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1. Objetivo

O objetivo desse documento é explicar como realizar a conversao de servo amplificador da série MR-
J2S tipo A para a série MR-J4 tipo A, quando somente o servo amplificador é trocado mantendo o
servomotor da série anterior, como € ilustrado na Figura 1.

Utiliza-se neste documento a ferramenta de parametrizacdo MR-Configurator e MR-Configurator?2.

Antes da substituicdo Depois da substituigdo

Controlador existente Controlador existente

ﬁ l = (Cabeamento existente
e
'T ) 4
1 | ] T
W W W
17 1 1

P ‘\ Vs
e

L4170

Figura 1: Substituicdo do MR-J2S para MR-J4

2. Manuais/Software para Referéncia

1. MELSERVO-J2-Super Transition Guide — Move Foward with MELSERVO-J4 (Cdadigo: L(NA)03091
Versdo: A);

2. Transition from MELSERVO-J2-SUPER/J2M to J4 Series Handbook (Cédigo: L(NA)03093 Versao:
A). Part 2: Replacement of MR-J2S-_A_ with MR-J4-_A ). pag.2-1.
Support from MR-J2 Super Series to MR-J4 Series Replacement

4. Software de suporte a conversao para MR-J4: MR-J2S->J4 Replacement Tool

3. Hardware/Software

1 Servo MR-J2S (servo-amplificador + servomaotor);

1 Servo MR-J4 (servo-amplificador);

1 Cabo SC-J2SJ4KT_K; (_ Depende da poténcia do amplificador: 02, 06,1, 3,5,7 (vide manual 3.));
1 Cabo USB, preferencialmente os cabos GT09-C30USB-5P ou MR-J3USBCBL3M,;

1 Conversor USB-Serial;

1 Cabo MR-CPCATCBL-3M;

1 PC com sistema operacional Windows XP, 7 ou 8, com porta USB;

1 Software MR Configurator (Setup161);

1 Software MR Configurator2.
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4.1. Diferenca de ligacao entre servo amplificadores
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As figuras abaixo ilustram o método de ligacdo dos I/Os dos servo amplificadores no modo de

posicionamento.

Médulo de Posicionamento

Exemplo de ligacdo com A1SD75P_

Servo-on
Reset

Controle

+10Vec/ Tor

MR Configurator

Parada de emergéncia

Fim de curse superior
Fim de curse inferior

’
p Alarme

p Detecgdo de velocidade
zero

© Limite de torque

# Encoder fase Z
(coletor aberto)

ik @ Ek@ Saida Analégica 2

Encoder fase B
(line driver diferencial)

Comum do controle

m do controle

Saida Analdgica 1

A1SD75PO Servo amplificador
10m ou menor
CN1A CN1B
READY| ] p————7—= RD 19
COH | 26 Tll | ::T oM | 9 S|
INPS | 8 [ J‘ J‘ I‘ : INP | 18 13 | coM
. P
D 6 X i 18 | ALM 4.7
sy | 24 T ‘ T LZ 5 ' L
ool 25— L 19 | zsp —l—.—
CLEAR] 5 T ‘ T CR 8 ’ L
ot o 23 _— L SG 10
s ] 21 — | - PG | 13 6 | e [— .
s r 3 = o PP | 3
s | 22 T [ TT NG 12
AL Rl 4 - T NP 2
————————¢ 1 LG 1
~— 5D [Plate
st ! 10m ocu mener
use oM 19
Puser| 2
s oM 20
DOG | 11 =
FLS | 12
RLS | 13
STOP| 14 o
CHG [ 15 }|o CN1A
START| 16 o 6 LA |—=———m
COM | 35
COM | 36 1—| 16 | LAR 11 [
24V DC 7 LB
11 [
1 10m ou menor 17 | LBR
[ cNiB
EMG | 15 1 LG - |-| * Comu
S~O0————— SN | 5 14 | op >
—— [ [
O————RES | 14 4 |PISR >
Proporcional S~———————— T Re 8 Plate| SD j
Selegio de limite de torque \07 TL 9 2m ou menor
LSP | 16
+ LSN | 17 CN3
56 | 10 4 [woi p=p= ()
Ajuste de fundo de escala I_‘___I_I PISR| 11 3 L6 i L.I 10k Q
Limite de torque analdgico -
que maxime do motor 1 il TLa | 12 14 | Woz
—— LG 1 13 | LG
\‘ ] SO |Plate Plate| sD J
2m ou menor 2m ou menor
I 4l
Computador
CN3 T
I:I Cabo de comunicagio :|

Para 11 a 22kW, o conector da saida analdgica é o CN4.

Figura 2: Diagrama de ligacdo do MR-J2S com o médulo de posicionamento A1SD75P_.
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Exemplo de ligagdo com QD75

Servo amplificador

8 Alarme

s Detecgido de velocidade
zero

# Limite de torque

24Vee
Modulo de Posicionamento
QD7D CN1 24VDC
CNA 47 |pocom} || .
. DICOM| 20 48 ALM ._L_El—ﬂ4
CLEARCOM | 14 | ‘ } T pocom| 46 £
CLEAR | 13 —— CR | 41 B |[z5P e
RDYCOM| 12 _:—ﬁ—:_r ~] T 25 TLC g
READY | 11 T ; T RD 49 Bt
PULSE F+| 15 i B : PP | 10 24 [ INP
PULSEF-| 16 ! L PG | 11
PULSE R+ 17 L NP | 35 \ 10m ou menor
PULSE R-| 18 : I ; NG [ 36 4 | LA Er=sgessie
PGO 9 ! ‘” l ' LZ 8 5 LAR ‘
PG0 COM| 10 — : X LZR 9 6 LB :::
ﬁ—)v—‘;’!— LG 3 7 LBR ‘
——— SD | Plate| |~ ==
24 LG
10m ou menor N 33—OP L 71" Encod
m__/ (coletor aberto)
e 10m ou mener M| 2m ou menor
Ve coit poner CN1
Parada de emergéncia [ﬂ/gli EM2 42
Servo-on - SON| 15
Reset - RES | 19 CN6
Controle Proporcional I:‘ PC 17 3 MOl |———
Selegdo de limite de torque , TL 18 1 LG b/—m—m—mm Ii1
Fim de curso superior S LSP 43 MO2 |———» —Li1
Fim de curso inferior B
) DCZ?IV Dll-CSgM ;‘: 2m cu menor
Ajuste de fundo de escﬁ% |'1|7 — 7“\ P15R 1
+10ec! Toraue méxime do metor ST AL o
T LG | 28
“~—{ sD [ Plate
L 2m ou menor M|
Computador
MR Configurator2 ETFQ‘—-“T‘{ CN5
//-':\ ? " Cabo de comunicagio
N4 CN8
Conectr._br cl_e emergéncia <—‘
(Fornecide junto com o
amplificador) ] Do

Comum do controle

In-position

Encoder fase A
(line driver diferencial)

Encoder fase B
(line driver diferencial)

Comum do controle

er fase Z

Saida Analégica 1

0 Vee
0 Vee

Saida Analégica 2

Figura 3: Diagrama de ligagcdo do MR-J4 com o md&dulo de posicionamento QD75.
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4.2. Comparacéo entre os terminais de ligacéo

Os conectores da série MR-J2S ndo sdo compativeis com a série MR-J4, como pode ser observado
nas Figura 5 e Figura 6, portanto é necessaria a instalagdo de cabos adaptadores. O kit de cabos para a
conversdo é 0 SC-J2SJ4KT__ K. O kit de cabos envolve todos os adaptadores tanto de I/Os, rede, poténcia
e encoder como esta ilustrado na figura abaixo. Os itens que contemplam o kit estdo em destaque pela

cor verde de fundo.

@ Substituicdo do servo amplificador .
Tipo A : MR-J4-_A(1) (it de : :
e = Kit de 1 Para medidor de velocidade
Tipo CP: MR-J4-_A(1)-RJ o s B W i - . e °
Lonversao 1 Cabo de monitoragso
& Atengan i existents
CEnc realizar 2 sutstRulgdo, pOcem REver CEE0s am H
QU O MCROr ME0 SEIE NenInneckin. € abo e oy s S0 i
Corezte 3 MBSk Elecric Czbo de convers — — )
{Menitorag 5o} . Czbo de comando Para controlador programavel
I existente L =
i ou porneira
i
| Cabo de comando
Cabo 42 convarsio I Existents Para Interface
{Sinaiz d= contr SIRT] MR-J4
i Cabo de alimentapio Z4Wco Fonte de

Alimentsgio 24Voo Vemihon senaradaments

Cabo de encoder
existents

e ——

Cabo de conversdo

T /A Atengio

O formato dos coneciones 530 lguals Uma conedo
InC:OrTets pode danicsr o SDIMcEor o o MRr.

Motor HC-KFS/ Mator HC-MFS

— Alimentacdo
CA
Bloco conversor do circuito
principal de alimentacdo
Alimentagio Cabo de freio magnético/ poténcia existentes

2&Vec para
freio magnético

Borneira conversora da
alimentacdo do amplificader

Figura 4: Destaque do kit de cabos

Existe também a opc¢ao da compra somente dos cabos separadamente.

O conjunto de cabos conversores para servo amplificadores do tipo A sdo SC-J2SJ4CSET-01 para
poténcias abaixo de 7kW e SC-J2SJ4CSET-02 para poténcias acima de 11kW.

Outra opg¢édo é a substituicdo dos conectores, removendo 0s conectores antigos da série MR-J2S e
instalando o0s conectores novos da série MR-J4. Este procedimento deve ser realizado por pessoas
capacitadas pois necessita além do cuidado com a pinagem, conhecimentos de soldagem. Os detalhes

da pinagem séo abordados no subcapitulo 4.3.
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Figura 5: Esquema de ligagcdo do MR-J2S-_A
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MR-J4-_A_
o)
‘\j —(
osjuntor [ 57| S oin o St
=), [ )
(5) (L}
ONPLITS o | Sy
Contator :: x - n 1 Saids anslogics
e - 1 CN3 Comunicacio R$-422
(Note 2) I i [ 1 (0 — Entraasl Ssias
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Fatro ——
o - (1M2)
! —o =3l 4 -CNI{ — //
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" « Dispositivo de comando
= Bioco de terminals

Figura 6: Esquema de ligacdo do MR-J4-_A

4.3. Comparacdo dos conectores

Aqui serdo apresentadas as pinagens de cada conector do servo amplificador da série MR-J2S e seus
respectivos correspondentes no servo amplificador da série MR-J4.

Os modelos de conectores do MR-J4 a serem utilizados sédo:

Cédigo do conector

Modelo do conector

CN1 MR-J3CN1

CN2 MR-J3CN2

CN3 RJ-45

CNG6 MR-J3CN6CBL1M
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43.1. CN1

A Figura 7 apresenta as diferencas entre os conectores do servo amplificador da série MR-J2S (CN1A
e CN1B) e da série MR-J4 (CN1).

MR-J25- A Abrevisgae MR-J4- A
Pinagem do conector N® do pino T":; N® do pino Pinagem do conector
CH1A-1 LG &"11?3
CN1A-2 NP CM1-35
CN1A3 PP CHI-10
CN1A CN1A4 P15R CN1-1
,»-—ﬁ____________ﬂ CN1AS Lz CN18
[ 11 CM1AS LA CN1-4
2 s 2 ope CN1A-T LB CN16
W — M 4 CH1AS CR CH1-41 i
Ll ey CN1A9 com CN1-20 —
PISRF——{ 0P |t ’ (DICOM) 1 ——
5 5 o oNao | o] onids T L
71|57 CN1A-11 OPC CHN1-12 B 3 |™ [
8 Ve FUB R CN1A-12 NG CN1-36 4 LG |29 | 16
R ] IW |5 CNIA-13 FG cNI-1 Wr—=1 "=
ETi] e Ti] CN1A-14 op CN1-33 6 | e[ 3| w
" oM " kD CNIA-15 LR CN1-9 el I I I
CN1A-16 LAR CN1-5 8 | Lpr | 33 -
;_,_r—’—:-ﬂ CNIAT LER CHIT g | %4
CN1A-18 INP CN1-24 0 | R |35 | s
CN1A-13 RD CN149 PP ] W
12 37
CN1A-20 nchm CH1-47 0FC e L
: : CN1-30 14 = 39|
CM1B-1 LG oNtag S 1=
CNIB-2 - - 16| oW | 41| -
CN1B-3 VDD - - R
- CH1B-4 NP CHN1-22 18 FC | 43 Ewz
p CN1B-5 SOM CH1-15 |8 T L3P ¥T)
'-——-——:.______? CH1B6 TG CH1-25 20 | pES | 4% | LSN
i 75 CNI1B-7 : CNI-16 DIGOM |7 LOP |z
Al g CNiBB PC CNi-17 22 [DIcoN] 47 | pocow
: 3 e 13 CH1B-9 TL CM1-18 WP R DGOM T
vDb oM 56 74| 5P |49 | AN
CN1B-10 CN1-46
I ——| RES = (DOCOM) WP |5 R0 [ &5
5 oom il - CN1B-11 P15R CN1-1 e -
1 {5 1P 7 CN1B-12 TLA CN1-27
8 M CHNIB-13 ‘IZD""" CM1-21 _._.—-:__‘—_:3_/
T ] ] 1 CN1B-14 RES CH1-19
Y R ey CN1B-15 {E”hg} CN142
\#—-—ﬂ CNIB-16 LSP CH143
CN1B-17 LSN CN1-44
CNIB-18 ALM CM1-48
CN1B-19 ZSP CM1-23
SG
CN1B-20 (DOCOM) CH1-4T

Figura 7: Conectores CN1A e CN1B (MR-J2S) e CN1 (MR-J4).
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43.2. CN2

A Figura 8Figura 9Figura 7 apresenta as diferencas entre os conectores do servo amplificador da série
MR-J2S (CN2) e da série MR-J4 (CN2).

MR-J2S series Abreviagio MR-J4 series
Pinagem do conector N® do pino do sinal H° do pino Pinagem do conector
CN2 CN2-1
— CN2-2
: — oNDA1 LG CN2-2
CMN2-12
Z LG 12 LG
LG LG
3 13 CN2 (Note 3)
a1 T3 CN2-6 {:g} CN2-7 (Note 1) | /
| 6] "
5 15 N7 MR Cnz3 N [ [
[ 16 CN2-9 BAT CN2-8 IMRH]
| 5] ER
MD = MDR—7 CN2-16 ':122 CN2-8 (Note 2)
8 e e mrRr (MXR)
- CN2-17 MRR CN2-4 L P
] 19
10 20
BAT P5 CN2-18
Ps _ CMN2-19 PS5 CN2-1
I CN2-20

Figura 8: Conectores CN2 (MR-J2S) e CN2 (MR-J4).

4.3.3. CN3 (Para poténcias abaixo de 7kW)

A Figura 9Figura 7 apresenta as diferengas entre os conectores do servo amplificador da série MR-J2S
(CN3) e da série MR-J4 (CN3 e CN6).

MR-J25-_A_ Abreviagio MA-J4-_A_
. ; oo sinal X
Pinagem do conector N® do pino [Nota) N® do pino Pinagem do conector
CN3-3 LG CMNE-1 CME
CN34 MO CNE-2
CMN3-14 MO2 CNE-3
CMN3
A —
1 mn CHN3-13 LG -
2w 2w
o e B
PR LN Y CN3-1 G CNa-1
W [ W2 CN3-5 RODP CN3-3
: 0 CN3-9 SDP CN3-5
FOF RN CH3-11 LG CH3-7 ]
7 | 17 | CHN3-15 RDN CN3-E | L
B iB CN3-19 SDN CN3-4 i
CHN3-20 PS{P50) CH3-2 ——
9 19 CN3-2 R - P
10 1 enp |29 | opm CN3-10 TRE - ‘cjn_
TRE |—oy PS5 (—r i
—_—
| T
F1
¢ =
CN3-12 T™®D - 1=
—

Figura 9: Conectores CN3 (MR-J2S) e CN6 e CN3 (MR-J4).

10




Direto ao Ponto

4.3.4. CN3 (Para poténcias de 11kW a 22kw)

o~

MITSUBISHI
ELECTRIC

Changes for the Better

A Figura 10 apresenta as diferencas entre os conectores do servo amplificador da série MR-J2S (CN3)
e da série MR-J4 (CN3).

MR-J25-_A_ & MR-J4-_A_
. o0 sinal
Pinagem do conector H® do pino [Hota) N® do pino Pinagem do conector
CN3 CN3-1 LG CHE-1
Y CN35 ROP CN3-3
— — CN3.9 sDP CN35 CN3
: ! , L CN3-11 LG CN3.T )
i e CN3-15 RON CN3-6 .
R0 [ 10 CN3-19 SDN CN34 e
r - CH3-20 PS(P5D) CN3-2 —
| CN32 RXD - i
[ 15 CH3E-10 TRE _w\_
& | ror 116 | pow el
— |
7 H] 1
§ 18 i
’ L CN3-12 TXD -
10 o 20 0N —'—-,__:
W — S
Lhﬂjﬁﬂ:r,’ﬁ

Figura 10: Conectores CN3 (MR-J2S) e CN3 (MR-J4).

4.3.5. CN4 (Somente para poténcias entre 11kW a 22kW)

A Figura 11 apresenta as diferencas entre os conectores do servo amplificador da série MR-J2S (CN4)
e da série MR-J4 (CN®6).

MR-J25-_A_ a MR-J4-_A_
Pinagem do conector N° do pino go ginzl N° do pino Pinagem do conector
Cha-1 ) CNE
Ch4-2 MO ChE-2
CN4
1wl
2o
a4 LG ChG-1
o |4 w

Figura 11: Conectores CN4 (MR-J2S) e CN6 (MR-J4).
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4.4. Conversao do programa

4.4.1. Lendo os parametros do servo amplificador MR-J2S-_A_

Conecte o PC ao servo amplificador MR-J2S com o cabo MR-CPCATCBL-3M e o conversor

USB/serial.
Inicie o MR-Configurator (MRZJW3-SETUP161E). Cligue em System -> System Settings e abrird a

seguinte janela.

File Systen Monitor Alarm  Diagnostics  Parameters  Test  Adwvanced-function Point-c

—Capacity selection
100/200v 7KW or below |

Model Selection:|R-J25-A j

Baud Rate Selection:|MR-J25-A Fully-closed

MR-J25-A Linear — Station number selection —
Comm Port Selection: [MR~J25-8 e IR ISEIET

MR-J25-B Fully-closed number

MR-J25-B Linear With station

MR-JZM-PBA * number

MR-J2M-PEB hd

oK Cancel |

Figura 12: Janela de System Settings.

Escolha o modelo do amplificador, a velocidade de comunicac¢éo, a porta de comunicacédo, a poténcia
do amplificador e 0 nimero de estacgéo.
Abra a lista de pardmetros clicando em Parameters -> Parameter list, como apresentado na Figura

13.

System  Monitor  Alarm  Diagnostics Parameters Test Advanced-function Point-data  Program-Data  Help

Parameter table

File name:

Setting range -

ReadAll

Write All

- | Change List

Help
For parameters with an asterisk({*), cycle amplifier power to initiate changes.

Parametervalue I

Setto default

Close

Figura 13: Janela do Parameter list.
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Clique em Read All. Seréo lidos os parametros do amplificador como ilustrado na Figura 14.
Salve os parametros em File -> Save. Note que o arquivo é salvo no formato ***.prm.

Feche o MR-Configurator.

Test Advanced-function Point-data Program-Data

Parameter table

File name: C\UJsersirkirino\Deskiop\Original_X_40A prm

Setting range
*Cntl. mode, reg. brake select 0000 0000-0A05h .
*Function selection 1 0000-3113h
Auto tuning 0001-042Fh
Com. pulse multiply numer. 0-65535
Com. pulse multiply denom. 1-65535
In-position range 0-10000
Fosition control gain 1 4-2000 Write All
FPos. com. acc/dectime cons. 0-20000 -
Internal speed command 1 0-9999
Internal speed command 2 0-9999

w oo |~ |mm|ejwlm)o o

- | Change List

For parameters with an asterisk({*), cycle amplifier power to initiate changes.

Parameter value IUUUU

Figura 14: Parametros lidos do servo amplificador.

4.4.2. Convertendo os parametros do MR-J2S-_A_ e escrevendo-os no MR-J4-_A

Conecte o PC ao servo amplificador MR-J4 com o cabo MR-J3USBCBL3M.
Inicie 0 MR-Configurator2. Crie um novo projeto clicando em Project -> New. Selecione o modelo do
amplificador, 0 modo de operacao e a estacao.

New Project

Model |MR—J4—A (R}

=[] ¥

Operation mode |513ndard

Multi-ax. unification

Station |00

ElE]

Option unit |No Connection

Connection setting
() Servo amplifier connection USE
Servo amplifier connection R5-422 (R5-232C)

Com, speed AUTO
Port Mo, AUTO

Search com. speed,/port Mo. automatically

The last-used project will be opened whenever
the application is restarted

Lo ] [ caned ]

Figura 15: Criando um novo projeto no MR-Configurator2.
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Um projeto novo sera criado. Pode se observar a criacdo deste novo projeto na arvore do projeto.

Para a conversdo do pardmetro clique em Parameter -> Parameter Converter... conforme figura
abaixo.

Parameter Setting...

Axis Mame Setting...

Parameter Converter...
=[] Mew project
ﬁ System Setting
=l Axis 1:MR-14-A () Standard
- =] Parameter
@ Puaint Table

: @ Program
El& Cam Data

-- Cam Control Data
i

Cam Data List
Figura 16: Convertendo os parametros

A seguinte janela sera aberta. Clique em Open File e abra o arquivo que foi salvo utilizando o MR-
Configurator (MRZJW3-SETUP161E). O arquivo deve estar em formato ***.prm.

Parameter Converter X]

=) E MNew project Please select the following parameter data file, Display form

. System Settng MRIZA MRIZSA @ Disploy all parameters
. 1:MR-14-A (-R]J) Standard ‘MR-J25-CP MR-125-CL ) ) o
: Parameter Conversion is done, and the result is displayed. () Display the parameters that are different from the initial value
bl The conversion result can be updated to the project file
4] Point Table and saved as a parameter data file.

MR-13-A

Program

Cam Nata | ist

! Servo Assistant

Assistant List
CgSEnm Startup Procedure

MR-14-A (R1) Standard Update Project
Step 1: Amplifier Setti
=2 [ pisplay only the corresponding parameters to the selected parameters above.,
Amp tting

Step 2: Test Run

Step 3: Servo Adjustments.
Maintenance of the
Servo Amplifier Parts

If a Problem Occurs

[Station 00] MR-14-A {-RJ) Standard Servo amplifier connection: USB OVR |CAP [NUM [SCRL

Figura 17: Convertendo os parametros.
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Selecione o modelo de MR-J2S e cligue em OK.

Model Selection

Select the model for the file,
O}
(JMR-J25CP
(CIMR-125CL

ok |

Figura 18: Modelos de MR-J2S

MITSUBISHI
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Ap6s clicado o botdo OK, tanto a janela que apresenta os parametros do MR-J2S quanto a janela

que apresenta os parametros do MR-J4 serdo preenchidas como € apresentado na Figura 19. Para

atualizar o projeto do servo amplificador novo (MR-J4) clique em Update Project.

fxi MELSOFT MR Configurator2 New project - [Parameter Converter] - O
i Project View Parameter Safety Positoning-data Monitor Diagnosis TestMode Adjustment Tools Window Help -8 x
H H — red
DEAlS e ifwe RAaiglBEm s
 Project 2 x Parameter Converter X ] b~
£ [ New project ) | || Please select the following parameter data file. Display form
. System Setting “MR-13-A “MR-125-A () Digplay all parameters
=1 g Axis 1:MR-14-A (R) Standard ‘MR-125-CP MR-J25-CL ' B
Parameter Conversion is done, and the result is displayed. () Display the parameters that are different from the initial value
[ Foi bl = || || The conversion result can be updated to the project file
o Paint Table and saved as a parameter data file.
Program
G canoe
ﬁ Cam Control Data M No, Abbr. Name Units Value [ Default
=Cam [lnta [, o [T Control made/regenerative brake option selection 0] 0000
Servo Assistant 3 x 1 *0OP1 Function selection 1 0000 0002
: 2 ATU Auto tuning 0209 0102
Assistant List vI 3 CMX Electronic gear numerator 197
4 cov Electronic gear denominator &
—~\Servo Startup Procedure 5 INP In-position range pulse 100
L.}E 6 PG1 Position loop gain 1 rad/s 76
7 PST Position command accel. /decel. time constant ms 3
8 5C1 Internal speed command 1 rfmin 100
9 5C2 Internal speed command 2 rfmin 500
10 C3 Internal speed command 3 rmin 1000
Machine MR-J4-A (-RJ) Standard Save As e
Step 1: Amplifier Setting
T [ pisplay only the corresponding parameters to the selected parameters above.
Step 2: TestRun No. Abbr. Mame Units Value | Default
PAOL |*STY Operation mode 1000] 1000
Step 3: Servo Adiustments PAD2 | *REG Regenerative .ophon ! 0ooa 0000
= PAD3 | ®ABS Absolute position detection system 0000 0000
Servo Adistments PAD4 |*AOP1 | Functon selection A-L 2000 2000
e Fth PAOS | *FBF Mumber of command input pulses per revolution 10000 10000
X Searlco R?nréﬁ:, P;Is PADS | CMX Elec. gear numerator (Cmd. pls. mult. factor num.) 394
Mai - PADT |CDV Elec. gear denominator (Cmd. pls. mult. factor den.) &
PADB |ATU Auto tuning mode o002 0001
If a Problem Occurs PADS RSP Auto tuning response 23
Troubleshaating PA1D |INP In-position range 100
PA11 ITIP Forward rotation toraue limit % 100.0 100.0
Ready [Station 00] MR-14-A (R) Standard Servo ampifier connection: USB [ovr [cap [nom [scre

Figura 19: Pardmetros convertidos do MR-J2S para MR-J4.

A seguinte janela € apresentada. Ela se refere a mudanca de parametros do projeto novo. Clique em

Sim.

MR Configurator?

This will apply the changes in the parameters of Axis1 to the Pararmeter
Setting window and the project.
Continue?

[ Sim

| |

MNao

Figura 20: Janela de confirmagao de mudanca de parametro.
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Apés a confirmacdo, abra a tabela de parametros através da arvore de projeto.
parametros no amplificador através do botéo Axis Writing.

o | MELSOFT MR Configurator2 Mew project - [Parameter Setting]

z MITSUBISHI
ELECTRIC

Changes for the Better

Escreva os

i Project View Fle Parameter Seting(Z) Parameter Safety  Positioning-data  Monitor Adjustment

NBRAISIQ  RseBraaigl AR o

Diagnosis  Test Mode Tools Window Help

P[oject o x Parameter Convarby/’ Parameter Setting X I
= tl Mew project |@ Axis1 M 0-: Read Set To Default -}g\deﬂfy fu Parameter Copy @ Parameter Block
-3 system Setting 7 = —
2 [l Axis LiMR-34-A (-R]) Standard i FY¥0pen [Fsave As
—
ter =]
[A] Point Table Selected Items Write
: @ Program Control mode(*5TY) Encoder output pulse(*ENRS, *EMR,, *ENR Z)
E‘"@ Cim Data | Control mode selection Encoder output pulse phase
' Cam Control Data Extension
i Ad A 90° by CCW Phase Sei
Cam Data List Extension 2 Paosition control mode M | Advance A-phase y | [ ting |
Alarm settin Number of encoder output pulse
Servo Assistant n x : Tough drive| - Rotation direction(*POL) | 4000 | pulse
: ‘- Drive record, Rotation direction selection = Output Pulse
Assistant List "I Compenent DETE ‘CCW dir. during fwd. pls. input, CW dir. during rev. pls. input M
- Positi tr
--S::e;’;:o::olo Torgue limit{TLP, TLN, TLZ)
\:>Servo Startup Procedure - Torque control Forward torque fimit %% (0.0-100.0)
- Speed setting (5| Reverse torque limit % (0.0-100.0)
=]- Servo adjustmen— -
. Basic Internal torque limit 2 % (0,0-100.0)
ET::H?M Zero speed(Z5F)
Machi teEr
= - L3 Filter 2 Zero speed r/min {0-10000)
Step 1: Amplifier Setting ,
- Filter 3
Amplifier Setting Vibration cor
Step 2: Test Run i.. One-touch t
Gain changing
Step 3: Servo Adjustments =1 Prsitinmina M
Servo Adjustments 53 - 2]
[P i NDockina Heln

Figura 21: Escrevendo os pardmetros no servo amplificador

Uma janela de confirmacao de escrita sera apresentada, cligue em Sim.

f MELSOFT MR Configurator?

o Execute writing, Continue?

[ sim

| [ Mo

Figura 22: Janela de confirmacéo de escrita.

ApOs a finalizagdo da escrita de parametros, clique em OK e reinicie o servo amplificador.

Access to amplifier.
Please wait for a moment,

Axis1: Writing is completed. 100%:

R TR R | MELSOFT MR Configuratord
Axis1: PT Group verificati
Axis1: PL Group verificat
Axis1: PS Group verificati
Axis1: PO Group verifica]
Axis1: PF Group verificati
Avie1: DF Gran werifirat

Writing is completed. Please switch the power supply of the servo
amplifier off and on again.

Meed to switch power on again: Axis1

Figura 23: Finalizag&o da escrita de parametros.
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4.4.3. Parametros para motores HC/HA

Quando o servo amplificador MR-J4-_A é ligado a um motor HC ou HA o parametro PC22 deve ser
alterado. Caso ndo haja a alteracdo os alarmes [AL.16: Encoder initial communication error 1] ou [AL.20:

Encoder normal communication error 1] podem ocorrer. Abaixo segue tabela que explica os valores a

serem preenchidos no parametro.

‘ MITSUBISHI
AV N ELECTRIC

Changes for the Better

0: Tipo Zfios

1. Tipo 4fios

Se houver algum problema com a configuracio, havera a ocorréncia dos
seguintes alarmes: [AL 16: Encoder initial communication emor 1]

[AL 20: Encoder normal communication error 1]

Nelsimboloinome dg?j?gi?é Funcdo Val[tzlrnliry]mal
PC22 __ _ % | Exclusivo para fabricante Oh
*COP1 S Oh
Selecdo de _%__ | Selecdo de encoder Oh
fungao C-1 0: Encoder compativel com MR-J4
1: Encoder compativel com ME-J25
Se houver algum problema com a configuracio, havera a ocorréncia dos
seguintes alarmes: [AL.16: Encoder initial communication error 1]
[AL.20: Encoder normal communication error 1]
X Selecio do método de comunicacio do cabo do encoder Oh

Figura 24: Configuracéo do parametro PC22
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