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1. Anbindung des MR-J4-TM Profinet an eine Siemens Steuerung

1. ,Ein Geréat konfigurieren” auswahlen

Erste Schritte

Projekt: "AS_TEST_Telegram102" wurde erfolgreich gedffnet. Wihlen Sie den nachsten Schritt:
ahendes Projekt &ffnen

es Projekt erstellen
] l ‘*‘.\
ekt schlieBen
N oy Ein Gerdt konfigurieren
PLC-Programm schreiben
come Tour Technologieobjekte
e konfigurieren
e Schritte
i ] Ein HM-Bild projektieren

3. Einbinden der GSD-Datei unter ,Extras” = ,Geratebeschreibungsdateien (GSD) verwalten”.
Durch Auswahl des Pfades wird die entsprechende GSD-Datei installiert.

igen Online Extras Werkmuge Fenster  Hille
Ex s s 5 G B B online verbinden §¥ Online-Verbindung wennen | Ao [8 18| 3 H [[|
AS_TEST_Telegram102 » PLC_1 [CPU 1212C AUDCRIy]

[ Topologiesicht [ Netzsicht | Gerstesicht || Optionen
df [rca B iR o] - RaEt LOR ] ateiibersi
= ¢ - |Baugruppe Steck... |E-Adresse | A-Adresse | Typ Ani..| | ¥/ Katalog
f] 103 |suchen>
i [ Filter
@ , 101 » (g CPU
- PLCT 1 crutaiacAcnarly  ees.| | pn o
DI BIDQ 6_1 11 0 o DIBIDG 6 [
= A2 1= 6467 AlZ = _
103 02 101 3 2 3 = » [ Batteryt
asfiigen Rack_0 ; — i HSC o
ratebeschreibungsdateien verwalten i » (@ og
HSC e
» [ DI
Quellpfad: OrdneriMitsubis hilPLC e el HsC - #l 0
Ll S »lma
L HSC I
Inhalt des importierten Pfads o ' mAQ
I » (g miag
) Datei Versien Sprache Status Info L HSC . [ Kommul
] GSDMLV2.3-VIPASLIOCPU-2016.. V23 Englisch, D Bereits installiert SLOCFUO.. | 1000.10.. Impulsgenerator (FTOT.. » [ Technol
7] GSDMLV2 32-MitsubishiElectric.. v2.32 Englisch Bereits installiert 1002..10... Impulsgenerator (FTOL...
[ GSDMLV2 32-MitsubishiElectricM.. V2.32 Englisch Bereits installiert impulsgenerater (FTOL...
1006..10.. Impulsgenerator (FTO/...
gen PROFINETSchnittstelle
slle hinzufiigen
[
tabelle [33] o — [+
3 <[
| 12C AC/DC [*#4info [ % Diagnose | R
EEiS e [ Aligemein | 10 Variablen | Syste
stabelle hinaufiiger —
b Allgemein e -
» FROFINET-Schnitstelle Lt | u e =
» DIBIDQ 6
& Algemei
— P = | Abbrechen |
» Schnelle Zahler (HSC)
- S
» Impulsaeneratoren (PTO/PWY I EUSEIVED oUI UIESET DOUUTUDDE o RUVIETET
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4. Unter ,Netzansicht” den Verstarker MR-J4-TM aus dem Hardware-Katalog auswahlen und

per Drag & Drop in die Hardwarekonfiguration einfligen

=

[ Filter o

> [ 2
¥ (=4 HMI

» i PC-Systeme =‘E-

o ; A

b Lig Antriebe & Starter c

v [ Metdomponenten =

» (i Erfassen & Uberwachen 4

o

» [l Dezntrale Peripherie o

o =)

v (i Feldgerste )

- [[. Vieitere Feldgerate

~ (i FROFINETIO =

T Dv; o

= [ Drives =

g = : : E

= |l Mitsubishi Electric Corporation |2

» [ MELSERVO S

m

[l MELSERVO MR-4-TM =

Il MRLSERVO MR-I4-TM i

5. Mit einem Rechtsklick in der nun entstandenen Schaltflaiche des MR-J4-TM auf
,Nicht zugeordnet” die entsprechende SPS zuordnen.

MRA-14-TM_1 B
MRLSERVO MR-)... OP-HORM

| Micht :"J..IEEL"E"""'""' =
PLC_1.PROFINET-Schnittstelle 1

6. Um die IP-Adresse und den Profinet-Gerdtenamen festzulegen, wird per Doppelklick auf den
MR-J4-TM das Einstellungsmenii ge6ffnet.

PLC1
CPU 1212C
PNMIE_T

‘
HMI_1 MR-J4-TM |
KTP400 Basic PN WMRLSERVO MR-J.. m
E PLC1
<] 1
[an in_ | 10Vari [s | Texte
» Allgemein N et Ad
~ PROFINETSchnittstelle [X1] emerrarEssen
Allgemein Schnittstelle vernetzt mit
Ethernet-Adressen
» Enweiterte Optionen Subnetz: | PHAE_1
ey Heues Subnetz hinzufiigen
Identification & Maintenance
HW-Kennung |P-Protokoll
(@) IP-Adresse im Projekt einstellen
IP-Adresse: 192 . 168 . 5 . 20
Subnetzmaske: | 255 . 255 . 255 . 0
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Die Auswahl des gewtinschten Telegramms (1, 100 oder 102) kann unter ,Gerateansicht” des
MR-J4-TM durchgefiihrt werden. Dabei |6schen Sie das bestehende, nicht gewiinschte
Telegramm, aus der Liste und ziehen per Drag & Drop das jeweilige Telegramm von der
rechten Seite in das freigewordene Feld.

e - T —— I
0 P p AC/DCIR Deze 00 4
| Topologiesicht [ Netzsicht |} Geritesicht || optionen G
1 I @
WR-J4-Th ] B ian) + = ston . =z
[roem vl B G/HQ _4 :
S
2. [Baugruppe Baugr.. | Steck.. |E-Adresse | A-Adres.. | Typ v |Katalog 3
B - MRTM o o MELSERV...| | Suchen> |y | it} £
H
_);;‘é . \n(a:ars - : o ox1 MRITM | o ileey g
3 <D0 with manufcnirer salenr 1021 -
& i rurer e (] 1 DOwith | s opimodul K]
Parameter Access Point o 11 Paramete._ | T WELSERVO MRl
Custom telegram 102, PZD-24i24 o 12 68.115 64.111 Customt.. Fal —
— ~ 7y Modul o
, Il 00 with standard telegr. 1 =
| - [ Monufacturer Telegrams 2
= ] ‘ M 00 with manufcturer telegr. 100 H
- 2 17100 with manufacturer telegr. 102 g
5
>
£
S
s
g
H
]
L
= =
= = = g
[0 [>] [100% ] —y— @ [ie] i ] [> 1
0 |'d Eigenschaften  [fijinfo | Diagnose | s
2
2
ligemein | 10-Variablen [ Systemkonstanten [ Texte | 3
ligemein L
Ethemet-Adressen I
Kataloginformation =
0FINET-Schnitstelle [X1] Schnittstelle vernetzt mit
Allgemein
EthemetAdressen Subnetz [ PIE_T [=]
* Erweiterte Optionen
schninstellen-Optionen
Medienredundanz
1P-Protokoll

8. Damit sind alle notwendigen Verbindungseinstellungen getatigt.

Mit einem Klick auf ,online verbinden” sollten auf der linken Seite alle Indikatoren Griin
leuchten (fur diese Ansicht darf bei dem MR-J4-TM kein Fehler anstehen)

Bestbemen  Ansichr

Fenster  Hilfe

F [ % [ Projekt speichern

G B R onlineverbinden ¥ OnlineVerbindung trennen | A [ 8 3| =} [[|

Geridte ‘ E
OO = Vemetzen| §§ Verbindungen | il [~ | & |E Qs
> | ] AS_TEST_Telegram102

- B Neues Gerat hinaufigen
By Gerdte & Newze PLC
~ g PLC_1 [CPU 1212C ACIDCIRIy] L e
1Y Gerst=konfigurstion
%! online & Diagnose
» [ Progmmbausteine ]
» (4 Technologieobjekee
> Externe Quellen
v Lg PLCVariablen ]
» g PLCDatenypen
¥ [z Beobachtungs- und Forcetabellen
[ onlineSicherungen
Frogramminformationen
v (G, Gerste-FroxyDaten
5 Tewtlisten
~ [ Loksle Baugruppen <] il ]
I8 PLC 1 [CPU 1212C ACIDCIRlY] = I—@- Eiger
= [ Dezntrale Peripherie :
I Allgemein " 10-Variabl H Sy tanten " Texte
~ Aligemein o
[} Gerstekonfigurstion Kataloginformation '
%] online & Diagnose ~ PROFINETSchnittstelle [X1]
M vRua-ma Allgemein Marme: | MR-14-Ti
M 00 with manufacturer telegr. 102_1 Ethernet-Adressen atnel acdes
» 5§ Gemeinsame Daten » Erweiterte Optionen e T
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2. Typische Einstellungen des Servoverstarkers fiir einen

Testaufbau
(SPS + MR-J4-TM + Motor ohne angeschlossene Sensoren / Eingadnge / Ausgénge)

Ist der Verstarker korrekt verkabelt (Manual hier zum Download verfiigbar ) und
angeschlossen, so erscheint beim ersten Start in dem Display der Fehler ,,Ab“ (es
wird auf eine Netzwerkkommunikation gewartet)

Beim Einstecken des Netzwerkkabels nach korrekter Konfiguration im TIA Portal
verandert sich die Anzeige auf den Fehler E6.1 (Not Aus Signal ,,Forced stop” fehlt)

Offnen des MR Configurator2

Unter ,,Project” = ,New" das Modell MR-J4-TM auswéhlen

Bei der Frage, ob die aktuellen Parameter aus dem Verstarker gelesen werden sollen,
mit ,,Ja“ bestatigen

Unter Diagnose = ,,System Configuration” ist es moglich alle relevanten
Informationen wie z.B. die IP Adresse zu lesen.

Ttem Axis1

Servo amplifier identification information MR-]4-10TM

Serva amplifier serial number M75V0D034
Servo amplifier 5/ Mo. BCD-B46WS500 B1
Option unit identification information Mo Connection
Option unit serial number

Option unit S/W Mo, —

Metwork module identification information  |PROFINET
Network module Serial number AD2A1C26
Metwork module 5/W number 1.24.01

Motor model HF-KPD53
Motor ID 16F05300
Motor serial number

Encoder resolution 262144
Accumulated power-on time [h] 5

Mum, of inrush cur, sw. times [times] i)

LED display bi4

Mit einem anschliefenden Klick auf ,,Parameter” konnen Sie den Verstarker
einstellen

Unter ,,Basic” = Control mode selection” die Option: “Automatic selection for each
network” auswahlen

Unter demselben Reiter unter “Forced stop” die Option “Disabled” auswahlen
(ansonsten kommt die Meldung E6.1, dieses Signal kann aber auch verdrahtet
werden.)

Unter ,,Rotation direction selection” wird ausgewahlt, wie eine Positive Zieladresse
interpretiert werden soll (rechtsdrehend oder linksdrehend)
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Parameter Setting X ]’

System Configuration | 4

@Mﬂsl |3 o—]i{c:d @ Set To Deﬁqt h\r_m{}r L‘h Paramsta Cony @P,m Block

“EXiEnsion
Extension 2
Alarm setting
Tough drive
Drive recorder

Component parts
Position control
Torque control
= Servo adjustments
Basic
Extension
Filter 1
Filter 2
Filter 3

[ —

Control mode{**STY) Encoder output pulse(*ENRS, "ENR, "ENRZ)

Contral mode selection . Encoder output pulse phase
Automatic selection for each network |£t

Rotation direction{™POL) Mumber of encoder output pulse

Rotation direction selection [

4000 | pulse

- CCW dir. during fwﬁ. pls. input, CW dir, during rev. pls. input Lﬂ

Forced stop{*ACP1) =
Servo forced stop selection 2ero speed(ZSP)

Disabled (The force stop input EM1 and EM2 are not used) [w| | 267®Peed 50 |isin (9=10900)

* Haben Sie eine Batterie an den Verstarker angeschlossen, kdnnen Sie das Absolut

Sy

stem nutzen (Position bleibt gespeichert, auch nach Power off).

Dazu unter dem Reiter ,Component parts” bei der Option ,,Absolute pos. Detection
system sel.” Die Auswahl ,Enabled” nutzen

g Parameter Setting x r System Configuration I

Wact  [v] ores [B) et To Defauit. Taavrify

0 Cony [ Parameter Block

[¥open Fsave As

Operation mode (o]

£ Common b
Basic

Extension

Component parts

Regenerative option{=REG) Brake output(MBR)
‘ Regenerative option setting Servo ampkifier [] Uses electromagnetic brake interlock (MBR)

Regen, option is not used |EI —l
- Extension

Batiery(*ABS)
Filter 1
Fiter 2 Asolute nos, detection svatem s, —
- Fiter 3 | Enabled (Used in ABS pos. detect system) |_1] Encoder cable (**COP1)
Vibratian control : Encoder cable communication method sel.
One-touch tuning | 2-wire E]
Gain changing E )
=)+ Positioning

Extension 2

Electromagnetic brake sequence output
[ 0| ms(o-1000)

-~ Posibon control
Torgue control
£ Servo adjustments
Basic

e Ein elektronisches Getriebe kann in der Option ,Position Control“ unter ,Electronic

Gear” eingestellt werden.

Tough drive
Drive recorder
Component. nacts
Position control
STGoE NI
= Servo adjustments
Basic
Extension
Fiter 1
Fiter 2
Fiter 3

Vibration control Blectronic gear denominator [ 1000 | (1-16777215)
One-touch tunin =

Gain changing
= Positioning
Basic
Home position
=i Digital 1/0
Basic

Blectranic gear(*FEP, "CMX, *COV, "AOP3)
Number of command input pule=z7 elation

In-position range unit selection [[Eecroncgear |

Command input pulse unit 'v[

Error excessive alarm(ERZ, *COP3) | ETEC!ToniC é.ear.ée-fﬁng
Error excessive alarm level setting 0 rev (0-1000)
Error excessive slam levelunit selection |1 [ [rev] unit No. of amd, pulses per rev, = Motor enc. res. %

Electronic gear denominator
EBlactronic gear numerator

Motar encoder resoltion pa2144 | (1-2147483647)

Electronic gear numerator 262144 | (1-16777215)

Mo. of amd. pulses per revolution | 1000 | pulse/rev

e

e e
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e Die entsprechende Encoderauflésung kann unter Diagnose > ,System
Configuration” ausgelesen werden.
Ttem Axis1
Servo amplifier identification information MR-]4-10TM
Serva amplifier serial number M75V0D034

Servo amplifier /W Mo,

Option unit identification information
Option unit serial number

Option unit S/W Mo,

Motor model HF-KPD53
Motor ID 16F05300
Mater carizl nmhar

‘Enr:oder resolution 262144
ALCUIMUIA S POWEr =0T Ui |11] o

Mum, of inrush cur, sw. times [times] i)

LED display bi4

Metwork module identification information  |PROFINET
Network module Serial number AD2A1C26
odule 5\ number 1.24.01

BCD-B46WS500 B1
Na Connection

Bevor eine Positionierung erfolgen kann muss eine Referenzfahrt durchgefiihrt werden.

(Die Meldung 90.1 wird angezeigt, wenn eine Positionierung ausgefiihrt werden soll, das
Referenzieren davor aber noch nicht beendet wurde)

Hier ist eine Vielzahl an Moglichkeiten auswahlbar (Siehe MR-J4-TM Profinet Handbuch
Kapitel 6.6).

Fir die einfachste Methode (Steigende Flanke des Referenzfahrt Signals = Aktuelle Position
= 0) ist , Data set type home position return” auszuwahlen. Dazu mit Hilfe des

MR Configurator2 unter ,,Home position return” ,Data set type” wahlen. Es ist jedoch auch
moglich, die CiA 402 Methoden zu nutzen.

|- {=iFunction display
Operation mode
- Common
Compaonent parts
Position control
Torgue control

Positioning - Home position return

Home position return method(HMM)
Method selection
(A 402 (3 Manufacturer-spedfic

+- Servo adjustments

Home position return method

Gain changing Data set type [V]
= Positioning '
Rasic i o
Address increasing direction
= Lagital s
Basic Home position return position data(Z5T, Z5TH)
Extension Home position shift distance
= {EList display 0 pulse | (0-2147483647)
Basic

=T

Da noch keine Endlagenschalter angeschlossen sind, werden diese Signale auf ,Auto
ON“ gesetzt. Ist diese Option nicht gesetzt, erscheint die Meldung 99.1 oder 99.2, wenn
versucht wird zu positionieren.
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B-Common = | E——

Basic Device setting
Extension
Extension 2 LjO device sl Input signal auto ON sel.
Alarm setting - - :
Tough drive [ Devicesettng | [ Auto O Assignment ]
Drive recorder

Component parts Input filter (“DIF)

Position control .

Torque contral Input signal filter sel. 3,555 M ms

X

2 djustments -
7 Lot AutoON Setting 1

Extension
Filter 1
Filter 2 LSP @on CoFF
Filter 3
Vibration control Lsh Ol $(T:3
One-touch tuning
Gain changing
[=]- Positioning
Basic
Home position return
[=- Digital 1/0
Basic

Extension
= [g]Listdisplay

Auto ON assignment

Um alle Einstellungen zu Ubernehmen, klicken Sie auf ,Axis Writing“. Es kommt ein
Hinweisfenster, dass der Verstarker einmal Aus- und Angeschaltet werden muss.

Sollten Sie das Absolut System aktiviert haben kommt nach diesem Neustart zuerst die
Meldung 25.1 im Display (Keine Absolut Position vorhanden), diese wird automatisch nach

einem weiteren Aus- und Anschalten quittiert.

Der Verstarker ist nun einsatzbereit.

Servo Parameter konnen auch unter Verwendung der Bausteine ,WRREC_DB“ bzw.
,RREC_DB“ von der Steuerung geschrieben bzw. gelesen werden. Eine Auflistung der
,PNU” befindet sich im Handbuch ,,MR-J4-TM Instr. Manual (Profinet)” in Kapitel 8.

Bausteine:
%085
"WRREC_D8_1"
WRREC
Vanant
EN ENO
WM101.0 WM0.0
"Tag 22" =—REQ DONE =—"Teg_§"
W0 w110
"Tag_ 17" —Ib BUSY =i 'Tag_25"
WANS0 WA12.0
*Tag_18" —EINDEX ERROR —i'Tag_26°
LAWE O SMD20
"Teg_19" — LEN STATUS — "Tag_16"
SMWZ00

*Tag_24" — RECORD
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WB1
“RDREC_DE"
RDREC
Variant
EM EMNO

¥M100.0 YM1.0
"Tag_14" — REQ VALID —"Tag_3"
a0 2.0
"Tag_17" o BpuUsy — "Tag_4"
S0 aM3.0
“Tag_18" —¥IINDEX ERROR —"Tag_5"
EIWE0 D10
“Tag_19" — MLEN STATUS — “Tag_6"
"Data_block_ HMW20
1" transfer RECORD LEN *Tag_7"

3. Tuning Moglichkeiten

Nachdem Sie die Kommunikation via Profinet aufgebaut haben wund erste
Positionieraufgaben durchgefiihrt haben, ist es moglich den Verstarker zu tunen um bessere
Ergebnisse zu erlangen. Dazu kdnnen Sie die One-touch Tuning Funktion nutzen.

Diese ist unter ,, Adjustment” = ,,One-touch Tuning” erreichbar.

E' Axis1 |V [ MReturn to value before adjustment Return to initial value
i s}

Setting

() User command method

Start to operate before pressing "Start” button,
Servo motor cannot start in stop status,

Set the permissible travel distance and execute the one-touch tuning in auto operation.

Permissible travel distance & = | pulse (1-2147483547)
(Encoder pulse unit) 1 |
Servo motor rotation amount = | 4,0 | rev

Please do not start when servo motor is rotating.

Test operation cannot be executed when adjustment starts in amplifier command method,
& Motor rotates when press the "Start™ button,

Response mode
) High mode  {Execute the response mode for machines with high rigidity)

(%) Basic mode  {Execute the response mode for standard machines)
{Low mode (Execute the response mode for machines with low rigidity) |- Start

Error code

Status | €002 & Error Code List
Adjustment result

Settling time 0| ms

Cvershoot amount [ Pl
{Encoder pulze unit) 1 o B Update Project

To further improve performance

Fine-adjust the model loop gain _Turjjj_jg_

Detailed Setting
Set the detailed parameter relating to One-touch tuning [ Parameter Setfing J

10
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Mit einem Klick auf ,Start“ wird das Tuning aktiviert.

Fiihren Sie nun den normalen Verfahr Zyklus so lange aus, bis der Fortschrittsbalken 100%
erreicht und das Tuning beendet ist. Mit einem Klick auf ,Update Project” bzw. auf das
erschienene Fenster werden die Tuningparameter Uibertragen.

Tritt wahrend des Tuning Vorgangs ein Fehler auf, ist dieser im ,,Error Code” Fenster zu sehen
(CO02 bedeutet hier, der Servo On Befehl wird bendtigt, bevor das Tuning ausgefiihrt
werden kann)

Eine andere Moglichkeit ist, unter ,,Adjustment” = ,Tuning” manuell in den Tuning Prozess
einzugreifen.
Die wichtigsten Modi sind:

0 Auto tuning mode 1 (Massentragheitsverhaltnis wird automatisch ermittelt)
0 Auto tuning mode 2 (Massentragheitsverhaltnis wird manuell eingetragen)
0 Manual mode (Alle Tuning Parameter werden von Hand eingetragen)

Mit ,STEP3 Response level setting” kann die ,Harte” des Motors eingestellt werden.

1 ist sehr weich (Welle lasst sich von Hand bewegen, bevor eine Gegenreaktion kommt)
40 ist extrem hart (Gegenreaktion kommt sofort)

Bitte hier moglichst in 1er Schritten verfahren und das Testergebnis beobachten.

Um die Tuningoptionen zu lUbernehmen kann mit ,Continuous Write“ permanent jede
Anderung sofort auf den Verstirker gespielt werden oder mit ,Write“ einmalig die
Veranderungen Glbernommen werden.

=

 Tunng x|
: (] Axis1 || eflRead B verify. Scontinuous Write B Parameter Monitor Y~ Filter fj=vib. Supp. Ctrl, A Cme, Fiter

Basic settng [ wrte | | UpdateProject |
STEP 1 Gain adjustment mode selection{FA08 ATU)
(%) Auto tuning mode 1 Auto, est. of ld. inertia moment ratio -> STEP3 Response level setting
() Auto tuning mode 2 STEP2 Load inertia moment ratio setting -= STEP3 Response level setting
() 2-gain adj. mode 1 (Interpolation) Auto, est. of id, inertia moment ratio -> STEP3 Response level setting/Model control gain setting
() 2-gain adj. mode 2 STEPZ Load inertia moment ratio setting -> STEP3 Response level setting/Model control gain setting
OManuaI mode STER2 Load inertia moment ratio setting -> STEP3 Gain parameter setting

STEPZ Load inertia moment ratio setting

Load inertia momentratio  (PEOSGDZ) | =.0 ! times (0.00-300.00)
STEP3 Response level setting STEP3 Gain parameter seting
Model control gain (FBO7 PG1) rad/s (1.0-2000.0)
Position control gain (PBOS PG2) | radfs (1.0-2000.0)
= 44 Speedcontrolgan  (PBOSYG) | 1% | rads(2065535)
E @ Speed integral comp. {PB10 VIC) t ms (0. 1-1000.0)
Auto tuning response | 15" (1-40)
(PA0S RSP) Dvershoot amount =
[ I Filter auto. setting Filter OFF Overshoot amt. comp.  {PE12 OVA) 0 | =% (0-100)
Adjustment resuic
Adjustment result will be updated after executing positioning mode (Test mode). You can check detailed waveform with graph function (Monitor).
Ttem Unit Axis1
Adjustment result ) I
| Settiing tme | ms o
| Overshoot amt. (Enc. pulse unit) 'pulsa 1]
Machine characteristics .
Load inertia moment ratio times 8.00

11
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4. Beschreibung des Bausteins ,Mitsubishi_MR-J4-TM_PN“

%DB3
"Servo®
%8500
"Mitsubishi_MR-J4TM_PN"
~—EN
278
*MR-J4-TM~DO_
with_
Manufacturer_ FALSE
telegr__102_ M10.0
1~Custom_ Antrieb_n_| “Antrieb_nicht_
telegram_102_ bereit ==~ bereit"
_Pz0-24." _} ooon e
'I0.0—Mg_mm W10.1
TRUE Uberfahrendsc| “Uberfahrendscha
%11.0 halter -~ lter
"Servo_On" — Frg_Servo_On
= FALSE
TRUE 9M10.2
M1 Stoe_n_| Stdrung_nicht_
"Quickstop” — Quickstop referenziert =~ Referenziert”
FALSE FALSE
WMm1.2 %M100.3
"Quitt” ==/ Quitt Stoe_Antrieb == "Storung_Antrieb”
16802 -13975.04
%MB2 “MD16
“Betriebsart” — Betriebsart Istposition — "Istposition”
FALSE FALSE
%MmM1.3 WM10.4
“Start” ==/Start Servo_lauft == "Servo_lauft”
) Beschleunigun FALSE
100 — gsrampe M10.5
100 — Bremsrampe BA_Ref aktiv/~= "BA_Ref_aktiv"
-1000 FALSE
Y%MD12 WM10.6
“Geschwindigkeit | Geschwindigkei BA_Pos_aktiv[~= "BA_Pos_aktiv"
—E TRUE
100.0 "'/AMOJ .
MDA BA_Vel_aktiv|— "BA_Vel_aktiv
“Sollposition™ = Sollposition ENO —

12
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Input Type Beschreibung
EN Bit Aktivierung des Bausteins
LADDR HW_IO Hardwareadresse des Antriebs
Weg_mm Real Vorschubskonstante [mm]
Frg_Servo_On Bool Einschalten der Regelung
Quickstop Bool Schnellstop der Positionierung (inaktiv wenn 1)
Quitt Bool Fehlerquittierung
Betriebsart Byte Gewilinschte Betriebsart
1: Positionieren
2: Geschwindigkeitsgereglter Modus
3: Referenzieren
Start Bool Startbefehl
Beschleunigungsrampe | Dint Bezogen auf Nenngeschwindigkeit des Antriebs [ms]
Bremsrampe Dint Bezogen auf Nenngeschwindigkeit des Antriebs [ms]
Geschwindigkeit Dint [mm/s]
Sollposition Real Zielposition [mm]

1dbdadbdbdbbbadbbabdbds

Einschaltreihenfolge bei EN dauerhaft auf TRUE

Wenn bendtigt, Fehler durch Quitt auf True setzen, quittieren
Quickstop auf ,, TRUE” setzen

Frg_Servo_On auf ,TRUE" setzen
Mitsubishi_MR-14-TM_PN_DB

I*ﬂ ¥ Input

Datentyp
LADDR HW_IO
Wieg_mm Real
Frg_Servo_On Bool
Quickstop Boal
Quitt Boal
Betricbsart Byte
Start Bool

Beschleunigungsrampe Dint

¥ Dutput

Bremsrampe Dint
Geschwindigkeit Dint
Sollposition Real
Antrieb_n_bereit Boal

Uberfahrendschalter  Boal

stoe_n_referenziert Bool
Stoe_Antrieb Boal
Istposition Real
Semvo_lzuft Bool
BA_Ref aktiv Boaol
BA_Pos_aktiv Bool

Ba_Vel_aktv Boal

[ o e e T o B

eitregellung; 3:Referenzieren

=
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Changes for the Better

5. Produktiibersicht

Artikel Nr. | Produktname
298566 | MR-J4-10TM-PNT
298567 | MR-J4-20TM-PNT
298568 | MR-J4-40TM-PNT
298569 | MR-J4-60TM-PNT
298570 | MR-J4-70TM-PNT
298696 | MR-J4-60TM4-PNT
298697 | MR-J4-100TM4-PNT
298698 | MR-J4-200TM4-PNT
298699 | MR-J4-350TM4-PNT
298700 | MR-J4-500TM4-PNT
298701 | MR-J4-700TM4-PNT
298705 | MR-J4-11KTM4-PNT
298706 | MR-J4-15KTM4-PNT
298707 | MR-J4-22KTM4-PNT

6. Troubleshooting

1. Drive Troubleshooting:

a) Fehlercode dem Display entnehmen und Ursache im Benutzerhandbuch des MR-J4-TM
ermitteln, Achtung: wird von der Steuerung ein Achsfehler angezeigt und das Drive
befindet sich nicht im Fehlerzustand, ist der Fehler auf der Steuerung zu suchen.

b) Mittels MR Configurator2 mit dem Drive verbinden und Hinweisen zum anliegenden
Fehler nachgehen.

7] MELSOFT MR Configurator2 New project
AL O B E A aeiE Iy §d  SemOsby.. |!

i Project g x H Alarm Onset Data... r

Nensa Darnrdar

2. HMS Modul (Profinet-Schnittstelle) troubleshooting:

Benutzerhandbuch des MR-J4-TM verwenden.

3. Siemens-Steuerung Troubleshooting:

Informationen zur Ursache und Behebung von Steuerungsfehlern kénnen der Siemens
Webseite entnommen werden.
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