
FX3G, FX3GC,
FX3GE,

PX5U, FXSUC Klemmblock
FX2N-10PG TB-50-EG
FX3U-1PG

Stecker (Hinweis ®) <

Hinweis:
(@) Bestandteil des Lieferumfangs

42

Servoverstarker

CN3
-

ONt

o= )—C =M __p--
@ &———" MR Configurator2
(Setup-Software)

--a
|

¥
Zum Encoder des Motors
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Anschlusskabel und Stecker

B Anschlusskabel und Stecker fiir Servoverstarker MR-JE-B bis 1 kW

Servoverstarker Servoverstérker
Steuerung I . N3 o
3 %Zé [-- o e O
FX5-405SC-S OD®,® 1 CQ cﬁ D‘ ””” Ih c; % D
FX5-80SSC-S ! P L. @) “ :
QD77MS ! oo | T
LD77MS ‘ >D b () —C )= - MR Configurator2 | i __|
RD77MS | () (Setup-Software) |
1 oNiB ! | CNDm
T OB® L e A
T Lo
Zum Encoder des Motors !
Stecker (Hinweis®)  foo|f9- - - - - - - - -4 - -1 > |
77777777777777777777777777777777777 >[D::|;)]]f - —ﬂ Schutzkappe
! (Hinweis @) =
| 5
! 9]
L =
/ ~
=
Batterie: MR-BAT6V1SE-A Batterie Gehduse: MR-BT6VCASE (Himweis®) %
Batterie: 5 Stck. MR-BAT6V1 p
=
.0 . o
B Anschlusskabel und Stecker fiir Servoverstarker MR-JE -B 2 kW und 3 kW =1
o
Steuerung
FX5-4055C-S = M
FX5-80S5C-S @0 !
QD77MS 3
LD77Ms |
RD77MS | S .
Servoverstarker | ervoverstarker
ONPY - oWt o0
[ ! [ - O-Cs - MR Configurator2 u
A "o D (Setup-Software) o
| ONtA CNIA
Stecker (Hinweis ©) ‘»D s N
onie oNtB
o2 D« 7777777777777 ﬂ}:@ R Rt o D«H
@, 6. ® {}ﬂ
b - o oe |Schutzkappe
L [ [ ] |Hinweis®)
o : o
Q Zum Encoder des Motors Q
3 \\\

Batterie: MR-BAT6V1SET-A Batterie Gehduse: MR-BT6VCASE
Batterie: 5 Stck. MR-BAT6V1

Hinweis ©)

Hinweis:
(@ Bestandteil des Lieferumfangs
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Optionen und Zubehor

Anschlusskabel und Stecker

B Anschlusskabel und Stecker fiir Servoverstarker MR-J4-A bis 3,5 kW

Steuerung

RD75P
RD75D
QD70P
QD70D
QD75P_N
QD75D_N
L02, LO6, L26CPU
LD75P
LD75D

FX3S,

FX3U, FX3UC
FX3G, FX3GC,
FX3GE,

FX5U, FX5UC
FX2N-10PG
FX3U-1PG

]

Stecker.
(Hinweis ©)

H

Klemmblock
TB-50-EG

Zum Leistungsanschluss des Motors

Servoverstarker

Hinweis @

CN6
[k

N3
<

CNg

Ot -4 -

CONt

N2

ONL

(N4
(I

7
MR Configurator2
(Setup-Software)

i Kurzschluss-  RS422/R$232C-Wandlerkabel
I stecker (Hinweis ©)

I

: - «I:I::]Z

. Zum Encoder des Motors

\
Zum lastseitigen Encoder

B Anschlusskabel und Stecker fiir Servoverstarker MR-J4-A ab 5 kW

Steuerung Servoverstarker
RD75P
RD75D — @
QD70P D ,,,,,,,,,,,,,,, N
(oToy/i o I | =
QD75P_N = /| L NG ® — MR Configurator2
QD75D_N ® v O<p--- {:'E E (Setup-Software)
L02, L06, L26CPU 1 ON ® !
LD75P : [(<----H mm—m—H oo __ |
LD75D q:‘;‘: ' ONB @)
FX3S, ® F I 3 S Kurzschluss-  * RS422/R$232C-Wandlerkabel
FX3U, FX3UC j . CNi ! stecker (Hinweis ©)
FX3G, FX3GC, : :
FX3GE, ‘ AT F——==
FX5U, FX5UC '
FX2N-10PG
FX3U-1PG Klemmblock
TB-50-EG o
Hinweis @ ON2L V“
C] "1 Zum Encoder des Motors
oNg | ¥
[ | Zum lastseitigen Encoder

a4
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B Anschlusskabel und Stecker fiir Servoverstarker MR-J4-B bis 3,5 kW

Steuerung
Q172DSCPU
Q173DSCPU
Q170MSCPU
R16MTCPU
R32MTCPU
R64MTCPU
FX5-40SSC-S
FX5-80SSC-S
QD77MS
LD77MS
RD77MS
MR-MQ100

Stecker
(Hinweis @)

Zum Leistungsanschluss
des Motors

B Anschlusskabel und Stecker fiir Servoverstarker MR-J4-B ab 5 kW

Steuerung

Q172DSCPU
Q173DSCPU
Q170MSCPU
R16MTCPU
R32MTCPU
R64MTCPU
FX5-40SSC-S
FX5-80SSC-S
QD77MS
LD77MS
RD77MS
MR-MQ100

Anschlusskabel und Stecker

Servoverstarker Servoverstarker
- === E
N MR Configurator2 et c%
(Setup-Software) o8
= .
NP2 CNg
-3 ¢ El
- 1] Kurzschlussstecker CNTA
! (Hinweis»
= ! L -
:
ffffffffffffffffffffff D}:@ - - D< {}C Schutzkappe
oe @, : o (Hinweis @)
(Hinweis @)CN2L ‘v (Hinweis @) CNoL
77 Zum Encoder des Motors
o | ¥ o
L zum lastseitigen Encoder ]
Servoverstarker Servoverstarker
7777777777777 T o6
| Cb%< o MR Configurator2 Cl%
| (Setup-Software)
L
f N8 Cne
Can]| | 1 Kurzschlusssteck m
" CNtA "~ urzschlussstecker A
L N ' (Hinweis @) N
o | - -.—_ | CuB
————————— ,,,,,,,,,j:]}:@,,,,,,,,,,,,,,,,,J D< Schutz-
kappe
N2 @r r @ N2 (Hinweis @)
(Hinweis @) CN2L L (Hinweis @) CN2L
|" 1 Zum Encoder des Motors
CN4 ¥ CNd
B3 | Zum lastseitigen Encoder -

Hinweise:
(@ Bestandteil des Lieferumfangs
(@) Nur die Servoverstarker MR-J4-B-RJ haben den Anschluss CN2L.
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Optionen und Zubehor

Anschlusskabel und Stecker

B Anschlusskabel und Stecker fiir MR-J4W2-B und MR-J4W3-B

Steuerung <77 M T
Q172DSCPU @, @, ® 3 o= | [
Q173DSCPU ! Servoverstéirker3 @ = Servoverstarker
Q170MSCPU 3 MR Configurator2
QD77MS b (Setup-Software) ons
LD77MS ! Klemmblock NP1 o
MR-MQ100 | TB-26-EG D
Loom cNg
i D<-t---I7 Kurzschlussstecker (Hinweis ) NP2 U
©OCNA | ! CN1A
e ml;
Steck cﬁ P o ‘ CMDB Schutzk
tecker (Hinweis ©) [ M ! CNP3A . chutzkappe
e an 1) [] 2 el )
! Ay CNP3B
R CN2B ! [ ] ows
[ L J-qmmm s PR L]
e ON2C | ¥ Zum Encoder des Motors der Achse A ONaC
P L %I ¢ Zum Encoder des Motors der Achse B l:l %I
o v &' | Zum Encoder des Motors der Achse C &
' v Zum Leistungsanschluss des
v Motors der Achse C
Zum Leistungsanschluss  Zum Leistungsanschluss 1 E ,,,,,,,,,,,,,,,,,, R
des Motors der Achse A des Motors der Achse B ! ‘\ ﬂ
Batterie Gehause: MR-BT6VCASE
Batterie: 5 Stck. MR-BAT6V1 —
B Anschlusskabel und Stecker fiir MR-J4-TM
Servoverstarker Servoverstarker
e ]
; o |||||-E
‘ )
o | ) Kurzschluss- MR Configurator2 o
- CONPt N stecker (Hinweis ©) CNPt U
N8 ' (Setup-Software) N8
N [l : O
CN3
ONP2 1 ONP2 D
Stecker (Hinweis®) 3 | !
L - ﬂ:; Klemmblock
A , >
; ! N2 ‘\\ CN2
| L_Fr--- Ethernet Kabel L]
v N ! Cat 5e (100BASE-TX) oL
f ] ! oder grofRer ]
Zum Leistungsanschluss o | 9 N
des Motors (| A O

Hinweise:
(@ Bestandteil des Lieferumfangs
(@) Nur die Servoverstarker MR-J4-B-RJ haben den Anschluss CN2L.

46 A MITSUBISHI ELECTRIC



Anschlusskabel und Stecker

B Anschlusskabel und Stecker fiir Servomotoren

Fiir die Servomotoren HG-KR/HG-MR: Encoderkabellinge <10 m

Kabelaustritt in Richtung der Motorwelle Kabelaustritt entgegen Richtung der Motorwelle
An CNP3/A/B/C
4 Leistungskabel Servomotor " N 4 Leistungskabel Servomotor )
| @O0 An CN2/A/B/C o @® 6
! Bremskabel Servomotor " Bremskabel Servomotor
i | Encoderkabel | | Encoderkabel
| | i‘ @ ' i, 1 @
Servo- Servo-
motor :l 1 motor
- J - J
—
Hel
=
%
Fiir die Servomotoren HG-KR/HG-MR: Encoderkabellinge >10 m =
N
k=
Kabelaustritt in Richtung der Motorwelle Kabelaustritt entgegen Richtung der Motorwelle =
<
An CNP3/A/B/C =
Leistungskabel Servomotot Leistungskabel Servomotor =
Qg:g S SRS I — (= s AR > An CNP3/A/B/C s
! @ Bremskabel Servomotor | Bremskabel Servomotor
P Rt M = | [ éﬂ:‘> ’’’’’’’’’’’’’’’’’’’
b P An CN2/A/B/C
' ' | ' Encoderkabel A
oy T |
R RS
Servo- Servo-
motor ] L] motor

Fiir die Servomotoren HG-SR

f Leistungskabel Servomotor
o o
R EEEGECREELEEEE ||llgl ———————————— - Ancnp3mEarTEI/CNPIA/B
® O ®, O @ 3,0 A
I 1
jmmmmmmmmmm e @Em}::::::::::::( ———————————— !
1 (OXGAD)
. Bremskabel Servomotor
3 pmmmmmeoeoo Tooooooooooozk An CN2/A/B
v @, @ A
| L 77777777777777 %}%:::::::::::::x .
Lo () !
| | Encoderkabel |
I | = S
I I
s B BB N
— Servo- ! N = © @ .
motor L - — — — - [ sssssascnsscasasasamassasaseses | |- - - - - — - - ] _i
% N N ®
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Optionen und Zubehor

Anschlusskabel und Stecker

Fiir die Servomotoren HG-JR <9 kW

Leistungskabel Servomotor

| 00,660

(XA

Bremskabel Servomotor

Servo-

Leistungskabel Servomotor

motor

An CN2/A/B
A

i
I
l
L.
i
l
l
|
|

AnTET-1

Fiir die Servomotoren HG-JR 22 kW

/

Encoderkabel

Servo-
motor

Hinweis:

Elak
clel

An CNP3/TE4/TE1/TE1-1/CNP3A/B

gnetische Haltebremse nicht vorhanden

48

S MITSUBISHI ELECTRIC



Anschlusskabel und Stecker

Fiir die Servomotoren HG-RR

/ An CNP3/TE4/CNP3A/B

Leistungs-/Bremskabel

=
Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder fiir MR-J4-A/B oder MR-J4W2-B an einen Servomotor 2
(<%
o]
=
N
- N =
o
Servoverstarker MR-J4-A/B Z
77777777777 o
i Standard-Encoderkabel, Motorencoder g
abhangig vom gewadhlten Motortyp ;7T o
S
T N S
lastseitiger

HG-KR/HG-MR/HG-SR/  Stecker abhangig

HG'JR/HG'RR von externem

Encoderhersteller Servoverstarker MR-J4W2-B
Servomotor

T
I
I
I
I
!
I
Encoder !
I
I
I
I
I
I
I
I

Regelung mit lastseitig angebrachtem Encoder fiir MR-J4-A-RJ/B-RJ an einen Servomotor

-~ )

Servoverstarker MR-J4-A-RJ/B-RJ

! Standard-Encoderkabel,

R abhingig vom gewihlten Motortyp
HG-KR/HG-MR/HG-SR/ ~ Stecker abhangig
von externem
HG-JR/HG-RR Encoderhersteller
Servomotor
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Optionen und Zubehor

Anschlusskabel und Stecker

Fiir die Servomotoren HG-KN: Encoderkabellinge <10 m

Kabelaustritt in Richtung der Motorwelle

Fiir die Servomotoren HG-KN: Encoderkabellinge >10 m

Kabelaustritt in Richtung der Motorwelle

An CNP1
*

j Leistungskabel Servomotor

| )
Servo-
motor ]
N J

Fiir die Servomotoren HG-SN

f Leistungskabel Servomotor

3000

Leistungskabel Servomotor

(©30)

f An CNP1
Leistungskabel Servomotor A
| - @@ An CN2
1 Bremskabel Servomotor
| | Encoderkabel
T
Lo ©)
Servo-
motor :l
- )

Hinweis:

Das Online Servo Selection Auswahltool auf unserer Homepage hilft Ilhnen die richtigen Komponenten fiir Ihre Systemvoraussetzungen

Kabelaustritt entgegen Richtung der Motorwelle

4 Leistungskabel Servomotor )
i Bremskabel Servomotor
| | Encoderkabel
v ®
] Servo-
motor
- J

Kabelaustritt entgegen Richtung der Motorwelle

@ Leistungskabel Servomotor
e gg:@ fffffffffffffffffff T > An CNP1
|
I
| @ Bremskabel Servomotor
[ ;ZIE:(> 7777777777777777777
| |
I I
I I
| | o
I I h
oo ®
| | |
I I I
I I I
I I I
| | |
| | [
Lo
I I I
| | |
I I !
= et
] Servo-
motor

bis 1 kW an CNP1
ab 2 kW an CNP2

auszuwahlen. Die ausgewahlte Konfiguration wird mit den entsprechenden Artikelnummern aufgelistet.
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Anschlusskabel und Stecker

B Anschlusskabel und Stecker der Servomotoren (ohne Bremse)

Produkt Beschreibung Bezeichnung Schutzart  Lange Art.-Nr.
it el i Encoderseitiger Anschluss Verstarkerseitiger Anschluss %R;JIEELK'E.LDM'M'H P65 g Iy 12?21;
HG-KR/HG-MR/HG-KN (Tyco Electronics AMP) 36210-0100PL (Buchse, 3M) 2 5—13 angsy 1 5“ R
@ 1674320-1 36310-3200-008 (Gehiusesatz, 3M) oder 5,10m@ m
Kabelaustritt in Richtung 54599-1019 (Steckersatz, Molex) MR-J3ENCBLCIM-A1-L 2m 161549
der Motorwelle [J=Kabellénge: 1P65 5m 161550
2,510m@ 10m 161551
. MR-J3ENCBLCIM-A2-H 2m 160230
Encoderkabel fiir [C=Kabellnge: P65 5m 161552
® HG-KR/HG-MR/HG-KN ;IE [:E] 2,510m@ 10m 161553
Kabelaustritt entgegen MR-J3ENCBLCIM-A2-L 2m 161554
Richtung der Motorwelle [=Kabellnge: 1P65 5m 161555
2,510m@ 10m 161556
Motorseitiges Encoderkabel Encoderseitiger Anschluss Verbindungsstecker
fiir HG-KR/HG-MR/HG-KN  (Tyco Electronics AMP) (Tyco Electronics AMP) : A
® o 1674320-1 1473226-1 (mit Ring) (Kontakt) W IBICBLOSH ﬁjé 1P20 03m 161557
Kabelaustritt in Richtung 1-172169-9 (Gehiiuse) gEly
der Motorwelle 316454-1 (Kabelklemme)
Motorseitiges Encoderkabel
fiir HG-KR/HG-MR/HG-KN MR-J3JCBLO3M-A2-L —
{ E r— 1P20 03m 154367 =}
® Kabelaustritt entgegen ;IE Kabellange: 0,3 m @ <
Richtung der Motorwelle -g
Verbindungsstecker (Tyco Electronics AMP)  Verstarkerseitiger Anschluss 20m 161559 -’;
1-172161-9 (Gehduse) 36210-0100PL (Buchse, 3M) MR-EKCBLCIM-H 30m 161560 =
170359-1 (Stecker-Pin) 36310-3200-008 (Gehéusesatz, 3M) oder [CJ=Kabellénge: 1P20 20m 269075 =
Verstirkerseitiges MTI-0002 (Kabelklemme, 54599-1019 (Steckersatz, Molex) 20,30,40,50m @ 0m 229788 o
® Encoderkabel fiir HG-KR/  TOA ELECTRICINDUSTRIAL) S
HG-MR/HG-KN =4
% i | MR-EKCBLCIM-L o
[=Kabellnge: 1P20 %gm }g}gg;
Verwendung in Kombination mit ® oder @. 20,30m@
Verbindungsstecker (Tyco Electronics AMP)  Verstérkerseitiger Anschluss
1-172161-9 (Gehduse) 54599-1019 (Steckersatz, Molex), oder
170359-1 (Stecker-Pin) 36210-0100PL (Buchse, 3M)
Encoder- MTI-0002 (Kabelklemme, 36310-3200-008 (Gehdusesatz, 3M)
Kabel und Verhindungsstecker, TOA ELECTRIC INDUSTRIAL)
Stecker- verstérkerseitiger U _
e ©® pnschiuss ) Em [:E] MR-ECNM 1P20 161572
N2 fiir HG-KR/HG-MR/HG-KN
<Verwendbare Kabel z.B.> ; it
Querschnitt: 0,3 mm2 (AWG22) x:;%ngéj:r%' Kombination
AuBerer Kabeldurchmesser: @ 8,2 mm ’
bengtigtes Crimp-Werkzeug (91529-1).
Encoderkabel fiir i f
Encoderseitiger Anschluss Verbindungsstecker (DDK)
® HG-KR/HG-MR/HG-KN (TE Connectivity Ltd. Company) (M10-CR10P-M (gerader Steckkontakt) MR-J3{S(BL03M—A1—L P65 03m 239651
Kabelaustrittin Richtung ~~ 2174053-1 Kabellange: 0,3 m @)
der Motorwelle
Encoderkabel fiir
ARG AHGAN QE %@ MR-J3JSCBLO3M-A2-L
" 1P65 03m 239652
Kabelaustritt entgegen Kabellange: 0,3 m @)
Richtung der Motorwelle
Encoderstecker (DDK) Verstarkerseitiger Anschluss g m lg%ég
<Fiir Kabel bis 10 m Lange> 36210-0100PL (Buchse, 3M)
CM10-SP105-M (gerader Steckkontakt) 36310-3200-008 (Gehausesatz, 3M) oder %Rjgﬁyﬁf,,ﬂﬂ_@-g S o
CM10-#225C(C1)-100 (Buchsenkontakt) 545991019 (Steckersatz, Molex) =hanelange: 2, 5, 19, 20, 50,
40,50m @ 30m 161566
Encoderkabel fiir HG-KR/ 40m 244812
©  HG-MR/HG-SR/HG-JR/ 50m 269076
HG-RR/HG-KN/HG-SN E E : E] ’m 161567
. . . MR-J3ENSCBLCIM-L 5m 161568
<FirKabel iber 10 m Lange> Ol=Kabellange:2,5,10,20,  IP67 10m 161569
(M10-5P10S-M (gerader Steckkontakt) M@ 20m 161570
(M10-#225((C2)-100 (Buchsenkontakt) 30m 161571
Encoderstecker (DDK) Verstarkerseitiger Anschluss
(M10-SP10S-M (gerader Steckkontakt) 36210-0100PL (Buchse, 3M)
CM10-#22SC(S1)-100 (Buchsenkontakt) 36310-3200-008 (Gehdusesatz, 3M) oder
Encodersteckersatz fiir 54599-1019 (Steckersatz, Molex)
HG-KR/HG-MR/HG-SR/
| [E]:% [E MR-J3SCNS IP67 = 161576
HG-SN
<Verwendbare Kabel z.B.>
Querschnitt: 0,5 mm? (AWG20) oder kleiner
AuBerer Kabeldurchmesser: @ 6,0 bis 9,0 mm
Hinweise:

@ -Hund-Lbeschreiben die Biegsamkeit. H bedeutet, hochflexibel” (schleppkettentauglich), L bedeutet Standardausfiihrung.
@ Beachten Sie die Bedienungsanleitung der Servoverstarker MR-JE/MR-J4 zur Anfertigung von Kabeln.
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Optionen und Zubehor

Anschlusskabel und Stecker

Produkt Beschreibung Bezeichnung Schutzart  Lange Art.-Nr.
Encoderstecker (DDK) Verstarkerseitiger Anschluss
(M10-SP10S-M (gerader Steckkontakt) 36210-0100PL (Buchse, 3M)

(M10-#225C(S1)-100 (Buchsenkontakt) 36310-3200-008 (Gehdusesatz, 3M) oder
54599-1019 (Steckersatz, Molex)

Encodersteckersatz fiir
@  HG-KR/HG-MR/HG-SR/ [[E]:% [:E] MR-ENCNS2 Ip67 = 248686
HG-JR/HG-RR
<Verwendbare Kabel z.B.>

Querschnitt: 0,5 mm? (AWG20) oder kleiner
AuBerer Kabeldurchmesser: @ 5,5 bis 9,0 mm

Encoderstecker (DDK) Verstarkerseitiger Anschluss
(M10-SP10S-M (gerader Steckkontakt) 36210-0100PL (Buchse, 3M)
® (M10-#225((S1)-100 (Buchsenkontakt) 36310-3200-008 (Gehdusesatz, 3M) oder MR-J3SCNSA P67 — 227425

54599-1019 (Steckersatz, Molex)
Encodersteckersatz fiir
HG-SR/HG-JR/HG-RR/
He =

<Verwendbare Kabel z.B.>
® Querschnitt: 0,5 mm? (AWG20) oder kleiner MR-ENCNS2A 267 - Y

AuBerer Kabeldurchmesser: @ 5,5 bis 9,0 mm

Encoderstecker (DDK) Verstarkerseitiger Anschluss
D/MS3106A-29S (D190) (Steckkontakt) 36210-0100PL (Buchse, 3M) 2m 268160
Encoderkabel fiir CE02-20BS-S-D (Rundgehduse, gerade) 36310-3200-008 (Gehdusesatz, 3M) oder MR-ENECBLLCIM-H-MTH 5m 268161
@ HG-JR11KIM (4), CE3057-12A-3-D (Kabelklemme) 54599-1019 (Steckersatz, Molex) [J=Kabellinge 1P67 10m 268162
15K1M(4), 22KTM(4) 2,5,10,20, 30, 40,50 m 20m 268163
[EEE:[EE . E] om 268164
Encoderstecker (DDK) Verstarkerseitiger Anschluss
D/MS3106A-29S (D190) (Steckkontakt) 36210-0100PL (Buchse, 3M)
CE02-20BS-S-D (Rundgehduse, gerade) 36310-3200-008 (Gehdusesatz, 3M) oder
Encoder- CE3057-12A-3-D (Kabelklemme) 54599-1019 (Steckersatz, Molex)

kabel und Encodersteckersatz fiir

Stecker-  ©  HGIRTIKIM (4), — - i -
satze fiir 15K1M(4), 22K1M(4)

@ <Verwendbare Kabel z.8.>

Querschnitt: 0,3 mm? (AWG22) bis 1,25 mm? (AWG16)
AuBerer Kabeldurchmesser: @ 6,8 bis 10 mm

Encoderstecker Verstérkerseitiger Anschluss
RM15WTPZK-12S (Steckkontakt) 36210-0100PL (Buchse, 3M)
Encodersteckersatz fiir JR13WCCA-8(72) (Kabelklemme) 36310-3200-008 (Gehdusesatz, 3M) oder
TM-REM 54599-1019 (Steckersatz, Molex) MR-J3DDCNS P67 — 227919
Encoderstecker Encoderstecker
. RM15WTPZK-12S (Steckkontakt) RM15WTPZ-12P(72) (Steckkontakt)
D) EnMc_oRdFer&steckersatzfur JR13WCCA-8(72) (Kabelklemme) JR13WCCA-8(72) (Kabelklemme) MR-J3DDSPS P67 _ 227980
Encoderstecker Verstarkerseitiger Anschluss
36110-3000FD (Steckkontakt) 36210-0100PL (Buchse, 3M)
—— 36310-F200-008 (Gehausesatz, 3M) 36310-3200-008 (Gehausesatz, 3M)
Y-Kabel fiir Fully-Closed-
. MR-J4FCCBLO3M — 03m 248690
Loop-Funktion I
Encoderstecker Verstarkerseitiger Anschluss
36110-3000FD (Steckkontakt) 36210-0100PL (Buchse, 3M)
_ " 36310-F200-008 (Gehausesatz, 3M) 36310-3200-008 (Gehéusesatz, 3M)
teckersatz fiir Fully- L . .
Closed-Loop-Funktion D MRI3THMCH 2

] [FT
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Produkt

Leis-
tungs-
kabel
fiir
Servo-
motoren

Hinweise:

@  -Hund-Lbeschreiben die Biegsamkeit. H bedeutet, hochflexibel” (schleppkettentauglich), L bedeutet Standardausfiihrung.
@  Die Servomotoren HC-RP, die mit einer Haltebremse ausgestattet sind, haben keinen separaten Bremsanschluss. Die Kontakte filr die Bremse sind in den Leistungsanschluss integriert.
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Leistungskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt in Richtung
der Motorwelle, unge-
schirmt

Leistungskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt entgegen
Richtung der Motorwelle,
ungeschirmt

Leistungskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt in Richtung
der Motorwelle, geschirmt

Leistungskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt entgegen
Richtung der Motorwelle,
geschirmt

Leistungskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt in Richtung
der Motorwelle, geschirmt,
schleppkettentauglich

Leistungskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt entgegen
Richtung der Motorwelle,
geschirmt, schleppketten-
tauglich

Leistungskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt in Richtung
der Motorwelle

Leistungskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt entgegen
Richtung der Motorwelle

Leistungskabel fiir
HG-SR52/HG-SN52,
HG-SR524-1524/
HG-JR53-73/
HG-JR534-1034

Leistungskabel fiir
HG-SN102/HG-SN102,
HG-JR103-203/
HG-JR1534-3534

Leistungskabel fiir
HG-SR152/HG-SN152/
HG-JR5034

Leistungskabel fiir
HG-SR2024

Beschreibung

Motorseitiger Anschluss (Japan Aviation Electronics Industry)
INAFT04S)1-R (Stecker)
ST-TMH-S-C1B-100-(A534G) (Buchsenkontakt)

B <

Kabelaustritt

Motorseitiger Anschluss (Japan Aviation Electronics Industry)
JN4FT045)1-R (Stecker)
ST-TMH-5-C1B-100-(A534G) (Buchsenkontakt)

Kabelaustritt

Motorseitiger Anschluss (DDK)
(E05-6AC-CISD-D-BSS (gerader Steckkontakt)
(E3057-CJA-C-D (Kabelklemme)

EEIEED -

Kabelaustritt

Bezeichnung

MR-PWS1CBLCIM-A1-H
[CJ=Kabellénge:
2,510m@
MR-PWS1CBLLIM-A1-L
[CJ=Kabellénge:
2,5,10m@

MR-PWS1CBLCIM-A2-H
[CJ=Kabellénge:
2,5,10m@

MR-PWS1CBLCIM-A2-L
[CJ=Kabellénge:
2,510m@

MR-PWS3CBLCIM-A1-L
[CJ=Kabellénge:
2,510m@

MR-PWS3(BLLIM-A2-L
[CJ=Kabellénge:
2,510m@

PWS007N-[1.0-A1
[CJ=Kabellénge:
2,510m

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

MR-PWS2CBLO3M-A1-L
Kabelldnge: 03 m @

MR-PWS2(BLO3M-A2-L
Kabelldnge: 03 m @

PCS015N-C1.0-0C4
[CJ=Kabellénge:
2,5,10,20,30m

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

PCS040N-[1.0-04
[J=Kabelldnge:
2,5,10,20,30m

PCS025N-[1.0-0C5
[CJ=Kabellénge:
2,5,10,20,30m

Anschlusskabel und Stecker

Schutzart

1P65

1P65

1P65

1P65

1P65

1P65

1P65

1P65

IP55

IP55

1P67

P67

1P67

IP67

Lange

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

03m

03m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

Art.-Nr.

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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Optionen und Zubehor

Anschlusskabel und Stecker

Produkt Beschreibung Bezeichnung Schutzart  Lange Art.-Nr.
2m 202300
Leistungskabel fiir PCS040N-[1.0-0C5 5m 202301
@ HG-SR202/HG-SR3524/ [CJ=Kabellénge: 1P67 10m 202302
HG-JR353/HG-SN202 2,5,10,20,30m 20m 202303
30m 202304
. . 2m 202468
© h%'i‘,‘{;%‘zkfgg'zj“’ Ilﬁsogolgl-"ﬂ&ocs . 5m 202469
=Kabellange: 67 10m 202470
o024 HG-JRa03/ 2,5,10,20,30m 0m 20471
30m 202472
. - 2m 150771
e e 24 PCS100N-C1.0-0G3 5m 150772
@ HGIR703/ [I=Kabelldnge: P67 10m 150819
HG-JR7034-15K1M4 Motorseitiger Anschluss (DDK) 2,5,10,20,30m 20m 150821
. CE05-6ACI-CISD-D-BSS (gerader Steckkontakt) 30m 150822
1—5['1595 (E3057-CJA-C3-D (Kabelklemme) m 150734
g . m PCS040N-[1.0-0C1 5m 150735
kabel @) jeltungskabel fir i = C=Kabellange: Ip67 om 150737
S I 2,5,10,20,30m 20m 150738
motoren Kabelaustritt 30m 150739
2m 150757
. - PCS060N-[1.0-0C2 5m 150758
@ |sungskabelfir Dl=Kabellange: IP67 0m 150760
2,5,10,20,30m 20m 150761
30m 150762
2m 150741
Leistungskabel mit inte- PCS040B-[1.0-C1 5m 150742
@D  griertem Bremskabel fiir [J=Kabelldnge: 1P67 10m 150744
HG-RR1038-203B @ 2,5,10,20,30m 20m 150745
30m 150746
2m 150764
Leistungskabel mit inte- PCS060B-L1.0-C2 5m 150765
griertem Bremskabel fiir [CJ=Kabelldnge: 1P67 10m 150766
HG-RR353B-503B @ 2,5,10,20,30m 20m 150767
30m 150768
Motorseitiger Anschluss (DDK)
CE05-6A14S-25D-D (Stecker) (gerade)
Leistungssteckersatz Y5014-9-11 (Kabelklemme)
® Servomotor (motorseitig) (Daiwa Dengyo ) MR-PWCNF P67 o 64037
fiir TM-RFMCIC20/ <Verwendbare Kabel z.B.> (Gerade Ausfiihrung)
TM-RFMCIE20 Querschnitt: 0,3 mm? (AWG22) bis
1,25 mm’ (AWG16)
AuBerer Kabeldurchmesser: @ 8,3 bis 11,3 mm
Leistungssteckersatz
Servomotor (motorseitig) Motorseitiger Anschluss (DDK)
fiir HG-SR52-152, CE05-6A18-10SD-D-BSS (Stecker) (gerade)
HG-SR524-1524, (E3057-10A-1-D (Kabelklemme) MR-PWCNS4
HG-JR53-203, <Verwendbare Kabel z.8.> (o P67 — 161573
HG-JR534-2034, 3534 Querschnitt: 2 mm? (AWG14) erade Austuhrung
und 5034 bis 3,5 mm? (AWG12)
TM-RFM_G20, AuBerer Kabeldurchmesser: @ 10,5 bis 14,1 mm
HG-SN52-152
Leistungssteckersatz »
Servomotor (motorseitig) Motorseitiger Anschluss (DDK)
fiir HG-SR202-502, CE05-6A22-22SD-D-BSS (Stecker) (gerade)
Leis- HG-SR2024-5024, (E3057-12A-1-D (Kabelklemme) ¥
tungs- @ HG-JR353-503 <Verwendbare Kabel z.B.> {WGEr:(\ﬁ(/{\luss?ﬂhrun ) P67 — 161574
stecker- Querschnitt: 5,5 mm? (AWG10) 9
— TM-RFM040J10, bis 8 mm? (AWGS)
fiir TM-RFM120J10, RuBerer Kabeldurchmesser: @ 12,5 bis 16 mm
Servo- HG-SN202-302
motoren . Motorseitiger Anschluss(DDK)
Ee's“‘“g“te‘ke“m " (E05-6A32-175D-D-BSS (Stecker) (gerade)
ervomotor (motorseitig)
iir HG-SR702. 7024 (E3057-20A-1-D (Kabelklemme) MR-PWCNS3
HG-IR703-15KIM <Verwendbare Kabel z.8.> (Gerade Ausfihrung) P67 — 136358
HG>JR703; 15K1Ma Querschnitt: 14 mm? (AWG6) ElaCe tSIinung
. o I )
TM-REM240110 bis 22 mim' (AWG4)
AuBerer Kabeldurchmesser: @ 22 bis 23,8 mm
Motorseitiger Anschluss(DDK)
CE05-6A22-23SD-D-BSS (Stecker) (gerade)
Leistungssteckersatz (E3057-12A-2-D (Kabelklemme) MR-PWCNST
Servomotor (motorseitig) <Verwendbare Kabel z.B.> (EEr R AT 1P67 — 64036
fiir HG-RR103-203 Querschnitt: 2 mm? (AWG14) erade Austuhrung
bis 3,5 mm’ (AWG12)
AuBerer Kabeldurchmesser: @ 9,5 bis 13 mm
Motorseitiger Anschluss (DDK)
CE05-6A24-10SD-D-BSS (Stecker) (gerade)
Leistungssteckersatz (E3057-16A-2-D (Kabelklemme) MR-PWCNS2
@  Servomotor (motorseitig) <Verwendbare Kabel z.B.> (Gerade Ausfiihrung) 1P67 — 64035
fiir HG-RR353-503 Querschnitt: 5,5 mm? (AWG10) 9
bis 8 mm?” (AWG8)
AuBerer Kabeldurchmesser: @ 13 bis 15,5 mm
Hinweise:

@ -Hund-Lbeschreiben die Biegsamkeit. H bedeutet, hochflexibel” (schleppkettentauglich), L bedeutet Standardausfiihrung.
@  Die Servomotoren HG-RR, die mit einer Haltebremse ausgestattet sind, haben keinen separaten Bremsanschluss. Die Kontakte fiir die Bremse sind in den Leistungsanschluss integriert.
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Anschlusskabel und Stecker

B Anschlusskabel und Stecker der Servomotoren (mit elektromagnetischer Bremse)

Produkt

Kabel
und
Stecker
fiir
Motoren
mit
elektro-
magn.
Bremse

Hinweise:

Bremskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt in Richtung
der Motorwelle

Bremskabel fiir r HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt entgegen
Richtung der Motorwelle

Bremskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt in Richtung
der Motorwelle

Bremskabel fiir HG-KR/
HG-MR/HG-KN

Kabelaustritt entgegen
Richtung der Motorwelle

Bremskabel fiir HG-SN/
HG-SR/HG-JR

Bremsstecker fiir
HG-SR, HG-JR53B-903B
HG-JR534B-9034B, HG-SN

Bremsstecker fiir
HG-SR, HG-JR53B-903B
HG-JR534B-9034B

Bremsstecker fiir
HG-SR, HG-JR53B-903B
HG-JR534B-9034B, HG-SN

Bremsstecker fiir
HG-SR, HG-JR53B-903B
HG-JR534B-9034B

Bremsstecker fiir
HG-JR11KTMB, 15K1MB,
11K1M4B, 15K1M4B

Beschreibung

Motorseitiger Anschluss (Japan Aviation Electronics Industry)

INAFT04S)1-R (Stecker)

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

E

B

Kabelaustritt

Motorseitiger Leistungsstecker (Japan Aviation Electronics Industry)

IN4FT045)1-R (Stecker)

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

(=

Kabelaustritt

Motorseitiger Anschluss (DDK) (L6tversion)
(M10-SP2S-L (gerader Stecker),
(M10-#225C (S2)-100 (Buchsenkontakt)

(EBELE
EE

<Verwendbare Kabel z.B.>
Querschnitt: 1,25 mm? (AWG16) oder kleiner
AuBerer Kabeldurchmesser: @9,0 bis 11,6 mm

il

<Verwendbare Kabel z.B.>
Querschnitt: 1,25 mm? (AWG16) oder kleiner
AuBerer Kabeldurchmesser: @ 9,0 bis 11,6 mm

EE

=

Kabelaustritt

Motorseitiger Anschluss (DDK) (Lotversion)
(MV1-SP2S-L (gerader Stecker),
(MV1-#22BSC-52-100 (Buchsenkontakt)

Motorseitiger Anschluss (DDK) (Lotversion)
(MV1S-SP2S-L (gerader Stecker),
(MV1-#22BSC-52-100 (Buchsenkontakt)

Motorseitiger Anschluss (DDK) (Lotversion)
CMV1-AP2S-L(gerader Stecker),
(MV1-#22BSC-52-100 (Buchsenkontakt)

Motorseitiger Anschluss (DDK) (Lotversion)
CMV1S-AP2S-L(gerader Stecker),
(MV1-#22BSC-52-100 (Buchsenkontakt)

Motorseitiger Anschluss
D/MS3106A105L-45(D190) (Stecker, DDK)
YS010-5 bis 8 (Kabelstecker (gerade),
Daiwa Dengyo)

<Verwendbare Kabel 2.B.>

Querschnitt: 0,3 mm? (AWG22)

bis 1,25 mm? (AWG16)

AuBerer Kabeldurchmesser: @ 5 bis 8,3 mm

@ -Hund-L beschreiben die Biegsamkeit. H bedeutet, hochflexibel” (schleppkettentauglich), L bedeutet Standardausfiihrung.

Bezeichnung

MR-BKS1CBLLIM-A1-H
[Cl=Kabelldnge:2,5,10m @

MR-BKS1CBLCIM-A1-L
[J=Kabelldnge:2,5,10m @

MR-BKS1CBLLCIM-A2-H
[Cl=Kabelldnge:2,5,10m @

MR-BKS1CBLLIM-A2-L
[Cl=Kabelldnge:2,5,10m @

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

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

BCS0155-[1.0-BKS1
[CJ=Kabellénge:
2,5,10,20,30 m

MR-BKCNS1
(Gerade Ausfiihrung)

MR-BKCNS2
(Gerade Ausfiihrung)

MR-BKCNS1A

MR-BKCNS2A

MR-BKCN
(Gerade Ausfiihrung)

Encoderkabel, Leistungskabel und Bremskabel der Pos. @ bis @ sind fiir alle Servoverstarkermodelle MR-JE, MR-J4-A, MR-J4-B, MR-J4W2 und MR-J4W3 identisch.
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Schutzart  Lange Art.-Nr.
2m 161604
1P65 5m 161605
10m 161606
2m 161607
1P65 5m 161608
10m 161609
2m 160311
1P65 5m 161610
10m 161611
2m 161612
1P65 5m 161613
10m 161614
1P55 03m 161615
1P55 03m 161616
2m 202249
5m 202250
IP67 10m 202251
20m 202252
30m 202253
P67 = 161575
1P67 — 248688
1P67 — 227427
1P67 — 248689
1P65 — 64034
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Optionen und Zubehor

Anschlusskabel und Stecker

B Anschlusskabel und Stecker fiir Servoverstarker MR-J4

Produkt

Fiir (N1

Fiir
N1A/
(N1B

Fiir
N3

Fiir
(N4

Fiir
(N5

Fiir
(N6

Fiir
(N8

56

®

Anschluss Set
fiir MR-J4-A/MR-JE-A

Kabel zwischen
Klemmenblock TB-50-EG
und MR-J4-A/MR-JE-A

SSCNETII/H-Kabel
(Standard) fiir
MR-J4-B
MR-J4W2-B
MR-J4W3-B
MR-JE-B

SSCNETIII/H-Kabel
(hochflexibel) fiir
MR-J4-B
MR-J4W2-B
MR-J4W3-B
MR-JE-B

Stecker-Set fiir
MR-J4-B/MR-J4-GF/
MR-J4-TM/MR-JE-B

Kabel fiir Klemmenblock
TB-20-EG und MR-J4-B/
MR-J4-GF/MR-J4-TM/
MR-JE-B

Stecker-Set (Qty:1 pc) fiir
MR-J4W2-B
MR-J4W3-B

Kabel zwischen
Klemmenblock TB-26-EG
und MR-J4W2-B/
MR-J4W3-B

RS422-Kabel fiir
MR-J4-A

Kabel zwischen

Batterie MR-BT6VCASEund [

MR-J4W2-B/MR-J4W3-B

Kabel fiir
MR-J4W2-B und
MR-J4W3-B

USB-Kabel fiir

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

Monitor-Kabel

STO-Kabel

Beschreibung

Klemmenblockseitiger Anschluss
Stecker (3M) D7950-BS00FL (Stecker)

Verstarkerseitiger Anschluss
(3M oder gleichwertig)
10150-3000PE (Stecker)
10350-52F0-008 (Gehausesatz)

Verstérkerseitiger Anschluss
(3M oder gleichwertig) 10150-6000EL
(Stecker) 10350-3210-000 (Gehausesatz

B

Stecker: PF-2D103
(Japan Aviation Electronics Industry)

Stecker: PF-2D103
(Japan Aviation Electronics Industry)

L

7

Verstérkerseitiger Anschluss

(3M oder gleichwertig)
10120-3000PE (Stecker)
10320-52F0-008 (Gehausesatz) @

—]

L)

i

Verstérkerseitiger Anschluss

(3M oder gleichwertig)
10120-3000PE (Stecker)
10320-52F0-008 (Gehausesatz) @

Klemmenblockseitiger
Anschluss

Stecker (3M)
3421-6020 (Stecker)

Verstarkerseitiger Anschluss
(3M oder gleichwertig)
10126-3000PE (Stecker)
10326-52F0-008 (Gehausesatz)

Klemmenblockseitiger Anschluss
Stecker (3M)
3421-6020 (Stecker)

[——]

Verstérkerseitiger Anschluss RJ45

5]

Anschluss an GOT D-SUB DE-9

cl

=]

=

Verstérkerseitiger Anschluss
Mini-B-Stecker (5 Pins)

Personalcomputerseitiger Anschluss
A-Stecker

|-H--_-- |||||-E

[—

Steckverbinder Sicherheitsmodul
(Tyco Electronics)
2013595-1 (Steckersatz)

Steckverbinder Verstarker (Tyco Electronics)
2013595-1 (Steckersatz)

T

Bezeichnung

MR-J3CN1

'© MR-J2M-CN1TBLCIM

[CJ=Kabellénge:
0,51m

MR-J3BUSCIM
[J=Kabellénge:
0,15,0,3,0,5,1,3m

MR-J3BUSCIM-A
[J=Kabelldnge:
5,10,20m

MR-J3BUSCIM-B
[J=Kabelldnge:
30,40,50 m

MR-J2CN1

MR-J3TBL-CN3-CIM-EG
[CJ=Kabellénge:
0,5,1m

MR-J2CMP2

MR-ESTBL-CN1-CIM-EG
[CJ=Kabellénge:
0,5,1m

GT01-C30RJ45-9P-EG
GT01-C50RJ45-9P-EG

MR-BT6V1CBLCIM
[CJ=Kabellange:
03,Tm

MR-BT6V2(BLCIM
[CI=Kabelldnge:
03,1m

MR-J3USBCBL3M
Kabellange: 3 m

MR-J3CN6CBLTM
Kabelldnge: Tm

MR-DO5UDL3M-B

Schutzart  Lange Art.-Nr.
= = 160225
_ 0,5m 146794
m 189864
0,15m 161579
03m 161580
— 05m 161581
Tm 161582
3m 161583
5m 161584
— 10m 161585
20m 161586
30m 161587
— 40m 161588
50m 161589
= = 55912
o 0,5m 212096
m 212095
= = 149764
. 05m 215135
m 215137
3m 304011
5m 304010
_ 03m 248694
1,0m 248695
. 03m 248696
1,0m 248697
— 3m 160229
= m 161578
= 3m 227986
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Anschlusskabel, Stecker und Konverter

B Anschlusskabel und Stecker fiir Servoverstarker MR-JE

Produkt Beschreibung Bezeichnung Schutzart  Lange Art.-Nr.

Verstérkerseitiger Anschluss
Anschluss Set (3M oder gleichwertig) L
@ fir MR-Je-A 10150-3000E (Stecker) LLEA
10350-52F0-008 (Gehausesatz)

— — 160225

. Verstérkerseitiger Anschluss Klemmenblockseitiger Anschluss
Fiir (3M oder gleichwertig) 10150-6000EL Stecker (3M) D7950-B500FL (Stecker)
. (Stecker) 10350-3210-000 (Gehausesatz) @
Kabel zwischen MR-J2M-CN1TBLCIM
@ Klemmenblock TB-50-E6 C=Kabellinge: — n
und MR-JE-A q:\: 0,5 1Tm
[
Verstérkerseitiger Anschluss Personalcomputerseitiger Anshluss
. Mini-B-Stecker (5 Pins) A-Stecker
R @ USB-Kabelir MRIEAB miﬁggggﬁ”‘ - 3m 160229
£
Hinweise: N
@ -Hund-L beschreiben die Biegsamkeit. H bedeutet  hochflexibel” (schleppkettentauglich), L bedeutet Standardausfiihrung. 'g
@ Beachten Sie die Bedienungsanleitung der Servoverstarker MR-J4 zur Anfertigung von Kabeln. =
©  DerStecker mit Gehdusesatz st eine Schneid-Klemmversion. Die Lotversion ist 10120-3000PE (Stecker) und 10350-52F0-008 (Gehausesatz). 5
S
=
o
o
B Konverter MR-ENCOM
Das Schnittstellenmodul MR-ENCOM ist ein Durch Verwendung des Gateways MR-ENCOM
Gateway zur Konvertierung der Endat 2.2 oder ist es moglich, zusatzlich zu der Vielzahl von
Hiperface DSL Kommunikation auf die serielle Mitsubishi Electric angebotenen rotatorischen
Mitsubishi Electric Encoder-Kommunikation. und linearen Servomotoren am MR-J4-Servo-
Durch Modifikation der Verdrahtung ist das verstarker auch Motoren von Mitbewerbern
Modul sowohl zu Endat 2.2 als auch zu Hiperface  einzusetzen.
DSL kompatibel.
Technische Daten MR-ENCOM-SET
Kommunikation ENDAT2.1 (ohne analoge und Fiihlersignale), Endat2.2 (ohne Sicherheitsfunktion), Hiperface DSL
(ohne Sicherheitsfunktion)
Absolut/Inkremental Beides
Rotatorisch/Linear Beides
Auflosung 10-40 Bits
Nennausgangsspannung 10£0,3V (am Anschluss CN1)
Maximaler konstanter Ausgangsstrom 200 mA
Schutzart 1P30
Abmessungen (BxHxT) mm  23x114x101
Bestellangaben Art-Nr. 275133
Verbindungskabel MR-ENCOMCBLO3M; Lénge 0,3 m liegt dem Set dabei
Verstirker MR-J4-A-RJ und MR-J4-B-RJ (kompatibel mit MR-ENCOM)

Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an Ihren Mitsubishi Electric-Vertriebspartner.
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Optionen und Zubehor

Batterie, Klemmenbldocke und Handrad

B Pufferbatterie

B Klemmenblocke

B Handrad

58

Die Batterie MR-BAT6V1SET(-A) dient zur Puffe-

rung der Daten der Absolutwert-Positionserken-

nung im internen Speicher. Bei einem Betrieb
des Servoverstarkers im Inkremental-Modus
wird keine Batterie benétigt.

Batterie MR-BAT6V1SET MR-BAT6V1SET-A
Anwendung Speicherung von Absolutwertdaten fiir MR-J4-A/B ?ﬂ;};_ijc?_egg}lﬂF\{?Jrl_l}l,)vs‘olutwertdaten TR
Bestellangaben Art-Nr. 248691 281981

Die Klemmenblocke TB-20-EG, TB-26-EG und

TB-50-EG sind Ubergabemodule zur vereinfach-

ten Verdrahtung der E/A-Signale der Servover-
starker.

Technische Daten TB-20-EG
Typ Ein-/Ausgangsblock
Kandle 8/16

Ausfilhrung
Anschlussart

Klemmenmodul 20-polig
Schraubklemmen

Servoverstarker MR-JE-B/

LT MR-J4-B/MR-J4-GF/MR-J4-TM
Abmessungen (BxHxT) mm  75x45x52
Bestellangaben Art-Nr. 212032
MR-J3TBL-CN3-05M-EG;
Verbindungskabel HQ%;?BSL?N?:MNEG?HO%’
Lange 1 m; Art.-Nr.: 212095
MR-HDPO1

Das Handrad erzeugt serielle Impulsketten
und dient zur Einstellung von inkrementalen
Positionen.

Zusatzlich sind fur die Klemmenblocke vorkon-
fektionierte Kabel erhéltlich.

TB-26-EG
Ein-/Ausgangsblock

26

Klemmenmodul 26-polig
Schraubklemmen

Servoverstérker MR-J4W2-B/
MR-J4W3-B
Motion-Controller Q170MSCPU

73x81x58
215134

MR-ESTBL-CN1-05M-EG;
Lange 0,5 m; Art.-Nr.: 215135
MR-ESTBL-CN1-1M-EG;
Lange 1 m; Art.-Nr.: 215137

TB-50-EG
Ein-/Ausgangsblock

50

Klemmenmodul 50-polig
Schraubklemmen

Servoverstarker MR-J4-A/
MR-JE-A

Motion-Controller MR-MQ100
102x81x80

212033

MR-J2M-CN1TBLO5M;

Lange 0,5 m; Art.-Nr.: 146794
MR-J2M-CN1TBLTM;

Lénge 1 m; Art.-Nr.: 189864

Aufldsung 25 Impulse/Umdrehung (100 Impulse/Umdrehung bei Multiplikation mit 4)
Ausgangsspannung Eingangsspannung >1V

Stromaufnahme Max. 60 mA

Gewicht kg 04

Bestellangaben Art.-Nr. 128728
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B Funkentstorfilter

7.4

B Bremswiderstand

S MITSUBISHI ELECTRIC

Damit die Servoverstarker hinsichtlich ihrer elek-
tromagnetischen Vertraglichkeit den Normen
und Standards der Europaischen Gemeinschaft
entsprechen, ist es notwendig, den Servover-
starker mit einem eingangsseitigen Funkent-
storfilter auszurlisten sowie die Installation und
Verkabelung EMV-gerecht durchzufiihren.

Servoverstarker

MF-2F230-006.230MFa  MR-J4-10A/B—MR-J4-60A/B
MF-2F230-006.230MFb ~ MR-J4-70A/B/GF/TM
MF-2F230-006.230MFc ~ MR-J4-10GF/TM—MR-J4-60GF/TM
MF-2F230-006.232MF MR-J4W2-22B-MR-J4W2-44B

MR-J4W2-778B und
MR-J4W3-222B—MR-J4W3-444B

MR-J4-100A/B/GF/TM und

MR-J4-60A4/B4/GF4/TM4—
MR-J4-100A4/B4/GF4/TM4

MR-J4-200A/B/GF/TM,

MF-3F480-015.230MF3  MR-J4-200A4/B4/GF4/TM4,
MR-JE-200A/B und MR-JE-300A/B

MF-2F230-015.232MF

MF-3F480-010.233MF

MF-3F480-015.234MF MR-J4-350A4/B4/GF4/TM4
MR-J4-350A/B/GF/TM und

MF-3F480-025.230MF3 ©  MR-J4-500A4/B4/GF4/TM4—
MR-J4-700A4/B4/GF4/TM4

MF-3F480-050.230MF3©  MR-J4-500A/B/GF/TM und MR-J4-700A/B/GF/TM

MR-J4W2-1010B und
MR-J4W3-222B-MR-J4W3-4448

MR-JE-10A/B~MR-JE-40A/B
MR-JE-70A/B und MR-JE-100A/B einphasig

MEF-3F480-015.232MF

FMR-ES-3A-RS1-FP
FMR-ES-6A-RS1-FP

Funkenstorfilter und Bremswiderstande

Die hier beschriebenen Filter sind speziell
entwickelt worden, um die leitungsgebundenen
Storungen auf die Grenzwerte nach EN 61800-3
zu reduzieren.

Detaillierte Projektierungshinweise enthalt die
EMV-Kurzreferenz zu den Filtern.

Verlust-  Nenn-

Gewicht Artikel-

leistung  strom

W] Al [kgl nummer
10 6 <26 0,45 189332
10 6 <26 0,45 189331
10 6 <26 0,75 291739
2 6 <39 12 258685
4 15 <39 12 258261
9 10 <7 1,0 208775
12 15 <4® 15 200463
4 15 <n7 15 270474
20 25 <4 30 203854
40 50 <4 40 203855
4 15 <15 13 258262
1 3 <35 0,32 219207
44 6 <35 0,37 219208

(@ AlleFilter ermdglichen die Einhaltung der Grenzwerte der 1. Umgebung bei eingeschrénkter Erhaltlichkeit bis 50 m und der 1. Umgebung bei

allgemeiner Erhiltlichkeit bis 20 m.

(2 Normalbetrieh: Spannungsdifferenz zwischen 2 Phasen <3 %/Fehlerfall (Wert in Klammem): 2 von 3 Phasen sind spannungslos

(@ Kein Unterbaufilter

Ubersteigt die regenerative Leistung das
Leistungsvermdgen des internen Bremswider-
standes, so muss ein externer Bremswiderstand
verwendet werden.

rems- .
Brems Servoverstarker

widerstand

MR-J4-10A/B/GF/TM—MR-J4-100A/B/GF/TM,

MR-RFH75-40 und MR-JE-10A/B-MR-JE-100A/B

Al MR-JE-70A/B-MR-JE-100A/B

MR-J4-200A/B/GF/TM und
MR-JE-200A/B—MR-JE-300A/B

MR-J4-500A/B/GF/TM~
MR-J4-700A/B/GF/TM

MR-J4-60A4/B4/GF4/TM4—
MR-J4-100A4/B4/GF4/TM4

MR-J4-500A4/B4/GF4/TM4—
MR-J4-700A4/B4/GF4/TM4,
MR-J4W2-22B—MR-J4W2-44B und
MR-J4W3-222B—MR-J4W3-444B

MR-J4W2-77B~MR-J4W2-10108 und
MR-J4-350A/B/GF/TM
MR-J4-200A4/B4/GF4/TM4~
MR-J4-350A4/B4/GF4/TM4

MR-RFH400-13

MR-RFH400-6.7

MR-PWR-RT 400-120

MR-PWR-RT 600-26

MR-PWR-RT 600-9

MR-PWR-RT 600-47

Hinweis:

MR-J4-70A/B/GF/TM—~MR-J4-100A/B/GF/TM und

Leistung Gewicht Artikel-
[W] [kgl nummer
150 40 0,16 36x27x90 137279
400 40 0,42 36x27x200 137278
600 13 0,73 36x27x320 137277
600 6,7 0,73 36x27x320 137275
400 120 04 36x27x200 154746
600 26 0,64 36x27x320 154752
400 9 0,64 36x27x320 269425
600 47 0,64 36x27x320 154751

Bei den Verstérkern MR-J4-11KA4/B4/GF4/TM4—MR-J4-22KA4/B4/GF4/TM4 ist der externe Bremswiderstand bereits Bestandteil des Servoverstarkers.
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Optionen und Zubehor

Software

B Setup-Software (MR Configurator2)

B G-CAD Converter Software

60

Die Windows-basierende Setup-Software unterschiedliche Daten tiberwachen, Diagnose-
erlaubt eine perfekte Abstimmung der Servo- funktionen ausfiihren, Parameter eingeben und
verstarker und der angeschlossenen Servo- sichern und Testlaufe durchfiihren.

motoren. Mit der angebotenen Software kann
der Anwender liber einen Personal-Computer

Funktionen MR Configurator2

Uberwachung Batch-Anzeige, Anzeige von E/A-Schnittstellensignalen, High-Speed-Uberwachung, grafische Darstellung

Parametereinstellung, Operandeneinstellung, Tuning, Anzeige der Anderungsliste,
Anzeige von Detailinformationen, Konvertierung, Parameterkopie

Anzeige der Ursache von Drehfehlern, Anzeige von Systeminformationen, Anzeige der Tuning-Daten,
Anzeige der Absolutwertdaten, Einstellung Achsenname, Verstérkerdiagnose

Alarmmodus Alarmanzeige, Alarmliste, Anzeige der Alarmursache
JOG-Betrieb, Positionierung, Betrieb ohne Motor, erzwungenes Ausgangssignal,

Parameter

Diagnosemodus

eshieteduile Programmbetrieb mit einfacher Programmiersprache

. . Positionsdaten, Servomotor-Drehzahl, Beschleunigungs-/Verzogerungszeitkonstanten, Verweilzeit,
Erweiterte Funktion Hilfsfunktionen, M-Code
Sonstiges Automatikbetrieb, Hilfefunktion, Projekt- und Datenverwaltung

Bestellangaben Art-Nr. 251540

Die G-CAD Konverter Software ermdglicht Das Verfahrprofil kann vor der Ubertragung
das Importieren von 2D CAD Dateien und noch editiert und optimiert werden.

G-Code Programmen und konvertiert diese in Mittels der G-CAD Converter Software kann der
Simple-Motion/Motion-Controller ausfiihrbare Anwender einfach und schnell verschiedene
Programme. Verfahrprofile abfahren lassen, ohne dass ein

Eingriff in das SPS-Programm erfolgen muss.

Funktionen G-CAD Converter

Datenimport DXF Datei und G-Code Programm als Textdatei

Dateniibertragung Direkte Ubertragung der Positionsdaten in die Simple-Motion-Module

Datenexport Exportieren der Positionsdaten in eine CSV-Datei

Sonstiges Automatische Verkniipfung einzelner Elemente, Verschiebung und Rotation mdglich,
Anderung der Abfahrsequenz

Unterstiitze Sprachen Englisch, Deutsch, Italienisch, Polnisch, Tiirkisch

Unterstiitze Module FX3U-20SSC-H, LD77MS, QD75MH, QD77MS
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B MELSEC FX Positioniermodule

In Verbindung mit der Kompakt-SPS FX3U
werden die nachfolgend beschriebenen
High-Speed-Counter- und Einzelachsen-
Positioniermodule eingesetzt.

FXau-1PG
@ POWER

=@ @uow

OSTART
©0DOG
OX0
oo
OoB OCLR

=

7

24

(P

4

2l

CAILILISLL

g

|-

(3

Es handelt sich hier um eine kostengiinstige
Losung fiir einfache Servo- und Motion-Anwen-
dungen.

Schnelle Zdhler- und Impulskettenmodule

Diese schnellen Zahlermodule erweitern ein
SPS-System der FX3U-/FX3UC-Serie um zusétz-
liche Z&hl- und Impulskettenfunktionen. Die
Module zahlen 1- oder 2-phasige Impulse bis zu
einer Frequenz von 50 kHz beim FX2N-1HC/
FX2NC-1HC und 200 kHz beim FX3U-Modul.

Einzelachsen Positioniermodul

Die Positioniermodule FX3U-1PG und FX2N-
10PG sind fiir den Einsatz mit einer Achse zur
Steuerung von Servoverstdrkern mit Impulsket-
tensignal, wie MR-JE-A und MR-J4-A, duBerst
effizient. In Verbindung mit der MELSEC FX-Serie
erhadlt man eine sehr prazise Positionierung.

Technische Daten FX3U-1PG

Anzahl steuerbare Achsen 1

Ausgangsfrequenz Impulse/s 10-100 000
Eingangsspannung Digitalsignale 24V DC/40 mA
Versorgungs- 5VDC 55mA (aus Grundgerét)
spannung 24V DC _

Belegte E/A-Adressen 8

Abmessungen (BxHxT) mm  43x90x87
Bestellangaben Art-Nr. 259298

Positioniermodule

Das FX3U-2HSY-ADP ist ein Positioniermodul,
das an 2 Kanéle Impulsketten mit einer Frequenz
von maximal 200 kHz ausgeben kann.

Die Servoverstarkerserien MR-JE-A und MR-J4-A
kénnen von diesen Modulen direkt angesteuert
werden.

Das SPS-Programm Ubernimmt dabei die
Konfiguration und die Zuweisung der Positio-
nierdaten.

Fur den Anwender stehen hier vielfaltige
manuelle und automatische Funktionen zur
Verfligung.

FX2N-10PG

1

1-1000 000

5V DC/100 mA; 24V DC/70 mA
120 mA (aus Grundgerét)

8

43x90x87
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SSCNETIII-Modul FX3U-20SSC-H

Die Kombination von SSCNETIII-Modul
FX3U-20SSC-H und FX3U-SPS ergibt eine kos-
tenglinstige und effektive Lésung fur hochpra-
zise und schnelle Positionierung.

Das steckbare optische Bussystem auf Basis von

Glasfaserkabeln reduziert den Verdrahtungsauf-
wand erheblich und gestattet die Uberbriickung
auch von langeren Ubertragungsstrecken.

Servo-Parameter und Positionierdaten fiir das
FX3U-20SSC-H werden mit dem FX3U-Grund-
gerat und einem PC auf einfache Weise erstellt.
Fur die Datenerstellung, die Betriebstberwa-
chung und den Funktionstest steht die leis-
tungsfahige und bedienerfreundliche Software
FX Configurator-FP zur Verfiigung. Nahere
Angaben finden Sie im technischen Katalog der
MELSEC FX-Serie.

Technische Daten FX3U-20SSC-H

Anzahl steuerare Achsen

2 (unabhéngig oder Interpolation) iber SSCNETIII

Bis zu 8 Module konnen an eine FX3U-SPS angeschlossen werden.

Ausgangsfrequenz 1 Hz bis 50 MHz
Kommunikationsgeschwindigkeit 50 MBit/s

Ansprechzeit ms 1,6 (+1,7 SSCNETIIl Zykluszeit)
Anzahl an SPS anschlieBbare Module

Versorgungs- 5VDC 100 mA

spannung 24VDC _

Belegte E/A-Adressen 8

Abmessungen (BxHxT) mm  55x90x87

Bestellangaben Art-Nr. 231512

Hinweis: Ein FX3U-20SSC-H kann nur mit einem Grundgerét der FX3U-Serie kombiniert werden.
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Positioniermodule

B MELSEC System Q Positioniermodule

Die MELSEC System Q bietet lhnen zwei
verschiedene Positioniermodulserien fiir die
Steuerung von bis zu vier Achsen.

ﬂ S—— ® QD75P-Serie mit Open-Collector-Ausgang
PREary ® QD75D-Serie mit Differential-Ausgéngen

Die Positioniermodule der Serien QD75P mit
Open-Collector-Ausgang und QD75D mit
Differential-Ausgang werden in Verbindung mit
den Standard-Servoverstarkern (MR-JE-A/
MR-J4-A) eingesetzt.

Alle QD75 Positioniermodule unterstiitzen die
Interpolation, Geschwindigkeitspositionierung

Die Module mit Open-Collector-Ausgang
generieren den Fahrbefehl lber eine Impuls-
kette. Die Geschwindigkeit ist proportional zur
Impulsfrequenz, der Verfahrweg proportional
zur Impulsmenge.

Sind grof3e Entfernungen zwischen Modul und
Antriebssystem zu Uberbriicken, eignen sich die
Module mit Differential-Ausgangen.

usw.
| S ——
Technische Daten QD75D1 QD75D2 QD75D4 QD75P1 QD75P2 QD75P4
Steuerbare Achsen 1 2 4 1 2 4
. 2,3, oder 4 Achsen S 2,3, oder 4 Achsen
Interpolation = fi:\kclnmmezﬁ};zg d linear- und zirkular- = ;ﬁ(ﬂ}:%gezr"eurzﬂ d linear- und zirkularin-
P interpolierend P terpolierend
Positionen pro Achse 600
Ausgangstyp Differential-Treiber Differential-Treiber Differential-Treiber Open-Collector Open-Collector Open-Collector
Ausgangssignal Impulskette Impulskette Impulskette Impulskette Impulskette Impulskette
Positionierung Methode Bei Punkt-zu-Punkt-Positionierung: inkremental und/oder absolut, Bei Geschwindigkeits-/Lageregelung: inkremental,
Bei Lage-/Geschwindigkeitsregelung: inkremental, Bei Positionsermittlung: inkremental und/oder absolut
Absolut: Inkremental: Geschwindigkeits-/Lageregelung:
2147483648 —2147 483647 Impulse -2147483 648 —2147 483647 Impulse 0-2147 483 647 Impulse
Positionierbereich -214748364,8 —214748364,7 pm -214748364,8 —214748364,7 pm 0-214748364,7 pm
-21474,83648 —21474,83647 Lol -21474,83648 —21474,83647 Zoll 0-21474,83647 Zoll
0 —3599999 Grad -21474,83648 —21474,83647 Grad 0-21474,83647 Grad
1 —1000000 Impulse/s
- NP 0,01 —20000000,00 mm/min
Positioniergeschwindigkeit 0,001—200000,000  Grad/min
0,001 —200000,000  Zoll/min
Beschleunigung und Verzogerung Automatische, trapezformige Beschleunigung und Verzogerung oder automatische S-formige Beschleunigung und Verzogerung
Beschleunigungs-/Bremsrampe 1-8388608 ms (4 Werte konnen gespeichert werden)
Bremsrampe bei Schnellstopp 1-8388608 ms
E/A-Adressen 32 32 32 32 32 32
Abmessungen (BxHxT) mm  27,4x98x90 27,4x98x90 27,4x98x90 27,4x98x90 27,4x98x90 27,4x98x90
Bestellangaben Art-Nr. 129675 129676 129677 132581 132582 132583

Zubehdr

62

40-poliger Stecker sowie konfektionierte Anschlusskabel und Ubergabemodule; Programmier-Software: GX Configurator QP, Art.-Nr.: 132219
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B Positioniermodule MELSEC L-Serie

Positioniermodule

Steuerung von Antrieben mit hoher Auflosung

Bei der MELSEC L-Serie stehen sechs verschie-
dene Positioniermodule zur Steuerung von bis
zu vier Achsen zur Verfligung.

® Mit Differenzialausgang (LD75D[])

® Mit Open-Collector-Ausgang (LD75P])

Die Positioniermodule kdnnen zusammen mit
Standardservoverstarkern (Mitsubishi Electric
MR-JE-A, MR-J4-A) eingesetzt werden.

Alle Positioniermodule der MELSEC L-Serie

unterstitzen Interpolation, Drehzahl-/Lagerege-
lung usw.

Die Module mit Open-Collector-Ausgang unter-
stlitzen die Positionierung tiber Open-Loop-
Regelung und erzeugen die Verfahranweisung
Uber eine Impulskette. Die Geschwindigkeit

Die Module mit Differenzialausgang kdnnen
groBe Abstande zwischen dem Modul und der
Antriebseinheit Uberbriicken, da dieser Ausgang
lange Verbindungskabel erméglicht.

® Bis zu 600 Positionierungsdaten pro Achse

® Maximale Ausgangsimpulsrate von
200 k Impulsen/s beim LD75P4 und
4 M Impulsen/s beim LD75D4)

® Schnelle Steuerung von Antrieben mit hoher
Auflésung, wie lineare Servos und Motoren
von Direktantrieben

® Reduzierte Maschinenvibration tiber das opti-
onale Beschleunigungs-/Bremssystem

® Visualisierung von gepufferten Daten des

ist proportional zur Impulsfrequenz und der Positioniermoduls Uber angepasste Grafiken S
Verfahrweg proportional zur Impulsdauer. E
=
~
=}
=
S
=
=
Technische Daten LD75D1 LD75D2 LD75D4 LD75P1 LD75P2 LD75P4 k=]
=
Steuerbare Achsen 1 2 4 1 2 4 8—
2 Achsen linearinter- 2,3, oder 4 Achsen 2 Achsen linearinter- 2,3, oder 4 Achsen
. . polierend, linearinterpolierend, . polierend, linearinterpolierend,
it galsiay Allists 2 Achsen zirkularinter- 2 Achsen zirkularinter- 2 Achsen zirkularinter- 2 Achsen zirkularinter-
polierend polierend polierend polierend
Positionen pro Achse 600
Ausgangstyp Differenzial-Treiber Open collector
Ausgangssignal Impulskette
Methode PTP-(Punkt-zu-Punkt)-Positionierung, Positionsermittlung (Einstellung von Gerade oder Bogen), Geschwindigkeitsregelung, Geschwindigkeits-/
Lageregelung, Lage-/Geschwindigkeitsregelung
Absolut/Inkremental:
-214748 364,8-214 748 364,7 ym
-21474,83648-21 474,83647 Loll
0-359,99999 Grad (absolut); 21 474,83648—21 474,83647 (inkremental)
Positionierbereich -2 147 483 6482 147 483 647 Impulse
Bei Geschwindigkeits-/Lageregelung (Modus INC)/Lage-/Geschwindigkeitsregelung:
0-214748 364,7 ym
0-21474,83647 Zoll
e 0-21474,83647 Grad
Positionierung 0-2 147 483 647 Impulse
1-1000 000 Impulse/s
Positionier- 0,01-20 000 000.00 mm/min
geschwindigkeit 0,001-200 000,000 Grad/min
0,001-200 000,000 Zoll/min
3::2(: ;:l:ELQQUHQ und Automatische, trapezformige Beschleunigung und Verzogerung oder automatische S-formige Beschleunigung und Verzogerung
Beschleunigungs-/ 1-83 88 608 ms
Bremsrampe (Fiir jede Beschleunigungs- oder Bremsrampe kdnnen jeweils vier Rampenformen eingestellt werden.)
Bremsrampe bei
Schnellstopp 1-8388 608 ms
Belegte E/A-Adressen 32 32 32 32 32 32
Stromaufnahme intern mA 510 620 760 440 480 550
Abmessungen (BxHxT) mm_ 45x90x95 45x90x95 45x90x95 45x90x95 45x90x95 45x90x95
Bestellangaben Art-Nr. 251448 251449 238095 251446 251447 238096
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Optionen und Zubehor

Simple-Motion-Module

B MELSEC Simple-Motion-Module

Die MELSEC L-, MELSEC iQ-R-, MELSEC iQ-F-
Serie und die MELSEC System Q bietet lhnen
Simple-Motion-Module zusatzlich zu den
Positioniermodulen. Es stehen verschiedene
Regelungsfunktionen, wie Drehzahlregelung,
Drehmomentregelung, Synchronisation und
Kurvenscheiben, in den Simple-Motion-
Modulen zur Verfligung, die zuvor nur mit
einem Motion-Controller moglich waren. Diese
Funktionen kénnen mit einfachen Parameterein-
stellungen und SPS-Programm realisiert werden.

;
i 2345678
tr| oumnmse

Die eingebaute Schnittstelle fur externe Enco-
dersignale und schnelle Eingange fuir Marken-
sensoren ermdglichen die Nutzung in Verpa-
ckungsanlagen, Fillanlagen, usw. ohne weitere
optionale Module. Eine Funktion zur automa-
tischen Berechnung der Kurvenscheibendaten
fur rotierende Messer-Applikation — nur durch
Angabe der Produktlange und Synchronisati-
onsstrecke — istimplementiert. Mit den Positi-
onierungsfunktionen, wie lineare Interpolation
(bis 4 Achsen), 2-Achs-Kreisinterpolation und
Positionsermittlung, sind verschiedene Anwen-
dungen wie XY-Tisch, Versiegelung usw. einfach
zu realisieren.

Technische Daten LD77MS2 LD77MS4 LD77MS16 QD77MS2 QD77Ms4
Steuerbare Achsen 2 4 16 2 4
2 Achsen linear- 2 Achsen linear-

Bis zu 4 Achsen linearinterpolierend,

Bewdhrte und getestete Programme fiir das
QD77MS und LD77MS kénnen verwendet
werden, da sie zum Modul QD75MH kompatibel
sind.

® Kompatibel zum QD75MH
® Bis zu 600 Positionen pro Achse

® Externer Encodereingang fiir Achssynchro-
nisation

® Elektronische Kurvenscheiben

® Schnelle digitale Eingdnge fiir Markensen-
soren zur Erfassung von Encoderposition,
Motorposition, usw.

® Parametrierung, Programmierung, Diagnose
und Testbetrieb mittels GX Works2/GX Works3

® Zertifizierte PLCopen Funktionsbausteine

® Kommunikation zwischen dem Simple-
Motion-Modul und den Servoverstarkern
Uiber das Hochgeschwindigkeitsnetzwerk
SSCNETII/H _—
| PLCopen|

_lmotion|
jcantrol |
QD77MS16

FX5-4055C-S FX5-80S5C-S

16 4 8

Bis zu 4 Achsen linearinterpolierend,

i galsius ggﬁ(ﬁghﬁla”mer— 2 Achsen zirkularinterpolierend ggﬁezrlghlélarlnter- 2 Achsen zirkularinterpolierend
Ausgangstyp SSCNETINI/H SSCNETIII/H SSCNETINI/H SSCNETII/H SSCNETINI/H SSCNETII/H SSCNETINI/H SSCNETII/H
Ausgangssignal Bus Bus Bus Bus Bus Bus BUS BUS
Servoverstarker MR-JE-B/MR-J4-B
Verarbeitungszeit 0,88 ms 0,88 ms 0,88 ms/1,7 ms 0,88 ms 0,88 ms 0,88 ms/1,7 ms 1,77 ms 0,88 ms/1,7 ms
Methode Punkt-zu-Punkt-Positionierung, Positionsermittlung (linear und zirkular), Geschwindigkeitsregelung, Geschwindigkeits-/Lageregelung, Drehmomentregelung
ey Beschleunigung und Verzogerung ~ Trapezformige Beschleunigung und Verzogerung oder S-formige Beschleunigung und Verzégerung
Toleranzausgleich Getriebespielkompensation, elektronisches Getriebe, Wegausgleich

5 verschiedene Methoden
600 pro Achse (Kdnnen mittels GX Works2/GX Works3 oder SPS Programm gesetzt werden)

Nullpunktfahrt
Positionieradressen

Externe Encoder 1 Encoder A/B Phasen
Eingangs-
signale Schnelle Eingénge 4 Digitale Eingénge [DI1-DI4]

Speicherkapazitét 256 kBytes

Max. 64 Max. 128

Kurven- Anzahl Kurven Max. 256 (abhéngig von der Aufldsung) (abhéngigvon  (abhangig von
;;:f([(?:: der Aufissung)  der Auflosung)

Stiitzpunkte pro Zyklus 256,512, 1024, 2048, 4096, 8192, 16384, 32768

Verfahrwegauflosung 2 bis 16284
E/A-Adressen 32 32 32 32 32 32 8 8
Abmessungen (BxHxT) mm  90x45x95 90x45x95 90x45x95 27,4x98x90 27,4x98x90 27,4x98x90 90x50x83 90x50x83
Bestellangaben Art-Nr. 268199 268200 268201 248702 248703 248704 281405 304187
Technische Daten RD77MS2 RD77MS4 RD77MS8 RD77MS16
Steuerbare Achsen 2 4 8 16
Interpolation 2 Achsen linear- und zirkularinter- Bis zu 4 Achsen linearinterpolierend,

polierend 2 Achsen zirkularinterpolierend

Ausgangstyp SSCNETINI/H SSCNETINI/H SSCNETIII/H SSCNETINI/H
Ausgangssignal Bus Bus Bus Bus
Servoverstarker MR-JE-B/MR-J4(W2/W3)-B iiber SSCNETIII/H
Positionierung  Methode Punkt-zu-Punkt-Positionierung, Positionsermittlung (linear und zirkular), Geschwindigkeitsregelung, Geschwindigkeits-/Lageregelung,

Beschleunigung und Verzogerung
Toleranzausgleich
Positionieradressen
Externe Eingangssignale
Kurvenscheibenfunktion

Bestellangaben Art.-Nr.

64

Lage-/Geschwindigkeitsregelung, Geschwindigkeits-/Drehmomentregelung, erweiterte Synchronregelung
Trapezformige Beschleunigung und Verzogerung oder S-formige Beschleunigung und Verzégerung
Getriebespielkompensation, elektronisches Getriebe, Wegausgleich

600 pro Achse (Konnen mittels GX Works3 oder SPS Programm gesetzt werden)

1 Encoder A/B Phasen, 4 Digitale Eingénge [DI1-DI4]

256 kBytes, max. 256 (abhangig von der Aufldsung)

280229 280230 280231 280232
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B MELSEC Simple-Motion-Module

N
\

—

AX1-16
DLINK
SD/RD
LERR

Das Simple-Motion Modul RD77GF fiir die
Speicherprogrammierbare Steuerungen der
MELSEC iQ-Serie kann alle Anforderungen an
eine Positionierung erfillen, angefangen bei der
einfachen Abarbeitung einer Positionstabelle
bis hin zur erweiterten Synchronregelung fir
komplexe Anwendungen und das mit geringem
Programmieraufwand.

Simple-Motion-Module

In Kombination mit dem Servoverstarker
MR-J4-GF-RJ fuir das CC-Link IE Field-Netzwerk
ist dieses System in der auBergewdhnlichen
Schnelligkeit und Leistungsfahigkeit untber-
troffen, um einen weiten Anwendungsbereich
abzudecken. Diese Losung bietet aulerdem
exzellente Flexibilitat, verringerten Verdrah-
tungsaufwand, verbesserte Storfestigkeit sowie

einfache Programmierbarkeit.

CC-Link E Bieis T8

S
=
Y]
=
=
~
=}
=
S
=
9]
=
=
=
o
o
Technische Daten RD77GF4 RD77GF8 RD77GF16 RD77GF32
Steuerbare Achsen 4 8 16 32
Interpolation 2,3, oder 4 Achsen linearinterpolierend, 2 Achsen zirkularinterpolierend, 3 Achsen spiralformige Interpolation
Ausgangstyp (C-Link IE Field (C-Link IE Field (C-Link IE Field (C-Link IE Field
Ausgangssignal Ethernet Ethernet Ethernet Ethernet
Servoverstarker MR-J4-GF
Verarbeitungszeit 0,5 ms/1,0 ms/2,0 ms/4,0 ms 0,5ms/1,0 ms/2,0 ms/4,0 ms 0,5ms/1,0 ms/2,0 ms/4,0 ms 0,5 ms/1,0 ms/2,0 ms/4,0 ms
Methode Punkt-zu-Punkt-Positionierung (inkremental/absolut), Positionsermittlung (inkremental/absolut), Geschwindigkeits-/Lageregelung (inkremental/absolut),
Lage-/Geschwindigkeitsregelung (inkremental)
Absolut/Inkremental:
-214748364,8—-214 748 364,7 pm
-21474,83648-21474,83647 Zoll
0-359,99999 Grad (absolut); 21 474,83648-21474,83647 (inkremental)
-2 147 483 6482 147 483 647 Impulse
P ™ Bei Geschwindigkeits-/Lageregelung (Modus INC)/Lage-/Geschwindigkeitsregelung:

0-214748 364,7 pm
0-21474,83647 Loll
0-21474,83647 Grad
0-2 147 483 647 Impulse

Bei Geschwindigkeits-/Lageregelung (ABS-Modus) ©:
0-359,99999 Grad

1-1000 000 000 Impulse/s
0,01-20 000 000,00 mm/min
0,001-200 000,000 Grad/min
0,001-200 000,000 Zoll/min

Trapezformige Beschleunigung und Verzogerung oder S-formige Beschleunigung und Verzogerung

1-83 88 608 ms
(Fiir jede Beschleunigungs- oder Bremsrampe kdnnen jeweils vier Rampenformen eingestellt werden.)

1-8388 608 ms

Link-Operand

Max. 100.000 fach

600 pro Achse (Konnen mittels Pufferspeicher gesetzt werden.)

32 (E/A-Zuweisung: Intelligentes 32 (E/A-Zuweisung: Intelligentes

Positionierung

Positioniergeschwindigkeit @

Beschleunigung und Verzogerung
Beschleunigungs-/ Bremsrampe
Bremsrampe bei Schnellstopp
Eingangssignal
Eingangsvervielfachung 1 Impuls
Positionieradressen

Handrad

32 (E/A-Zuweisung: Intelligentes 64 (E/A-Zuweisung: Intelligentes

E/A-Adressen Modul mit 32 Adressen) Modul mit 32 Adressen) Modul mit 32 Adressen) Modul mit 64 Adressen
Abmessungen (BxHxT) mm  27,8x106x110 27,8x106x110 27,8x106x110 27,8x106x110
Bestellangaben Art-Nr. 295077 295078 295079 304200

(@ Die Geschwindigkeits-/Lageregelung kann nur verwendet werden, wenn die Einheit auf "Grad" eingestellt ist.
(2) Wenn bei der Geschwindigkeitsregelung fiir die Gradachsenfunktion der Multiplikationsfaktor 10 eingestellt ist, betragt der Einstellbereich 0,01 bis 20000000.00 (Grad/min).
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Optionen und Zubehor

Motion-Controller

B Einzelachsen-Motion-Controller MR-MQ100

Der MR-MQ100 erlaubt die vollstandige Steu-
erung einer Achse, die Uber einen separaten
Encoder oder eine virtuelle Achse ohne zusétz-
liche Hardware, wie beispielsweise eine SPS
synchronisiert wird. Daher kénnen Anwendun-
gen, wie rotierende Messer, fliegende Sagen
und Etikettiermaschinen kostengtinstig realisiert
werden. Die gesamte Bandbreite an Funktionen,
wie Synchronisation Uber einen Encoder oder
eine virtuelle Achse, Registrierung, Punkt-zu-
Punkt-Positionierung sowie anwenderspezifi-
sche Kurvenprofile, stehen hier zur Verfligung.
Zur Nutzung der leistungsfahigen Moglichkeiten
bietet der MR-MQ100 Schnittstellen, wie digitale
E/As, Ethernet und Anbindung an das Motion-
Netzwerk SSCNETIII. Durch Einsatz des robusten
optischen Motion-Netzwerks SSCNETIII findet
der gesamte Datenaustausch zur Steuerung und
die Nutzung samtlicher Funktionen des Servo-
verstarkers MR-J4/MR-J3-BSafety liber einen
einzigen Lichtwellenleiter statt.

Die standardmaBige Ethernet-Schnittstelle dient
dabei zur Kommunikation mit der System-Soft-
ware MT Works2, sowie zur Anbindung an das
Ubergeordnete System.

® Autarkes Motion-Control-System nur mit
einem Servoverstarker ohne zusatzliche
Hardware

® Optisches Hochgeschwindigkeitsnetzwerk
SSCNETIIN

® Ethernet-Schnittstelle 100/10 MBit/s

® 4 schnelle Digitaleingange fuir Marken-
sensoren

® Externer Encoder-Eingang fiir Achssynchro-
nisation

® Ethernet-Kommunikation iber MC-Protokoll

® Erhohung der Anzahl von Ein- und Aus-
gangen durch Anschluss einer digitalen

E/A-Erweiterungskarte (MR-J3-D01) an die
Servoverstarkerserie MR-J3-BSafety

® Integrierte serielle Schnittstelle (RS422) zur
Kommunikation mit HMI-Bediengeraten

Technische Daten MR-MQ100

Spannungsversorgung 24V DC£10 % (max. Stromaufnahme: 690 mA)
Digitale Eingange (fiir Markensensor, usw.) 4 Eingange (24V DC)
Digitale Ausgénge 2 Ausgange (24V DC)
Signaltyp Impulsketteneingang A/B-Phase
Synchron- Open-Collector-Eingang
Encoder Bis zu 800 kpps (nach Multiplikation mit 4) fiir Entfernungen bis zu 10 m

Interface
Bis zu 4 Mpps (nach Multiplikation mit 4) fiir Entfernungen bis zu 30 m

Ethernet 100 MBit/s/10 MBit/s (zur Programmierung und fiir Zusatzoptionen)

Differential-Eingang
Externe Schnittstelle

PTP-Positionierung (Punkt-zu-Punkt), Geschwindigkeits-/Lageregelung, Fester Vorschub, Konstante Geschwindigkeitskontrolle, Positionsermittlung,

dedreds Geschwindigkeitsregelung mit fester Stopp-Position, Hochgeschwindigkeitsschwingen, Synchronsteuerung (SV22)

Positionierung 3::;;‘;‘:3:%”“9/ Automatische trapezformige Beschleunigung/Verzogerung; S-formige Beschleunigung/Verzigerung
Toleranzausgleich Getriebespielkompensation, elektronisches Getriebe, Phasenkompensation

Servo Programmkapazitat 16 k Schritte

Positionieradressen 3200

Anzahl steuerbare Achsen 1 Achse

Verarbeitungszyklus 0,44 ms

Servoverstarker MR-J3-BSafety/MR-J4-B (iiber SSCNETIII)

Programmiersprache Motion SFC, Software fiir Fertigungssteuerung (SV13), virtuelle mechanische Systemumgebung (SV22)

Q6BAT
Bis zu 256 Kurvenprofile konnen intern abgespeichert werden.
256,512, 1024, 2048

Pufferbatterie (enthalten)
Anzahl Kurven

Kurvenscheiben-  Stiitzpunkte pro Zyklus

funktion Verfahrwegauflosung 32767

Kurvenprofile Zweiwegekurve, Vorschubkurve
Gewicht kg 07
Abmessungen (BxHxT) mm  30x168x135@

Bestellangaben Art-Nr. 217705

(1) MaBangabe H ohne Batterie (Hohe mit Batterie = 178 mm)

Zubehor Q170MCPU-EXTIO-05M-EG Q170MCPU-EXTIO-TM-EG Q170MCPU-EXTIO-3M

NETT Verbindungskabel zwischen der E/A-Schnittstelle der  Verhindungskabel zwischen der E/A-Schnittstelleder  Anschlusskabel fiir die E/A-Schnittstelle der Q170MCPU
9 Q170MCPU und dem Klemmenblock TB-50-EG Q170MCPU und dem Klemmenblock TB-50-EG mit offenen Aderenden.

Lange m 05 1 3

Bestellangaben Art-Nr. 229275 229276 229277
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H Stand-Alone Motion-Controller Q170MSCPU/Q170MSCPU-S1

Die Q170MSCPU/Q170MSCPU-S1 vereinigt eine
SPS-CPU, eine Motion-CPU und ein Netzteil

in einem kompakten Gehause. Sie wird ohne
Baugruppentrager montiert, bei Bedarf kann
aber ein Erweiterungsbaugruppentrager mit
Standard-SPS-Modulen angeschlossen werden.
Eine integrierte Encoder-Schnittstelle ermdg-
licht die Synchronisation mehrerer Achsen durch
einen externen Encoder. Als Betriebssystem und
zur Programmierung wird, wie bei den Motion-
CPU-Modulen, die Motion-Software SV13 oder
SV22 verwendet.

Motion-Controller

® Kompakte Abmessungen
® Ansteuerung von bis zu 16 Achsen

® Kommunikation mit Servoverstarkern
Uiber das Hochgeschwindigkeits-Netzwerk
SSCNETIII/H mit einer Ubertragungsge-
schwindigkeit von bis zu 150 MBit/s

® Die Programmierung und Konfiguration
erfolgt mit den vertrauten Programmierwerk-
zeugen GX Works2 und MT Works2.

® Erweiterbar durch Baugruppentrager (max.
5 Steckplatze) und E/A-, Sonder- oder Netz-
werkmodule

® Ethernet-Kommunikation tiber MC-Protokoll

Technische Daten Q170MSCPU Q170MSCPU-S1
Steuerbare Achsen 16
Verarbeitungszeit (mit SV13) 0,22 ms, 0,44 ms, 0,88 ms, 1,77 ms, 3,55 ms, 7,11 ms
Motion-CPU Programmiersprachen Motion SFC, Software fiir Fertigungssteuerung (SV13), virtuelle mechanische Systemumgebung (SV22)
Servo Programmkapazitét 16 k Schritte
Servoverstarker MR-J4-B
Interpolation Bis zu 4 Achsen linearinterpolierend, 2 Achsen kreisinterpolierend, 3 Achsen spiralformige Interpolation
Ein-/Ausgangsadressen 4096
Programmiersprachen Kontaktplan, Anweisungsliste, Ablaufsprache, strukturierter Text
SPS-CPU Speicherkapazitét fiir Programme 30k Schritte (120 kBytes) 60 k Schritte (240 kBytes)
Verarbeitungsgeschwindigkeit 20 ns (LD-Anweisung); 40 ns (MOV-Anweisung) 9,5 ns (LD-Anweisung); 19 ns (MOV-Anweisung)
Anzahl der Anweisungen 858 (einschlielich Anweisungen zur Verarbeitung von Gleitkommazahlen)
Methode PTR—[’ositionigrung (Punkt—zg-Pynkt), Geschwindigkeits-/Lageregequg, FesterVorschup, Kpns;ante Ggschwindigkeitskontrolle,
Positonierung Positionsermittlung, Geschwindigkeitsregelung mit fester Stopp-Position, Hochgeschwindigkeitsschwingen, Synchronsteuerung (SV22)

Beschleunigung/Verzégerung
Toleranzausgleich

Steckplatz fiir Speicherkarte

Anzahl Kurven

Getriebespielkompensation, elektronisches Getriebe, Phasenkompensation
1 Steckplatz fiir Speicherkassette der MELSEC System Q
Bis zu 256 Kurvenprofile kinnen intern abgespeichert werden.

Kurvenscheiben-  Stiitzpunkte pro Zyklus 256,512, 1024, 2048, 4096, 8192, 16384, 32768
funktion Verfahrwegauflésung -2147483648 bis 2147483647

Kurvenprofile Zweiwegekurve, Vorschubkurve
Abmessungen (BxHxT) mm  52x178x135

Bestellangaben Art-Nr. 266524
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Automatische trapezformige Beschleunigung/Verzogerung; S-formige Beschleunigung/Verzogerung
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Optionen und Zubehor

Motion-Controller

B MELSEC System Q und MELSEC iQ-R-Motion-Controller-CPUs

oNt
é/f C ?
EXT WP

==

@

Technische Daten Q172DSCPU
Ausfiihrung Motion-CPU
Ein-/Ausgangsadressen 8192
Steuerbare Achsen 16
Interpolation

Methode
Positionierung  Beschleunigung/

Verzigerung

Toleranzausgleich
Programmiersprachen
Programmkapazitat 16 k Schritte
Positionieradressen 3200

Schnittstellen

MR-J4-B
mm  27,4x120,5x120,3

Servoverstarker
Abmessungen (BxHxT)

Bestellangaben Art-Nr. 248700

Die Motion-Controller-CPU steuert und synchro-
nisiert die angeschlossenen Servoverstarker und
Servomotoren. Ein Motion-System verfligt dabei
neben der Controller-CPU auch (ber eine SPS-
CPU. Erst durch die Kombination aus hochdyna-
mischer Positioniersteuerung und SPS entsteht
ein innovatives Motion-System.

Wahrend die Motion-CPU komplexe Bewe-
gungsabldufe steuert, koordiniert die SPS-CPU
alle weiteren Steuerungsaufgaben sowie die
Kommunikation tiber den Riickwandbus.

Q173DSCPU R16MTCPU
Motion-CPU Motion-CPU
8192 8192

32 16

Bis zu 4 Achsen linearinterpoliert, 2 Achsen kreisinterpolierend, 3 Achsen spiralformige Interpolation

PTP-Positionierung (Punkt-zu-Punkt), Geschwindigkeits-/Lageregelung, Fester Vorschub, Konstante Geschwindigkeitskontrolle, Positionsermittlung,
Hochgeschwindigkeitsschwingen, Synchronsteuerung (SV22)

Automatische trapezformige Beschleunigung/Verzdgerung; S-formige Beschleunigung Verzogerung

Schlupfkompensation, elektronisches Getriebe
Motion SFC, Software filr Fertigungssteuerung (SV13), virtuelle mechanische Systemumgebung (SV22)

16 k Schritte 32k Schritte
3200 6400

Ethernet 100/10 MBit/s (zur Programmierung und zusétzlicher Optionen)
(USB, RS232C iiber SPS-CPU)

27,4x120,5x120,3 27,8x106,0x110,0

248701 280227

B MELSEC System Q Motion-System-Module

Eingangsmodul fiir externe Servo-Signale
Q172DLX

Das Eingangsmodul Q172DLX wird in Verbin-

dung mit einer Q-Motion-CPU zur Erfassung der
externen Servo-Signale eingesetzt.

Je Modul kénnen bis zu 8 Achsen ausgewer-

tet werden. Somit kénnen Nullpunkt-Sensor,

Endschalterpositionen, Stopp-Positionen und

Betriebsmodi einfach in das System eingebun-

den werden.

® 32 Adressen fiir 8 Achsen je 4 Eingange

® Bipolare Eingénge fiir positive und negative
Logik

® Galvanische Trennung der Eingdnge mittels
Optokoppler

® Kleinste Reaktionszeiten (<0,4 ms)

® Modular erweiterbar

Absolutwert-Encoder-Interface Q172DEX

Das Absolutwert-Encoder-Interface Q172DEX ist
ein Motion-Systemmodul zur Erfassung von bis
zu zwei seriellen Absolutwert-Encodern. (Inkre-
mentelle Encoder kdnnen nicht angeschlossen
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werden.) Uber einen externen Encoder kann
dem Motion-System eine Sollwertquelle
zugefiihrt werden, die dann wiederum als eine
Leitachse programmiert wird.

Zusétzlich zur Schnittstelle fiir die Signale von
zwei Absolutwert-Encodern hat das Q172DEX
zwei weitere Digitaleingdnge mit ultra-schnellen
Reaktionszeiten.

® Serielle Kommunikation (2,5 MBit/s)
©® 22-Bit-Auflosung Q170ENC-W8

® Spannungsausfallsicherung der Absolutwerte
Uber eingebaute Puffer-Batterie

® Kleinste Reaktionszeiten (<0,4 ms)

® Modular erweiterbar

Handrad-/Encoder-Interface Q173DPX

Das Handrad-/Encoder-Interface wird in einem
Motion-System zur Erfassung der Signale von
bis zu 3 externen inkrementellen Encodern oder
manuellen Impulsgeneratoren (Handrader)
eingesetzt.

Zusatzlich zu den Eingéngen fir die Encoder
besitzt das Q173DPX drei digitale Eingange,

® Durch Verteilung der Steuerungsaufgaben an
verschiedene CPUs wird die Performance des
gesamten Systems gesteigert.

® Modulare Systemkonfiguration

® Einsatz von bis zu 3 Motion-CPUs in einem
System

® Ansteuerung von bis zu 96 Achsen (MELSEC
System Q), bzw. 192 Achsen (MELSEC iQ-R)

® Interpolation von 4 Achsen gleichzeitig
® Kurvenscheibenprogrammierung
® Virtuelle und reale Master-Achsen

® Integration in das High-Speed
SSCNETIII/H-Netzwerk zur Kommunikation
mit Hochleistungs-Servoverstarkern mit bis zu
150 MBit/s

R32MTCPU R64MTCPU
Motion-CPU Motion-CPU
8192 8192

32 64

32k Schritte 32k Schritte
6400 6400
27,8x106,0x110,0 27,8x106,0x110,0
280228 295076

mit denen der Zéhlvorgang der Encodersignale
gestartet werden kann (Encoder-Start-Signal).

® Bipolare Eingédnge fiir positive und negative
Logik

® Galvanische Trennung der Eingdnge mittels
Optokoppler

® Kleinste Reaktionszeiten (<0,4 ms)

® Modular erweiterbar

Sicherheitssignal-Modul Q173DSXY

Das Sicherheitssignal-Modul mit seinen

20 Sicherheitseingangen x 2 Pfade und

12 Sicherheitsausgangen x 2 Pfade dient als
Ein- und Ausgangserweiterung, um Ein- und
Ausgangsinformationen an ein Motion- oder
SPS-CPU-Modul weiterzuleiten.

Durch die Sicherheitsiiberwachungsfunktion
erfiillt das System die Anforderungen der fol-
genden Sicherheitsfunktionen:

STO, SS1, 552, SOS, SLS, SBC, SSM
(IEC61800-5-2:2007)
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B Konfiguration eines SSCNETIII/H-Systems

~

SPS-CPU
Software: GX Works3

L7 SSCNETII/H

SERVO SYSTEM CONTROLLER NETWORK

Handrad-
Interface-Modul
Q173DPX

Kabel
MR-J3BUSLIM

Servoverstarker
MR-J4-0IB

Servomotoren

Hinweis:

1. Die erste CPU auf dem Hauptbaugruppentrager muss immer eine SPS-CPU sein
(z.B.QCIUD(E)(H) Serie).

S MITSUBISHI ELECTRIC

Motion-CPU
Software: MT Works2

MR-HDPO1

Handrad

Serieller synchroner
Absolut-Encoder
Q170ENC-W8

Kabel
MR-J3BUSCIM

Systemkonfiguration SSCNETIII/H

Hauptbaugruppentrager
Q35DB/Q38DB/Q312DB

Encoder-Interface
Q172DEX

Interface fiir
externe Signale
Q172DLX

Modul fiir Sicher-
heitssignale
Q173DSXY

69

Applikationen H



19, |

Applikationen

Systemkonfiguration

B Systemkonfiguration fiir einen Kreuztisch

Ein Kreuztisch ist eine typische 2-Achsen-
Servopositionierung, die im Allgemeinen in der
Industrie fur ein breites Einsatzspektrum von
Bestlickungsmaschinen fiir gedruckte Schaltun-
gen bis hin zu Schweiflautomaten Anwendung
findet.

System 1: Konfiguration mit FX3G-24MT/ESS

Produkt Beschreibung

FX3G-24MT/ESS SPS mit integrierter

Positionierungsregelung
MR-JE-10A Servoverstarker
HG-KN13 Motor
MR-JE-70A Servoverstarker
HG-SN52JK Motor

System 2: Konfiguration mit QD77MS2

Produkt Beschreibung

Qo0J SPS der MELSEC System Q
QD77MS2 Simple-Motion-Modul
MR-J4-10B Servoverstarker

HG-KR13 Motor

MR-J4-60B Servoverstarker

HG-SR52 Motor

MR-BAT6V1SET Batterie (fiir Servoverstarker)

Kreuztischsteuerung

70

Die nachfolgenden Beispiele zeigen Kreuztisch-
systemkonfigurationen mit Mitsubishi Electric
Komponenten.

Das erste Beispiel ist ein lineares System, basie-
rend auf der SPS FX3G-24MT/ESS.

Die FX3G ist eine kompakte SPS zur umfangrei-
chen Steuerung von Maschinen. Sie verbindet
die Funktionalitat einer SPS mit den Funktionen
der Positionierung. In der vorliegenden Konfigu-
ration wird eine FX3G-24MT/ESS zur Steuerung
von X- und Y-Achse eingesetzt. Die Servoverstar-
ker der MR-JE-A-Serie werden von der SPS tiber
Open-Collector-Transistorausgange mit Impuls-
kettensignalen versorgt, die zur Steuerung der
beiden Achsen dienen. Die Einstellung des Sys-
tems erfolgt tiber GX Works2. Fiir die Einstellung
der allgemeinen Positionierparameter bietet

GX Works2 einen speziellen Meniibereich und
die Einstellung jeder einzelnen Positionieran-
weisung erfolgt anwenderfreundlich Gber eine
Tabelle. Diese Tabelle kann fiir jede Achse bis zu
100 Anweisungen mit Frequenz und Impulsan-
zahl enthalten, die im Anwenderdatenbereich

Die Kreuztischanwendung mit dem QD77MS
baut auf der leistungsstarken SPS der Serie
MELSEC System Q auf, die eine héhere Funk-
tionalitdt und gréBere Erweiterungsmoglich-
keiten bietet. Die Verbindung erfolgt tiber das
SSCNETIII/H-Bussystem fiir Motion-Steuerung.
Das SSCNETIII/H-Bussystem vereinfacht den
Aufbau und die Inbetriebnahme und reduziert
den Verdrahtungsaufwand.

Module fiir zusétzliche Achsen kdonnen in einer
Reihenschaltung in das Bussystem eingebunden
werden. Der eingesetzte Servoverstarker muss
fiir das SSCNETIII/H-Bussystem geeignet sein,
wie z.B. die Serie MR-J4-B.

Die Verbindung des Servoverstarkers iber das
Bussystem ermdglicht das Uberwachen aller
Daten mit der SPS (Q00J), wie beispielsweise
die Ist-Position, das Drehmoment, usw., da
alle Daten im Positioniermodul (QD77MS)

Das zweite Beispiel ist ein komplexeres inter-
polierendes System, welches auf dem Modul
QD77MS2 (SSCNETIII/H) basiert.

abgespeichert werden. Fiir den Betrieb wird die
Tabelle in die Maschine geladen, wo sie dann
noch angepasst werden kann.

Zur Erweiterung des Systems konnen die meis-
ten der vorhandenen Erweiterungsgerate und
Sondermodule der FX3U-Serie an die SPS FX3G
angeschlossen werden.

® Anwenderfreundliche Positionierung
® Leichte Einstellung Giber GX Works2
® Kostenglinstig

® Einfache Funktionalitat

automatisch aktualisiert werden. Auch die
Servoparameter konnen (iber das SSCNETIII/H-
Bussystem von der SPS aus eingestellt werden.

Durch den Datenaustausch der Positionier-
daten tiber den Bus ist eine Eliminierung von
Storeinfliissen durch Rauschen weitestgehend
sicher gestellt.

Die Interpolation zwischen zwei Achsen ist
ebenso maglich, da beide Achsen von einem
Positioniermodul (QD77MS) gesteuert werden.
® SSCNETIII/H-fahig

® Anwenderfreundlich

® Hohe Funktionalitat

® Ausbaufahig

® Modular erweiterbar

® Geringer Verdrahtungsaufwand
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B Abmessungen der Servomotoren

HG-KR053(B), HG-KR13(B), HG-MR053(B), HG-MR13(B)

L L 25
5 25
21.5
N
-
J— — - — . =1
]
Q)
[ | 2
T T T s
— o ¢
KL

HG-KR23(B), HG-KR43(B), HG-MR23(B), HG-MR43(B)

L 30
7 3
T
- q
e e RN ig
;
w Q
T
= T
KL

HG-KR73(B), HG-MR73(B)

L 40

I

I

1

|
27007

il | L

x
)
219h6

060

Abmessungen der Servomotoren

HG-SR52(B), HG-SR524(B), HG-SR102(B), HG-SR1024(B), HG-SR152(B), HG-SR1524(B)

0130

L 55
50
X
12 L, J
2 38{
3 ©
Q

B @

45 -

2110h7

50.9

79.9
H

I

a

e o

59

1125

KL
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Typ L[mm] KL [mm]
HG-KR053(B)
HG-MR053(B) 664(107) B8
HG-KR13(B)
HG-MR13(B) 82,4(123) 39,8
Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).
Einheit: mm
Typ L [mm] KL [mm]
ngz,ﬁ%ﬂ% 76,6 (113,4) 364
HG-KR43(B)
HG-MR43(B) 98,3 (135,1) 58,1
Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).
Einheit: mm
Typ L[mm] KL [mm]
e 112(152,3) 69,6
Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).
Einheit: mm
Typ L[mm] KL [mm] X[mm]
ngggg% 185(1530) 578 382(835)
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)
Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ().
Einheit: mm
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Abmessungen H

Abmessungen der Servomotoren

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

385
(45.5)

50.9

0114.3 5025

Typ
HG-SR202(B)
HG-SR2024(B)
HG-SR352(B)
HG-SR3524(B)
HG-SR502(B)
HG-SR5024(B)
HG-SR702(B)
HG-SR7024(8B)

Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ().

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)

090

HG-JR353(B), HG-JR503(B)

L

280h7

55

50

38.2 (38) 75 5
7515
45| 30
— ‘ o
~ © [—F
p IS
i =
J +3
> J
58 | 4 N
© I
8 i e
i13
<3|

028h6

.
|
1
1
|
|
i
i
i
i
i
.
I
|
.

KL

72

450

Typ
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)

Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ().

Typ
HG-JR353(B)
HG-JR5034(B)

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)

Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).

KA [mm] KB [mm]

248 140,9

32 149,1

Einheit: mm

KL [mm]
76

94
12
148

184

Einheit: mm

KL [mm]
228
282

Einheit: mm
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Abmessungen der Servomotoren

HG-JR3534(B), HG-JR5034(B)

0130 Typ L[mm] KL [mm]
12 3 HG-JR3534(B) 213(251,5) 161

450
38.2 (43.5) 50 \ HG-JR5034(B) 267 (305,5) 25

F y Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ().

© [
: g | B/gD
DA’ = N Einheit: mm
2 1
3 4 ¥ e S&\LD o
S 1
o B | a0 @7
@ R L
I 13 s
KL
HG-JR703(B), HG-JR903(B), HG-JR7034(B), HG-JR9034(B)
L 79 0176 Typ L[mm] KL [mm]
18 3 HG-JR703(B)
450
(ggg) 75 4\5 HG—JR7034(B) 263,5 (313) 285,4
R bl 303,5(353) 3254
HG-JR9034(B) ! '
&) ER / Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).
—qﬁ-l'lj E 3 . ~
8l 8
o s Einheit: mm
-8 L s
8
o 13 o N
8 o
< T
_q|
66.5
92.1 102.3
KL
HG-JR11K1M(B), HG-JR15K1M(B), HG-JR11K1M4(B), HG-JR15K1M4(B)
L 116 220 Typ L[mm] KL [mm]
20 4
110 315 45° :gjmﬂm%) 3395 (412) 2655
HG-JR15KTM(B)
2% HG-R15KTMA4(B) 439,5(512) 365,5
Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).
] i
| i Einheit: mm
3,49
KL
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Abmessungen der Servomotoren

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 =
o6 — = =]
H
g T
HG-RR103(B), HG-RR153(B), HG-RR203(B)
L 45
10, 3
5 i n
=3 i
2
4 S N 1 A I AN 0 | N I%
8 5
Y TT B =
13
‘ KL
HG-RR353(B), HG-RR503(B)
L 63
12| 3
42 58
i N
€
ﬁ+f,f,h :

KL

74

352
0250
235
w

ﬁ\ ®

0100

L1130

P

17,5

Typ 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) 1195

Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).

Einheit: mm
Typ L[mm] KL [mm]
HG-RR353(B) 215,5(252) 147,5
HG-RR503(B) 272,5(309) 2045
Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).
Einheit: mm
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HG-KN13(B)
82.4 (123) 25
5 25
215
I |
[ e s —————— A S 1 | %
| FW | ; e
1 I C RN K]
= f:ﬁ\ -
[10.] T Lesl
11.7 | 11.7 19.2
21.7 49.8
58.8 | 18.4
HG-KN23(B), HG-KN43(B)
_ L 30
( 7] s
26
I i
-

050h7

014h6
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371

Abmessungen der Servomotoren

Typ L [mm] KL [mm]
HG-KN23(B) 76,6 (113,4) 36,4
HG-KN43(B) 98,3 (135,1) 58,1

Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).

Einheit: mm
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Abmessungen H

Abmessungen der Servomotoren

HG-KN73(B)J

122.2 (162.5)

40

36

219h6
070h7

,,,,,,,,,

10.7. 9.5
14 1.7 19.2
21.7 77.6
65.3

HG-SN52(B)J, HG-SN102(B)J, HG-SN152(B)J

L 55
38.2 (43.5, 12 3
50
E ©
=]
I
&
Q
~
=
H—+—+—Hl——F ] 2
<]
@
o
ol ? d
R
a— [
-
13 f
(<=
59
20.9
KL

HG-SN202(B)J, HG-SN302(B)J

L 79
38.5 (45.5) 18 3
[

75

[
035+90!

u|
j ﬁ \Oil seal

96.9
50.9
’<—>

0114.3 $ 025

13 f
66.5

76

571

® 130

140.9

Typ L[mm] KL [mm]
HG-SN52(B)) 118,5(153) 57,8
HG-SN102(B)) 132,5(167) 8
HG-SN152(B)) 146,5(181) 85,8

Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).

Einheit: mm
Typ L[mm] KL [mm]
HG-SN202(B)) 138,5(188) 748
HG-SN302(B)) 162,5 (212) 98,8
Abmessungen fiir Motoren mit Bremse in Klammern ( ).
Einheit: mm
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Abmessungen Servoverstarker

B Servoverstarker MR-J4-A(4)/B(4)/MR-J4W2/3-B/MR-J4-GF(4)/MR-J4TM(4)

MR-J4-10A, MR-J4-20A

20 Approx. 80 135 Anordn\'mg der Anordn\'mg der
Steckverbindungen  Steckverbindungen
6 i i
L1 L1
O . f L2
CNP1 CN5 ]
e L2 L3
@y [l CN6 CNP1 — CNP1 —
| SeEE ons N a
|| ool ] [Be
ey e NS 1P|
Q=R P4
Q LR B o 3
2 o[ g 2
CN%:; 2 | | N s s
7 g ! — —
| = C C
e G ﬁ CNP2 D CNP2 D
[E=)) i — —
=) IR L1 L1
o L K L21 21
t o o
U o = ] ]
L S u u
SPE CNP3 \ CNP3 v
el 7W "
(38.5)

1-phasig 100V AC  3-phasig 200V AC, oder
1-phasig 200V AC

Einheit: mm
MR-J4-40A, MR-J4-60A
2 Anordnung der Anordnung der
Approx.80 170 _ Steckverbindungen  Steckverbindungen qg:)
W L 1 >
— o
o Z L2 2
1 o
CNP1 L2 L3 v
CNP1 | CNP1 — 1=
N- N- o]
| =
% b3
CNP2
P4
b S5l 8
= cnp3 22 P+ P+
C C
CNP2 D CNP2 D
L Lnm
L21 2
. — p—
s u u
CNP3 2 CNP3 )
w w
1-phasig 100V AC  3-phasig 200V AC, oder
1-phasig 200V AC
Einheit: mm

MR-J4-70A, MR-J4-100A

Anordnung der

60 Approx. 80 185 N
M Steckverbindungen
ﬁ Luftauslass u
0. L2
% o CN5 -
y f N6 CNP1 —
: e o3 i R
NP2 T N AR P3
© S| ) o| ® P4
R 8 L
2 cnp3 CN1 - e
= | N2 c
=) s NP2 b |
o o
[=)) 1 —
Ll = L1
< k|
A = - L21
ore A1V s {1 Luteeintrie
6 Liifter u
(38.5) = CNP3 v
12 42 = A H —
TR w
oull L U} 0% |
Al 00O oo oot H

eueé Einheit: mm
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Abmessungen H

Abmessungen Servoverstarker

MR-J4-60A4, MR-J4-100A4

60
12 _ Approx. 80 ) 195 Anordnung der
Steckverbindungen
N-
© T L
M CNS
CNP1 NS L1
k @Dvm i CN6 [ 5]
| ool e ons NPT |2
Mib=s HeY] L3
| | @Ol L |
CNP. 1A 1= 5| 3 P3
5 %@ i w FF B
ones [l || o
e CN2 '
S j‘u oN2L —
™S cna 1<
= < CNP2 D
g Bl
ore A7 = |1
6 121
(38.5) —
12| 42 Y|
CNP3 v
w
Einheit: mm
MR-J4-200A
90
85 Approx. 80 195 Anordnung der
45 ﬁ Steckverbindungen
N Luftauslass |
© N B o= D U
CN5 (51
Sl roe o 00 ™ 3 .
il B (5]
- %E [ N3 CNP1 il
Mif=s I cns N-
ey b [y s |
8 ST o o 8 ]
o[ sl Lt . P4
CNP3 |12 ' p—
) = || N2 Pt
=S e A geu —
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) ) ; ﬂ‘n’ —
©opE T g -8 ; L
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o 28 6 ; = r‘oooooooo] H U
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SO | 10000 ) —
A w
oD {7 Yo _g) L]
J000paoodt (Ile==e
(0] dbdbdoson ooooo =1
sl Einheit: mm
MR-J4-200A4
90
85 Anordnung der
45 _ Approx. 80 195 Steckverbindungen
ﬁLuftauslass N
\O_ N 1
CNP1 CN5 iy
iyl g o NN 1 ]
f] CN3 CNP1 —
| _cNs L3
CNP2 =i . |73
§ CN1 ol e i
CNP3 [Py ]
& % ] s
=) 51 el (o}
o U0 <
¢ i CNP2 D
k ’ U'A;T’ = ﬁ L11
SPE \ S Lufteintritt -
. Lufter E
(38.5) Sooooaoe] —
p 28 . = = oooooooo] H |u]|
(B UUU§@®% CNP3 v
- 000~ ) —
s, __g7) )
lllex==0
00000]=Q
6 1l Einheit: mm
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MR-J4-350A
90
85 Approx. 80 195
45
ﬁLuftausIass
© N @6 Befestigungs-
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ar || | lee—pras IR ———
hi=: AT N3 °
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e # 1
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Steckverbindungen

CNP1

CNP3

CNP1

CNP2

CNP3

Steckverbindungen

TE2

TE1

TE3

TE4

Abmessungen Servoverstarker

Anordnung der

L1
L2

I3 |
- |
I3 |
lpa |
[u]
v
[w]

CNP2

Anordnung der
Steckverbindungen

N-

L1

L2

L3

P3

P4
P+
d
D

L1

2

,_

U
\
w

Anordnung der

|

m

L21

L1

53 e

Einheit: mm

Einheit: mm

Einheit: mm
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Abmessungen H
300
285 7.5

Abmessungen Servoverstarker

MR-J4-500A4
130
6 118

-

235

=12
|

N

)

MR-J4-700A, MR-J4-700A4

Klemmenbelegung

(Frontabdeckung gedffnet

| ;HMHN“

80

=
el T3

)

Anordnung der
Steckverbindungen

TE3
‘LH‘LN‘ ‘N-‘P3 ‘P4 ‘

‘L1‘L2‘L3‘P+‘C ‘U‘V ‘W‘

Einheit:
Anordnung der
Steckverbindungen
TE3
TE1 TE2
[o]efo [l c v v w] [
Einheit:
Einheit: mm
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MR-J4-22KA, MR-J4-22KA4

260

Approx. 80 260
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| e [HEEF T = /s
N bf"
i cN1B v/
v| | Do| 1 , /,
- 00| N N2 ’/’,,,
| CN2_ 7
T L //
Na v
=) A ;
- s
© sasg LJ
W C g
SPE
5
(38.5)
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Abmessungen Servoverstarker

Anordnung der
Steckverbindungen

TE

1-1
Wl W]

TE1-2

[r2]pa e [ [/ ]

TE2

EE

Einheit: mm
Anordnung der Anordnung der
Steckverbindungen Steckverbindungen
L1 L1
2 L2
L2 L3
CNP1 — CNP1 —
N- N-
P3
P4
P+ P+
C C
CNP2 D CNP2 D
m m
L21 L21
u u
CNP3 Vv CNP3 Vv
w w
1-phasig 100V AC  3-phasig 200V AC, oder
1-phasig 200V AC
Einheit: mm
Anordnung der Anordnung der
Steckverbindungen  Steckverbindungen
L1 L
E L2
L2 L3
CNP1 — CNP1 —
N- N-
P3
P4
P+ P+
C C
CNP2 D CNP2 D
Lnm Lnm
L21 L2
U U
CNP3 \% CNP3 '
w w
1-phasig 100V AC  3-phasig 200V AC, oder
1-phasig 200V AC
Einheit: mm
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Abmessungen H

Abmessungen Servoverstarker

MR-J4-70B, MR-J4-100B

60 Approx. 80 185
12
ﬁLuftauslass
et || o || NS ”:::EEEE[:
=| oN3 f
Ok ild:lih
CNP2 = | N8
CNP2_ | | N8
© o ‘I CNIA 9| »
2 oones | - e
CN1B
|
o aN2
T CNaL
e CN4
- =
i .\:ﬁ# = s : ﬁLufteintritt
or 4 \ = ——— Lifter
(69.3)
(38.5)
12| 42 , Sannk T H
W0 1000 07X
‘T N
s Ml et =g |
L it e o
Sl
MR-J4-60B4, MR-J4-100B4
60
12 ) Approx. 80 195
O] I A ==:‘
CNP1 n CNs ::j:::
| | CN5
aoflll 4| N3 LU
@ 2/ M1
@ CN8
8 LNP2 | IBSILEE =
‘ | cniB
SELERQ = i aN2 N
’ T CNaL
fo=5 E ZW EQ
° 4
opPe_A[ 1" 2
6
(38.5) (69.3)
12 42
MR-J4-200B
90
85 Approx. 80 195
45
ﬁ Luftauslass
CNP1 /m‘ N5
| )
M = o | | N3
@ [II CN8
vz & -
Q ﬁh Z CN1A S 3
fij3e "l | CN1B -
CNP3 |2 P
T ey a2 |
@ =) ;B
Sl I
© IO, ; /‘l"ﬁn’ =
g s i
OPE = ﬁ Lufteintritt
P 385) Lufter
78 6 i —1L00000000] H
o000 NP
T e )
0 qnopdpod ¢ (e S=>e
(0| dbdodoooo ooooo=H
6
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Anordnung der

Steckverbindungen

CNP1

CNP2

CNP3

L1

L2
L3
N-

P3

P4
"

P
L

=

C
D
21
U
\

w

Anordnung der

Steckverbindungen

N-

L1

L2
CNP1 —
L3

P3

CNP2

o ©
[ol~[7][z]

=

,_
N

CNP3

[=[=I<]]

Anordnung der
Steckverbindungen

]
L2

L3
CNP1 —
N-

P3

[

4
+

CNP2
1

[ps |
|
o |
|
21|
[u]
NP3 v

w

Einheit: mm

Einheit: mm

Einheit: mm
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Abmessungen Servoverstarker

Anordnung der
Steckverbindungen

1

ﬁLuftausIass
NN ]
(i 2
\—Wﬂ CNP2 E
ﬁLufteintritt L1
Liifter =
oooooooo] A I
Eﬁyf%m CNP3 %
lsss | -

ﬁ Luftauslass

MR-J4-200B4
2
85
45
el
CNP1 NS
o]| | CN3
= || cNs
CNP2 T
© ' | cn1A 3
2 e - -
CNP3 (|| CN1B
s | N2
oL
4 CN4
©l QPE _A I
6 L
6 78 6
MR-J4-350B
2
85
0.
NP | CN5_
B ol || CN3
sl oo S
Hip=s = || cns
of NP3 = TloNnA g o
wn A —| ©
2 ey ¢ °
@ CN1B
CNP2
@ |
i | CN2
< [ CNaL
P rCNg
v %) ; ﬂ‘o“]’
@PE N g
78 6
MR-J4-350B4
Approx. 80
6
wn
~
CNP1
-
CNP2
N
Qo n
3| @
&y
CNP3
N
2 6
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i

ﬁ Lufteintritt
Lifter

oooooooo] H

)

g esS=e

000001~

Lufter
Luftauslass ﬁ

6

flesfl

A=A

(385)

(34)

6

sl

Einheit: mm

Anordnung der

Steckverbindungen

@6 Befestigungs-
bohrung NPT
6
& 2
CNP3

Anordnung der
Steckverbindungen

N-

L1

L2
CNP1 —
L3

CNP2

,_

,_
)

CNP3

[=]=]<]]

L

L2

L3

CNP2

Einheit: mm

Einheit: mm
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Abmessungen Servoverstarker

MR-J4-500B

£
E
| = |
> =
] 3
FNE 3
S a L~ | =
8¢ FIRE =
9d Iy I} H 8 =
et [5[5][s[=[a[=][=]z]e]-][=[=]-]5] 5 P .
5 by ? 1>
Ok [=re] = =]
A 2 2 ~ ~ -
a T2 3 1= 5 "
o = o 5 5% o n = L 2 1
= [ [ = E = B Y <3 =
o £
[=irel 5 s}
i [ L2
5 I
£ 28 alz]gl5)
g% - 28 plzlels)
.
¥ g3 .
£2 25 £
2 2 SS jo)le)]
< £ w £3 <2
oS 9 M m
=8 (SD) m.m 23
~5 £3
& ¥
2%
o A
i =t &
o 2880 ) x
&= o &
5 < | | ooooo y Hle
E 00000
|| 00000 © | _
i ¢ || e e 5 }
b= = ]
8 == =—|=||| ° | | ooooo 3 fo o ;
= = = | = 00000 = = -3 £
= = == 0aoao ° E] = £ SHT=T =+ & T
W M — === mmmmm ] 3 S —— = a M =] .m
= =] 00000 — e == | == JlItE=sT = 3 ] o
5 , \W%m | BT —_ s == === %ﬁ@
mue r» %H # - = = == = ===, = (Ll lnnppponnng
o T
a I . o H ) T ] 'l NE=
g 2/ (s8e) (ve) 58| L ‘ .l
J S g LRI ?% I .
) I {1 S'8€.
g L 1
= NN AN
<
o
“ 3
~
<
-
o«
Dl m
ol g ge =
a - -]
=4 =]
= o S
qy© © 0 N
a < i
= o
S’ o © o
= =

uabunssawqy

S MITSUBISHI ELECTRIC

84



Abmessungen Servoverstarker

MR-J4-11KB, MR-J4-11KB4, MR-J4-15KB, MR-J4-15KB4

220 Approx. 8 260
(28) .
12 1% 12 105 Klemmenbelegung
2 (Frontabdeckung gedffnet)
el P
CN5 -
1l o HHH z
5 CN8
U,.‘.,\Ei L—"CN1A
RlhEr” L —CNTB H
N2
—CN2L
gl g W =]t
e R — 21
M =
TE1-1
TE2 v | T2 Anordnung der
Steckverbindungen
P BIM[F]C 13 E TE1-1
" W E T v
2 e TE1-2
Bl [T
TE2
i, & [nfial
g w8
[ M| 338
s |[AfE | 2~ ©COD00
2 g m| e
= i |  0ooan
" 00000
— Einheit: mm
MR-J4-22KB, MR-J4-22KB4
Approx. 80 260
12 Liifter Klemmenbelegung
Luftauslass {1 (Frontabdeckung geéffnet)

CN5

T ||
JwE Ty

1hy HHHH

L —CN3
N8
gimsL 1 CN1A
MM IHT —CN1B
HO L N2
t—cNaL
N4

&= Anordnung d
s bt - ol
H u ] & || sl \Iiéhu\ L
ey O [olefo]v v ]
2234 TE1-2
2354
ot plE T
arreLimdl " gee e
gy M| 8958
i (| 388
& EN} ENYI Saisas
= HHm| e
U D DDDDD
£=~ Einheit: mm
MR-J4W2-22B, MR-J4W2-44B
60 Approx. 80 195
St Luftauslass ﬁ < Anordnung der
T CN5 =8 (nur fir MR-J4W2-44B) ‘)r Steckverbindungen
e =y g o
&6 ‘ﬁj P d 1 pe [ L 1
K CN8 4 4
CNP2 [{ﬁ L.' ) 2 c |L21 |2
gﬂgég oA s
B cnp3a i o /i 3 D [N |3
eness RSN e T Vi A
orsl|[| T onea /2 =T
Lit CN2B f s — T CNP3A CNP3B
S oue W E
o e | A sl el
® ﬂ,& L/ a 1 @ v @ v
g = =7 B B
Lufteintritt ﬁ
6
6
R ool 0000 oooo, 000,
— [0 H e |
000 oo 000pooouooonn] Einheit: mm
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Abmessungen



Abmessungen H

Abmessungen Servoverstarker

MR-J4W2-77B, MR-J4W2-1010B

85

CNP1

CNP2

156

CNP3A
CNP3B

PE

MR-J4W3-222B, MR-J4W3-444B

85

CNP1

CNP2

156

CNP3A

CNP3B

CNP3C
PE

Approx. 80

195

Lufter
Luftauslass ﬁ

86

Anordnung der

Steckverbindungen

] CNP1 CNP2
== BN et
Z c | |2
3 D | N- |3
CNP3A CNP3B
wlup w | u [
o) OO0 | ol @
ol L A 8 A 5
Lufteintrittﬁ 62
000
fim
I
Iy
: Einheit: mm
Approx. 80 105
Lifter
Luftauslass ﬁ SteAcnk?/reciElijr:‘z;Ju:Zren
] =
’ P+ | L1 |1
2 c |21 |2
3 D | N- |3
CNP3A CNP38B CNP3C
a1 S i e
e ] B B B
Lufteintritt ﬁ 62
oool G000 4 ooo
A 000
! oonononana
o DEHDDDDDDEP
: . - DD:DDDDDD‘:D Einheit: mm
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MR-J4-GF 200-V-Ausfiihrungen
MR-J4-10GF-MR-J4-60GF

50
6. Approx. 80 155
© ‘
CNP1
CNP2 |
8 8
~| CNP3 -
|
PE A |}
6 o
Approx. 28.4 «©
)
a
Q.
<<

MR-J4-70GF, MR-J4-100GF

60
12 Approx. 80 185
ﬁ Luftauslass
© il
CNP1_| I
ez |
Blenps | i
RN
4 PE_ = ﬁLufteintritt
sl 0y i Lifter
)
2 4<27_P<,;. S —
Approx. 28.4 g i HHW‘HU = DOQQ
< T4 Sects
Bl i
ol
MR-J4-200GF
90
85
45 Approx. 80 195
© ﬁ Luftauslass
N , 000
@x /i'
o|CNP2 |’ B N qﬁf;
< ﬁ}‘ E °e /j/,
ones |1 @
NS @ ]
e : o [ g NI
? PE~ ‘;\ | ﬁ Lufteintritt
é 1 I Y Approx. 51 Lufter
g
A RSN
Approx. 28.4 ‘]["MU U HHHV@Q%E%
i ﬂ%ﬂ%ﬂ%u Dﬂﬂg@@é
(] 0boDabooo ooooo=H
81l
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Abmessungen Servoverstarker

Anordnung der
Steckverbindungen

CNP1 CNP2 CNP3

Einheit: mm

Anordnung der
Steckverbindungen

Abmessungen

CNP1 CNP2 CNP3
L2|
L3|

=[<[<]

P3|

Einheit: mm

Anordnung der
Steckverbindungen

CNP1 CNP2

Q
=[<[<]5
w

PE

Einheit: mm

87



Abmessungen H

Abmessungen Servoverstarker

MR-J4-350GF
90
85
45
© B
CNP1 .
N (] ¥
& = o
i (=)0 ﬂ ¥
| || =
Bil=e I
©|CNP3 I 5|8
B e i e
cnp2 e i
=t
Bi=g
© IS T
PE A4 b
6 N
6 78 6™
x
Approx. 28.4 %
<
MR-J4-500GF
Approx. 25 105
6 93 6
v
~

250
235

7.5

MR-J4-700GF

€]
|

1.6

7.5

i

C

300
285

il

pis

75

88

Approx. 80

Approx. 80

ﬁ Luftauslass|

Approx. 51

ﬁ Lufteintritt
Lifter

L 0000000d

200

37.5

Anordnung der
Steckverbindungen

CNP1 CNP2

E[o[o]F]

,_
)

PE

Einheit: mm

6

e T
Lufter

Luftauslass ﬁ

11

Klemmenbelegung
(Frontabdeckung gedffnet)

Anordnung der
Steckverbindungen

TE2

NI -
]l B
T i
L z
Lufteintritt {1 TE4 %
[D]
; 0000000000000 o
S 0000000000000 M PE
o F @@@@@@@@@@@@@] w
@ Einheit: mm
Approx. 80 200
6, Klemmenbelegung
37.5 Liifter (Frontabdeckung gesffnet)
_ Luftausl‘ass i}
L N e
e NN
;C 4 HHHHHHHHHHHHHHE TE1 (L3 cJulvw] TE2 [
0 e (@]
D ﬁ‘ ]
Lufteintritt {}
! — ®
gy E % Bremswidersands for ety
< = = Anmugsirahmoment 1.2
<=
< T — Einheit: mm
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MR-J4-11KGF/MR-J4-15KGF

220 Approx. 80 260

12 196 12 ___|Approx. 37.5 10.5 Klemmenbelegung
Lufter (Frontabdeckung geoffnet)
Luftauslass ©

[ fol Plol

| _Fmi HIIH’

I

= .

400

. '_‘"I
. “ "
o 7i%‘ZZS
- 224.2 57.9 |
237.4 5x 25.5 (= 127.5)
Sar I | B .
Eﬁ T % m §§§§ Lufteintritt
< m| B
go o0 | | oo
<D.'_ égj . 88368
MR-J4-22KGF
A . 80
12 ggg 12 - Approx 372(;0 Klemmenbelegung
I el Lafter (Frontabdeckung gedffnet)
Luftauslass
&) 1o
W i
| m |
J8
.......... ruTviw) TE1-2
PE
Nl 4] @
25.5 22.8
59.9

5 x 25.5 (= 127.5)

rox.
4

S} [ Lufteintritt

2

Approx. Ap
181

MR-J4-GF 400-V-Ausfiihrungen

MR-J4-60GF4/MR-J4-100GF4

Anordnung der
Steckverbindungen

TE1-1

TE1-2 [P3[P4P+[C [\]N-]
PE

Anordnung der
Steckverbindungen

TE1-1
TE1-2 [P3p4p+[ C NIV
PE TE2

60
12 Approx. 80 195
CNP1 Anordnung der
ﬁ Steckverbindungen
© |N-|
CNP1| | 1]
NS IL2|
o oy g L3
< | (o 2 E
1| W
g| eNP2L T = 5|8 P4
© s 1 e CNP2
cNP3 [zl P+
g [=)] /] £
© L] i [L11]
PE 4 L lL21]
6 i CNP3
5 hlis
h2 S U]
A 28.4 g =] v
pprox. 28. g - Wl
Q It —J
< b
U 00000 4 . PE
rFO0000000000
i DHUUHDUHBUUOODGGDGDOOD
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Abmessungen Servoverstarker

Einheit: mm

Einheit: mm

Einheit: mm
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Abmessungen



Abmessungen H

Abmessungen Servoverstarker

MR-J4-200GF4

90
85
45 Approx. 80 195
CNP1 Anordnung der
ﬁ Luftauslass [N-] Steckverbindungen
© —
CNP1 _ i
VI 2
P =<l
i | ol : L3
{| @ =21
o| cNP2 HiTr N e P3|
= el (1118 e P4
CNP3 @E ‘ e
M= i 1 P+
o7
=)l —
=g I |
; D
© O =1
PE } L11
= F J ﬁ Lufteintritt E
6 [Te) Approx. 51 Lufter |
~ CNP3
A6 Z;i 6: = ’ooooocooo] [ [u]
prox 204/ & n TIPS V]
2 i (] .-
e ==e PE
00000 =
@,,+ Einheit: mm
MR-J4-350GF4
105 Approx. 80 200
6 93 6 6
BIE Lufter Anordnung der
Luftauslass ﬁ Steckverbindungen
I M CNP1
TR
3 ]
IL2|
| E
P3
l P4
I CEZ
P+
1 C]
CT D
b L)
Lufteintritt {7 C%S
. 000000000000 Kl
S+ ——1| 0000000000000 V]
5.0 1 000000C0B0Co0 w
X <°—°‘ E— 0000000b0000o —
56 0000000000000 PE
%m Einheit: mm
MR-J4-500GF4
130
6, 118 ‘ Approx. 80 200
37.5 R 6,1 Klemmenbelegung
R Lufter (Frontabdeckung gedffnet)
Luftauslass 1
= <)
15 I
P PR ”HH Anordnung der
/17"7 Ny Steckverbindungen
a1
(. f
5 | TE2 TE3
3V
=]y a 1 MEPAClU VW
g TE2| L TES
L, [z = = ©
—g
- Lufteintritt {7 PE
>O<' < Anschlussleitung des eingebauten
500 Bremswiderstands fiir Schraub-
X g_(\l klemme. SchraubengréBe: M4
o Anzugsdrehmoment 1,2 [Nm]
a8
< Einheit: mm
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MR-J4-700GF4

6

et

Abmessungen Servoverstarker

Klemmenbelegung
(Frontabdeckung gedffnet)
o

Anordnung der
Steckverbindungen

TES

TE1 [L1]L2]3fpH cJulv W] TE2 [Lii]2]

MR-J4-11KGF4/MR-J4-15KGF4

28.4

iy

PE

TE2

Anschlussleitung des eingebauten
Bremswiderstands fiir Schraub-
klemme. SchraubengréBe: M4
Anzugsdrehmoment 1,2 [Nm]

Approx. Approx.

102.9

ooy

HEHEHEEEHE

Klemmenbelegung

(Frontabdeckung gedffnet)

1l

400
380

S LB)

i

10

MR-J4-22KGF4

57.9 \

28.4
D00 0000
D00 0000
D00 0000

=

[Pl=]=l==]

ooog
00oa
000a
0000
000ad

mm Almmlm]
I 1
Imi

Approx. Approx.
140

Lufteintritt

Klemmenbelegung

(Frontabdeckung gedffnet)

[©]e] o L]

5 x 255 (= 127.5)

260
12 236
‘_ﬁejﬂ ®] ®
w I

|

111}

12
%

S MITSUBISHI ELECTRIC

rox.
4

2

181

i o e
JHE y | g \'s

Approx. Apj

5x 255 (= 127.5)

Lufteintritt

Einheit: mm

Anordnung der
Steckverbindungen

Tet-1 [CIZIE[0[VIW
Ter2 FOPRCNY]  Te2 ke
PE (S [@]

Einheit: mm

Anordnung der
Steckverbindungen

e RV W
Te12 PR C N
Pe @8] ez [

Einheit: mm
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Abmessungen H

Abmessungen Servoverstarker

MR-J4-10TM/10TM4-MR-J4-60TM/60TM4

50
6. Approx. 80
[{e}
CNP1 =
Y i
Hea[TT
M
CNP2 e
Ty o8
8| cNP3_|{ILE 1T~ | <
i| @S ‘
gl |
=i
=il
© I 4
PE_A |
6 N
Approx. 28.4 ®
)
a
Q.
<<

Anordnung der
Steckverbindungen
CNP1

CNP2 CNP3

Einheit: mm
MR-J4-70TM/70TM4-MR-J4-100TM/100TM4
60
12 Approx. 80 191
ﬁ Luftauslass
©
CNP1
Anordnung der
i Steckverbindungen
CNP2 |-
s o PE
e | T
CNP1 CNP2 CNP3
L
e PE ﬁ Lufteintritt N
6 ; Lifter
S
~
12 @ _
X e M
Approx. 284 | g | ﬂﬂﬂﬂﬂuﬂ{ iR
< D30 &acd 1
D DU DDD 0oo0|
Q—LL Einheit: mm
MR-J4-200TM/200TM4
90
85
45 Approx. 80 201
ﬁ Luftauslass Anordnunlg der
© — [ > Steckverbindungen
— JIIIDNY oo ez ces
s |
i 2
CNP2 |+
g |l e
CNP3 |82 il ] = o
= & 4
/|| =) i
2l TN =
o o2 ] o :‘”‘ﬂ
PE A b o ) Lufteintritt
6 ' R Lufter
6] 78 6 &
<& T‘DDDDUUGD\ A
Approx. 28.4 0 <=3
UUW ®
UDD.@@@
00000 =1
AR Einheit: mm
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MR-J4-350TM/350TM4

90

85

45

CNP1
— L

Approx. 80

ﬁ Luftauslass

M0

Anordnung der
Steckverbindungen

CNP1 CNP2

@l CNP3 o
CNP2 |led
PES It} }(Il ﬁ Lufteintritt
% Approx. 51 | Lufter
6. % -~
6 g. c%@ — r—roooooooo] [
o €3 f
< 2 0000 000 s
Approx. 28.4 [ H H% HHHK@ E}
0 0pdoonod (JilesS=e
Uldodpanoao oooo0[=H
6,11
MR-J4-500TM/500TM4
25 105 Approx. 80 206
6, 93 6 275 6,
- Lufter
E Luftauslass ﬁ Klemmenbelegung
] O 1] ]
== ! 5 g
:é}tg I d Bl Kl
A i Ll
7t L=y
A HHH TE1 A [
S8l i acpe | : °
N Ve || P
Zﬁ?g ; Il T ; ;
7 che I TE3 1 |
e i =
e I - el
. D
1l E B Ll
2 J.ﬁ Lufteintritt ﬁ pag

MR-J4-700TM/700TM4

28.4

359
[
||

Approx.  Approx.
|

Approx. 80

206

1.6

17.5

300
285

7.5

s

6L
Lufter
Luftauslass ﬁ
T

=]

,_
c
&>
o,
3

S
S
=

HEEHEEEHEE

Approx. Approx.
102.9 28.4
]
g
i

I

S MITSUBISHI ELECTRIC

Klemmenbelegung
(Frontabdeckung gedffnet)

Anschlussleitung des eingebauten
Bremswiderstands fiir Schraub-
klemme. SchraubengréBe: M4
Anzugsdrehmoment 1,2 [Nm]

Abmessungen Servoverstarker

Anordnung der

TE2

TE1

TE3

TE4

L11

Anordnung der
Steckverbindungen

(Frontabdeckung gedffnet)  Steckverbindungen

PE

TE1 [L[2[3P+cJulvIw] TE2 [tz

PE

Einheit: mm

Einheit: mm

Einheit: mm
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Abmessungen Servoverstarker

B Servoverstarker MR-JE-A

MR-JE-10A, MR-JE-20A, MR-JE-40A

f _J
@ ———Hr
—

—

—

—

——

——

—

—

—

—

—

—n

—

——

——

—

—

—

—

—

——

—

:ﬂ

@[z [<[<[~[2]s][c]=]

0o0ootooooooa
o o [ o [ | o o [ o [ o o

[EEEEEH [T

MR-JE-70A, MR-JE-100A

Abmessungen H
6,

)
sim

oosSm
JOITTT ——
TTIT ——
TOITCITIT =—
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B Servoverstarker MR-JE-B

MR-JE-10B, MR-JE-20B, MR-JE-40B
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Abmessungen

Abmessungen der Optionen

B Funkentstorfilter

MF-2F230-006.230MFa bis MF-3F480-015.230MF3 und MF-3F480-035.230

A
8 ¢ Typ A M B Bl B C
MF-2F230-
e 006230MFa 0 28 200 1% 170 40
é = @6/ T MF-2F230-
006230MFp 0 4200 190 170 40
MF-2F230-
006230MFc 0 38 200 19 170 40
MF-3F480-
015233MF B0 M8 282 270 66
MF-3F480-
0l0233MF 00 42 202 192 72 55
"|E MF-3F480-
01523MF3 0 78 204 192 172 55
MF-3F480-
0l534MF 105 93 282 20 B5 55
MF-3F480-
035.230 75 60 168 156 140 195
m -
v Einheit: mm

MF-3F230-011.230, MF-3F480-025.230MF3, MF-3F480-050.230MF3

A
~ M5 PE : Typ A A B Bl B (
- Mgﬁ O . % [ (%3222030 45 36 168 156 140 135
o %2322%%3 6 60 168 156 140 195
&232%%3 75 45 250 235 20 200

Einheit: mm

iy ’ I¥]
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L1, L2, L3
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FMR-ES-3A-RS1-FP, FMR-ES-6A-RS1-FP

9G1L
L¥CLl

me

861
1¥80¢C

L15 ]

B Bremswiderstande

MR-RFH, MR-PWR-R
12

Typ

FMR-ES-3A-RS1-FP 52 +1

FMR-ES-6A-RST-FP 72 +1

4,6

S MITSUBISHI ELECTRIC

20

%@@5

36

27

B M B
30 11 15
50 11 15
Typ

MR-RFH75-40

MR-RFH220-40
MR-RFH400-13
MR-RFH400-6.7
MR-PWR-RT 400-120
MR-PWR-RT 600-26
MR-PWR-RT 600-9
MR-PWR-RT 600-47

Abmessungen der Optionen

172

4] 198 +1 30 15
172 208
+] 198 +1 30 15
Einheit: mm
L |
90 79
200 189
320 309
320 309
200 189
320 309
320 309
320 309
Einheit: mm
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Abmessungen H

Abmessungen der Optionen

B Sicherheitsmodul MR-D30
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Your solution partner

Your solution partner

Mitsubishi Electric bietet einen umfassenden Bereich an Lésungen flr die Automation, von der SPS und

Bediengeraten bis zu CNC-Steuerungen und Funkenerodiermaschinen.

Ein Name, dem Sie
vertrauen konnen

Mitsubishi wurde 1870 gegriindet und
umfasst 45 Unternehmen aus allen Be-
reichen der Finanzwirtschaft, des Han-
dels und der Industrie.

Heute gilt der Name Mitsubishi weltweit
als Synonym fur erstklassige Qualitat.

Mitsubishi Electric befasst sich mit Luft-
und Raumfahrttechnologie, Halbleitern,
Energieerzeugung und -verteilung,
Kommunikations- und Nachrichtentech-
nik, Unterhaltungselektronik, Gebaude-
technik und Industrieautomation und
betreibt 237 Fabriken und Laboratorien
in mehrals 121 Landern.

Aus diesem Grund kénnen Sie einer
Automatisierungsldosung von Mitsubishi
Electric vertrauen. Wir wissen aus erster
Hand, wie wichtig zuverlassige, effizien-
te und anwenderfreundliche Automati-
sierungen und Steuerungen sind.

Als eines der fiihrenden Unternehmen
der Welt mit einem Jahresumsatz von
Uber 4 Billionen Yen (Uber 40 Milliarden
US$) und mehr als 100.000 Beschéftig-
ten hat Mitsubishi Electric die Maglich-
keiten und die Verpflichtung, neben
dem besten Service und die beste Un-
terstlitzung auch die besten Produkte
zu liefern.

Mittelspannung: VCB, VCC

Leistungstiberwachung, Energiemanagement

Kompakte und modulare SPS

ba

Frequenzumrichter, Mo

CNC-Steuerungen

pee
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Roboter: SCARA, Knickarm

Bearbe tungsm i'\\,“\ﬂf}!‘j FL,!‘k(f“WL, roaieren, [ aser, Hr\/g

B

Klimatechnik, Photovoltaik, EDS




Global Partner. Local Friend.

Deutschland

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Mitsubishi-Electric-Platz 1

D-40882 Ratingen

Telefon: (021 02) 4 86-0

Telefax: (02102)486-1120
hitps/de3amitsubishielectric.com

Kunden-Technologie-Center

Mitsubishi Electric Europe B.V.
RevierstraB3e 21

D-44379 Dortmund

Telefon: (02 31) 96 70 41-0
Telefax: (0231)967041-41

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Kurze StraRe 40

D-70794 Filderstadt

711) 77 05 98-0

e

Mitsubishi Electric Europe B.V.
LilienthalstraBe 2a

D-85399 Hallbergmoos

Telefon: (08 11) 9 98 74-0

Telefax: (0711) 77 05 98-79 Telefax: (08 11)9 98 74-10

Osterreich Schweiz
GEVA OMNI RAY AG
Wiener Strae 89 Im Schorli 5

AT-2500 Baden
Telefon: +43 (0) 2252/ 85 55 20

Telefax: +43(0)2252/4 88 60

CH-8600 Dubendorf
Telefon: +41 (0)44 / 802 28 80
Telefax: +41(0)44 /802 28 28

Versionspriifung

Art.-Nr. 219129-F

Mitsubishi Electric Europe B.V.
FA - European Business Group

Mitsubishi-Electric-Platz 1

D-40882 Ratingen Germany

Tel.: +49(0)2102-4860 Fax: +49(0)2102-4861120
info@mitsubishi-automation.de
https://de3a.mitsubishielectric.com

Technische Anderungen vorbehalten. Alle eingetragenen Warenzeichen sind urheberrechtlich geschitzt
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