
Satellite Training Series PART 4

AC Servo แรกของคุณ
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●ขอ้ควรระวงัเบ้ืองตน้ดา้นความปลอดภยั●
(อ่านขอ้ควรระวงัทุกขอ้ก่อนเร่ิมใชอุ้ปกรณ์)

ก่อนออกแบบระบบของคุณ ใหแ้น่ใจวา่ไดอ่้านคู่มือท่ีเก่ียวขอ้งส�ำหรับผลิตภณัฑข์องคุณแลว้เพื่อรับรองวา่คุณจะ

ใชค้วามระมดัระวงัอยา่งเหมาะสมในเร่ืองความปลอดภยั

โปรดค�ำนึงถึงขอ้ควรระวงัต่อไปน้ีขณะฝึกอบรม เพื่อใหคุ้ณไดเ้รียนรู้วธีิใชง้านอุปกรณ์อยา่งถกูตอ้ง

AC servo MELSERVO-J4 ส�ำหรับการใชง้านทัว่ไปของ Mitsubishi Electric ใชส้�ำหรับการฝึกอบรมน้ี

หากอุปกรณ์ในสถานท่ีจริงแตกต่างออกไป ใหม้ัน่ใจวา่ไดอ่้านคู่มือเฉพาะส�ำหรับแต่ละอุปกรณ์แลว้ เน่ืองจากวธีิ

การปฏิบติังานจะแตกต่างกนัไปตามรุ่นเฉพาะของ AC servo

ในเอกสารฉบบัน้ี ขอ้ปฏิบติัดา้นความปลอดภยัจะถกูแบ่งออกเป็นระดบัของ “ค�ำเตือน” และ “ขอ้ควรระวงั”

คาํเตือน
แสดงใหเ้ห็นวา่การจดัการอยา่งไม่ถกูตอ้งอาจท�ำใหเ้กิดสภาวะเส่ียงอนัตราย ส่งผลให้
เสียชีวติหรือบาดเจบ็รุนแรงได้

ขอ้ควรระวงั
แสดงใหเ้ห็นวา่การจดัการอยา่งไม่ถกูตอ้งอาจท�ำใหเ้กิดสภาวะเส่ียงอนัตราย ส่งผลให้
ไดรั้บบาดเจบ็ปานกลางหรือเลก็นอ้ยต่อตวับุคคลหรือความเสียหายภายนอกได้

รายการใดกต็ามท่ีมีสญัลกัษณ์ ขอ้ควรระวงั  อาจน�ำไปสู่ผลลพัธ์อนัร้ายแรงได ้โดยข้ึนอยูก่บัเง่ือนไขต่างๆ

ค�ำแนะน�ำทั้งสองระดบัตอ้งไดรั้บการปฏิบติัตาม เน่ืองจากเป็นเร่ืองส�ำคญัส�ำหรับความปลอดภยัส่วนบุคคล

[ขอ้ควรระวงัในการฝึกอบรม]

คาํเตือน
●	 หา้มสมัผสักบัขั้วปลายหากเปิดเคร่ืองอยูเ่พื่อป้องกนัไฟฟ้าช็อต

●	 ก่อนเปิดฝาครอบ ใหปิ้ดเคร่ืองหรือตรวจดูใหม้ัน่ใจวา่ปลอดภยัแน่นอนในการเปิดฝาครอบ

●	 หา้มยืน่มือเขา้ไปในช้ินส่วนท่ีมีการเคล่ือนท่ี



1. เพื่อป้องกนัไฟฟ้าช็อต กรุณาท�ำตามดา้นล่าง

คาํเตือน
●	 ก่อนเดินสายไฟหรือตรวจสอบ ใหปิ้ดเคร่ืองและรอ 15 นาทีหรือมากกวา่ (รอ 20 นาทีหรือมากกวา่ส�ำหรับเคร่ืองแปลงไฟ) จนกวา่ไฟแสดงสถานะจะดบัลง 

และตอ้งดูใหแ้น่ใจวา่แรงดนัไฟฟ้าระหวา่ง P+ และ N- (ระหวา่ง L+ และ L- ส�ำหรับเคร่ืองแปลงไฟ) อยูใ่นเกณฑป์ลอดภยัดว้ยเคร่ืองทดสอบกระแสไฟฟ้าและ
อุปกรณ์ต่างๆ ไม่เช่นนั้นอาจเกิดไฟฟ้าช็อตได ้นอกจากน้ี ตอ้งตรวจสอบใหแ้น่ใจอยูเ่สมอวา่ไฟแสดงสถานะดบัอยูห่รือไม่ไดต่้อมาจากดา้นหนา้ของ Servo 
Amplifier (เคร่ืองแปลงไฟ)

●	 หา้มใชส้วทิชข์ณะมือเปียก ไม่เช่นนั้นอาจเกิดไฟฟ้าช็อตข้ึนได้

2. เพื่อป้องกนัอคัคีภยั กรุณาท�ำตามดา้นล่าง

ขอ้ควรระวงั
●	 เม่ือคุณใช ้Servo Amplifier รุ่น MR-J4 แบบหลายแกน การเช่ือมต่อ Encoder ผดิแกนเขา้กบัหวัเช่ือมต่อ CN2A CN2B หรือ CN2C อาจท�ำใหเ้กิดอคัคีภยัได ้ 

3. เพื่อป้องกนัการบาดเจบ็ กรุณาท�ำตามดา้นล่าง

ขอ้ควรระวงั
●	 Servo Amplifier (อุปกรณ์ขบัเคล่ือน) / Converter Unit Heat Sink / Regenerative Resistor/ Servo Motor และอุปกรณ์อ่ืนๆ อาจเกิดความร้อนเม่ือเปิดใชง้านหรือ

หลงัจากปิดใชง้านเป็นระยะเวลาหน่ึง ระมดัระวงัเร่ืองความปลอดภยั เช่น สวมใส่อุปกรณ์เพื่อป้องกนัการสมัผสักบัช้ินส่วน (สายไฟและอ่ืนๆ) โดยไม่ไดต้ั้งใจ

4. ค �ำแนะน�ำเพิ่มเติม
ค�ำแนะน�ำต่อไปน้ีควรไดรั้บการเอาใจใส่เช่นกนั การจดัการอยา่งไม่ถกูตอ้งอาจก่อใหเ้กิดการท�ำงานผดิปกติ การบาดเจบ็ ไฟฟ้าช็อตและอ่ืนๆ ได้

(1) การเดินสายไฟ

ขอ้ควรระวงั
●	 เดินสายไฟเขา้กบัอุปกรณ์อยา่งถกูตอ้งและปลอดภยั ไม่เช่นนั้น Servo Motor อาจท�ำงานผดิปกติได้
●	 เพื่อหลีกเล่ียงการท�ำงานท่ีผดิปกติของ Servo Motor โปรดเช่ือมต่อสายไฟเขา้กบัเฟสขั้วปลาย (U/V/W) ของ Servo Amplifier (อุปกรณ์ขบัเคล่ือน) และ Servo 

Motor ใหถู้กตอ้ง
●	 เช่ือมต่อช่องจ่ายไฟ (U/V/W) ของ Servo Amplifier (อุปกรณ์ขบัเคล่ือน) เขา้กบัช่องรับไฟ (U/V/W) ของ Servo Motor โดยตรง  อยา่เช่ือมต่อคอนแทคเตอร์แม่

เหลก็โดยมีส่ิงอ่ืนอยูร่ะหวา่งกลาง ไม่เช่นนั้นอาจท�ำใหเ้กิดการท�ำงานท่ีผดิปกติได ้
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●	 ก�ำหนดค่าวงจรใหปิ้ด EM2 หรือ EM1 เม่ือแหล่งจ่ายไฟวงจรหลกัถกูปิดเพื่อป้องกนัการเร่ิมระบบใหม่ของ Servo Amplifier (อุปกรณ์ขบัเคล่ือน) โดยไม่คาดคิด



(2) การใชง้าน

ขอ้ควรระวงั
●	 ก่อนท่ีจะรีเซ็ต Alarm ใหต้รวจสอบใหแ้น่ใจวา่สญัญาณของ Servo Amplifier (อุปกรณ์ขบัเคล่ือน) ถกูปิดอยูเ่พื่อป้องกนัการเร่ิมระบบใหม่อยา่งฉบัพลนั ไม่เช่น

นั้นอาจก่อใหเ้กิดอุบติัเหตุได้
●	 ใช ้Servo Amplifier (อุปกรณ์ขบัเคล่ือน) และตวัแปลงไฟกบั Servo Motor แบบเฉพาะทาง

(3) การปฏิบติัอยา่งถกูตอ้ง

ขอ้ควรระวงั
●	 รับรองความปลอดภยัโดยการยนืยนัวา่ระบบถกูปิดเรียบร้อยก่อนเร่ิมด�ำเนินงานแผนปฏิบติัอยา่งถกูตอ้ง ไม่เช่นนั้นอาจก่อใหเ้กิดอุบติัเหตุได้
●	 หากสนันิษฐานไดว้า่เม่ือเกิดเหตุไฟฟ้าขดัขอ้งหรือผลิตภณัฑท์�ำงานผดิปกติจะส่งผลใหเ้กิดสภาวะเส่ียงอนัตรายได ้ใหใ้ช ้Servo Motor ร่วมกบัเบรกแม่เหลก็

ไฟฟ้าหรือใชร้ะบบเบรกภายนอกเพื่อป้องกนัปัญหาดงักล่าว
●	 ก�ำหนดค่าวงจรเบรกแม่เหลก็ไฟฟ้าท่ีประสานเขา้กบัสวทิชห์ยดุฉุกเฉินภายนอก 

Servo Motor
RA

24 V DCB U

ส่วนสมัผสัตอ้งเปิดออกเมื�อ ALM (ทาํงานผดิปกติ) หรือ 

MBR (เบรกแม่เหลก็ไฟฟ้าแบบเชื�อมต่อกนั) ปิดลง ส่วนสมัผสัตอ้งเปิดออกดว้ยสวทิชห์ยดุฉุกเฉิน

เบรกแม่เห

ลก็ไฟฟ้า

●	 เม่ือ Alarm ดงัข้ึน ใหก้�ำจดัตน้ตอของปัญหา ยนืยนัความปลอดภยั และปิดระบบ Alarm เพื่อเร่ิมตน้ระบบใหม่
●	 เพิ่มการป้องกนัอยา่งพอเหมาะเพื่อป้องกนัการเร่ิมตน้ใหม่ท่ีไม่คาดคิดหลงัจากไฟฟ้าขดัขอ้งอยา่งฉบัพลนั

สงัเกตจากสญัลกัษณ์

จุด

สญัลกัษณ์น้ีแสดงเคลด็ลบัท่ีเป็นประโยชนส์�ำหรับการใชง้าน (เลือก) AC Servo



บทน�ำ

เน้ือหาของเอกสารน้ีครอบคลุมถึงพื้นฐานบางประการของ AC servo ท่ีผูใ้ชง้าน AC servo คร้ังแรกควรทราบ

เน้ือหาเอกสารน้ีถกูสร้างข้ึนบนสมมติฐานท่ีอุปกรณ์ส�ำหรับการฝึกอบรมชุด MELSERVO-J4 อยา่ง AC servo ส�ำหรับการใชง้านทัว่ไปของ Mitsubishi Electric อาจ

ถกูน�ำไปใช้

ก่อนต่อสายเขา้กบั AC servo ใหแ้น่ใจวา่ไดอ่้านคู่มือท่ีเก่ียวขอ้งกบัผลิตภณัฑข์องคุณแลว้เพื่อรับรองวา่คุณจะใชค้วามระมดัระวงัอยา่งเหมาะสมในเร่ืองความปลอดภยั

~~ ตารางต่อไปน้ีมีรายช่ือคู่มือต่างๆ ท่ีเก่ียวขอ้ง

ช่ือคู่มือ หมายเลขคู่มือ ค�ำอธิบาย

AC Servo School Text

AC Servo Practice Course (MELSERVO-J4)
SH-030146ENG ประกอบดว้ยภาพรวมบางส่วนของ AC servo

SERVO AMPLIFIER INSTRUCTION MANUAL SH(NA)030107ENG
ประกอบดว้ยขอ้มูลพื้นฐานเก่ียวกบั AC servo 

(MR-J4-_A_(-RJ) และ MR-J4-03A6(-RJ))

MELSERVO-J4 Servo amplifier INSTRUCTION MANUAL 

(TROUBLE SHOOTING)
SH(NA)030109ENG ประกอบดว้ยหวัขอ้การแกไ้ขปัญหาบางส่วน

เคร่ืองหมายการคา้

•	 Microsoft, Windows, Windows Me, Windows NT, Windows 2000, Windows XP, Windows Vista, Windows 7, Windows 8, Windows 8.1, Windows 10, 

Internet Explorer, ActiveX, Outlook, Excel และ Visio เป็นเคร่ืองหมายการคา้จดทะเบียนหรือเคร่ืองหมายการคา้ของ Microsoft Corporation ในประเทศ

สหรัฐอเมริกาและในประเทศอ่ืนๆ

•	 อีเธอร์เน็ตเป็นเคร่ืองหมายการคา้ของ Xerox Corporation ในประเทศสหรัฐอเมริกา

•	 MODBUS เป็นเคร่ืองหมายการคา้จดทะเบียนของ Schneider Electric SA

•	 ช่ือบริษทัหรือช่ือผลิตภณัฑอ่ื์นๆ ในเอกสารฉบบัน้ีเป็นเคร่ืองหมายการคา้และเคร่ืองหมายการคา้จดทะเบียนของบริษทัท่ีเป็นเจา้ของ

คู่มือฉบบัน้ีไม่ไดม้อบสิทธิในทรัพยสิ์นทางอุตสาหกรรมหรือสิทธิประเภทอ่ืนๆ หรือมอบใบอนุญาตสิทธิบตัรใดๆ กต็าม

Mitsubishi Electric Corporation จะไม่รับผดิชอบต่อปัญหาใดๆ ท่ีเก่ียวกบัสิทธิในทรัพยสิ์นทางอุตสาหกรรมท่ีอาจเกิดข้ึนไดเ้น่ืองจากการใชง้านเน้ือหาท่ี

อา้งอิงในคู่มือฉบบัน้ี

© 2018 MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION
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1บทที ่1  

พืน้ฐานของ AC Servo
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ค�ำวา่ “Servo” ใน “AC Servo” มีตน้ก�ำเนิดมาจากศพัทภ์าษาละติน “Servus” หมายถึงการปฏิบติัตามอยา่งเคร่งครัดและจงรักภกัดี  

ดว้ยเหตุน้ี เคร่ืองมือท่ีท�ำตามค�ำสัง่ไดต้ามตอ้งการจะถกูเรียกวา่ “Servo”

นอกจากน้ี “AC” ยงัหมายถึงแหล่งจ่ายไฟกระแสสลบั และนัน่ท�ำให ้“AC Servo” หมายถึงการควบคุมมอเตอร์ ใหท้�ำงานกบัแหล่งจ่ายไฟกระแสสลบั

“AC Servo” ช่วยใหว้ตัถุสามารถเคล่ือนท่ีและหยดุในต�ำแหน่งท่ีตอ้งการได ้ความเร็วของการเคล่ือนท่ีจะเปล่ียนแปลงอยา่งรวดเร็ว และวตัถุจะเคล่ือนท่ี

ดว้ยแรงมากหรือนอ้ย ข้ึนอยูก่บัเง่ือนไขต่างๆ

สถานท่ีผลิตหลายแห่งก�ำลงัพยายามเพิ่มคุณภาพโดยการติดตั้งเคร่ืองจกัรกลและระบบการด�ำเนินงานแบบอตัโนมติั

การควบคุมท่ีมีความแม่นย �ำสูงผา่น AC Servo เป็นส่ิงส�ำคญัส�ำหรับกระบวนการผลิตในอนาคต

1.1  AC Servo คอือะไร?
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1.2  �หน้าทีข่อง AC Servo: การควบคุม 3 แบบ

AC Servo มีการควบคุม 3 แบบ ดงัน้ี

- การควบคุมต�ำแหน่ง

- การควบคุมความเร็ว

- การควบคุมแรงบิด

ดว้ยการใชก้ารควบคุมทั้ง 3 แบบ AC Servo จึงสามารถเคล่ือนยา้ยวตัถุไปยงัต�ำแหน่งท่ีตอ้งการในระดบัความเร็วและแรงบิดท่ีตอ้งการได้

1.2.1  การควบคุมต�ำแหน่ง
การควบคุมต�ำแหน่งคือโหมดการควบคุมท่ีช่วยหยดุวตัถุในต�ำแหน่งท่ีตอ้งการพร้อมกบัควบคุมความเร็วของมอเตอร์

การควบคุมต�ำแหน่งถกูใชใ้นระบบการล�ำเลียงและเคร่ืองมืออ่ืนๆ

แบบมี AC Servo

ช่วยใหข้นยา้ยวตัถุไปยงัสถานที�หรือตาํแหน่งที�ตอ้งการไดอ้ยา่งแม่นยาํ

แบบไม่มี AC Servo

วตัถุไม่ถกูขนยา้ยไปยงัสถานที�หรือตาํแหน่งที�ตอ้งการ 

ทาํใหค้วามสามารถในการจดัเกบ็อยูใ่นระดบัปานกลาง
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1.2.2  การควบคุมความเร็ว
การควบคุมความเร็วคือโหมดการควบคุมท่ีช่วยควบคุมความเร็วการหมุนของมอเตอร์

ตวัอยา่งเช่น การควบคุมความเร็วถกูใชใ้นเคร่ืองมืออยา่งเคร่ืองเคลือบช้ินงานแบบหมุน ซ่ึงใชใ้นการผลิตวงจรเซมิคอนดกัเตอร์

เคร่ืองเคลือบผวิแบบป่ันเหวีย่งจะหยดสารละลาย (photoresist) ลงไปบนพ้ืนผวิ (wafer) และกระจายสารละลายแบบบางๆ ไปทัว่บริเวณโดยการใชแ้รง

เหวีย่ง

AC Servo สามารถหมุนพื้นผวิอยา่งมัน่คงดว้ยความเร็วท่ีเหมาะสมต่อเคร่ืองมือ ช่วยใหก้ระบวนการเป็นไปอยา่งแม่นย �ำ

พื�นผวิ (wafer)

สารละลาย (photoresist)

หมุน

แบบมี AC Servo

สารไวแสงกระจายอยา่งทั�วถึง

● เร็วพอดี

แบบไม่มี AC Servo

● เร็วเกินไป

สารไวแสงกระจายไปทั�วพื�นผวิ

● ชา้เกินไป

สารไวแสงกระจายไม่ทั�วถึง
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1.2.3  การควบคุมแรงบิด
การควบคุมแรงบิดคือโหมดการควบคุมท่ีช่วยควบคุมแรงบิดของมอเตอร์

แรงบิดคือแรงท่ีช่วยหมุนเพลา และการควบคุมแรงบิดถกูใชใ้นเคร่ืองพิมพอุ์ตสาหกรรมและเคร่ืองใชอ่ื้นๆ

ดว้ยการควบคุมแรงบิด เคร่ืองพิมพอุ์ตสาหกรรมสามารถยดืแผน่กระดาษใหเ้ท่ากนัและสามารถควบคุมได ้ท�ำใหพ้ื้นผวิของการพิมพไ์ม่เป็นรอยยบัหรือ

ยน่

แบบมี AC Servo

กระดาษจะถกูดึงและยดือยา่งพอดี

แบบไม่มี AC Servo

กระดาษไม่ถกูดึงอยา่งพอดี ทาํใหเ้กิดรอยยบั ยน่ หรือทั�งสองอยา่ง
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บนัทึก
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บทที ่2  

หลกัการและ การก�ำหนดค่าของ 
AC Servo
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“AC Servo” ประกอบดว้ยอุปกรณ์ 2 ตวั: “Servo Amplifier” ท�ำหนา้ท่ีเป็นหน่วยควบคุม และ “Servo Motor” ท�ำหนา้ท่ีเป็นหน่วยขบัเคล่ือนและชุดตรวจ

จบั อยา่งไรกต็าม แค่อุปกรณ์สองตวัน้ียงัไม่เพียงพอให ้AC Servo ท�ำงานได ้เคร่ืองมือจะใชง้านไดก้ต่็อเม่ือ “ชุดควบคุม” หรือหน่วยค�ำสัง่ถกูใชร่้วมกบั

อุปกรณ์ขา้งตน้

* AC Servo บางชนิดสามารถท�ำงานไดโ้ดยไม่มีชุดควบคุม แต่ใชเ้พียง Amplifier กบัมอเตอร์เท่านั้น

หน่วยควบคุม Servo Amplifier

AC Servo

Servo Motorหน่วยขบัเคลื�อนและชุดตรวจจบั

แหล่งจ่ายไฟ

ขอ้มูลตาํแหน่ง

การควบคุมแบบป้อนกลบั

หน่วยคาํสั�ง

(1) ชุดควบคุมเป็นตวัออกคาํสั�งไปยงั Servo Amplifier

(2) หลงัจากไดรั้บคาํสั�ง Servo Amplifier จะส่งต่อไปยงั Servo Motor (3) Servo Motor ทาํงานตามคาํสั�งของ Servo Amplifier

ชุดควบคุม

คาํสั�ง

ชั�วคราว

(4) Servo Motor จะตรวจจบัขอ้มูลตาํแหน่งปัจจุบนัผา่น Encoder (ชุดตรวจจบั) และส่งต่อไปยงั 

Servo Amplifier 

Servo Amplifier จะเปรียบเทียบค่าคาํสั�งกบัค่าที�ตรวจจบัได ้

และออกคาํสั�งเพื�อใหข้อ้ผดิพลาดระหวา่งสญัญาณเกิดขึ�นนอ้ยที�สุด 

* สิ�งนี� เรียกวา่ "การควบคุมแบบป้อนกลบั"

2.1  การตั้งค่าอุปกรณ์
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Servo Motor ถกูแบ่งออกไดเ้ป็น 3 ประเภท ดงัน้ี

- Rotary Servo Motor

- Linear Servo Motor

- Direct Drive Motor

จุด

เลือกประเภทของ Servo Motor อา้งอิงจากขอ้มูลจ�ำเพาะของอุปกรณ์ท่ีจะใชง้านร่วมกบั AC Servo

- Rotary Servo Motor

ดูเหมือนกบัมอเตอร์ทัว่ๆ ไป Encoder ส�ำหรับตวัตรวจจบัต�ำแหน่งท่ีติดตั้งอยูด่า้นหลงัของเพลา

* Rotary Servo Motor ถกูใชใ้นส่ือการเรียนรู้น้ี

- Linear Servo Motor

รูปร่างของ Rotary Servo Motor ไดรั้บการพฒันาใหมี้ลกัษณะแบนราบ ตวัหมุนจะเคล่ือนไหวอยูด่า้นบนของ Stator

- Direct Drive Motor

ดูเหมือนกบั Rotary Motor แต่แกนจะเป็นแบบกลวง

2.2  ประเภทของ Servo Motor
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ในส่วนน้ีจะอธิบายถึงโครงสร้างของ Servo Motor โดยใช ้Rotary Servo Motor เป็นตวัอยา่ง

Encoder 
(ชุดตรวจจบั)

Rotor

Stator

แสดงส่วนประกอบของ Servo Motor

Servo Motor

Servo Motor ประกอบข้ึนดว้ยช้ินส่วนหลกั 3 ช้ิน: Stator, Rotor และ Encoder

- Stator
เป็นแกนกลางมีสายไฟพนัรอบ เพื่อสร้างแรงส�ำหรับหมุนใหก้บั Rotor

- Rotor
เพลาถกูสร้างจากแม่เหลก็ถาวร โครงสร้างเช่ือมต่อกบั Encoder

- Encoder (ชุดตรวจจบั)
ใชอ่้านต�ำแหน่งของมอเตอร์ เป็นเซ็นเซอร์ส�ำหรับตรวจจบัและแปลงองศาการหมุนใหเ้ป็นสญัญาณไฟฟ้าและส่งออกสญัญาณ

จุด

ระมดัระวงัเม่ือใชง้าน Encoder เน่ืองจากประกอบดว้ยดิสกแ์กว้และส่วนประกอบอิเลก็ทรอนิกส์

2.3  โครงสร้างของ Servo Motor
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2.4  เบรก

AC Servo มีเบรก 3 ตวัส�ำหรับหยดุการเคล่ือนไหวของมอเตอร์

- Dynamic brake

- Electromagnetic brake

- Regenerative brake

จุด

ใชเ้บรกชนิดต่างๆ ร่วมกนัหรือใชเ้บรกชนิดต่างๆ แยกกนั โดยข้ึนอยูก่บัวธีิการใชง้าน AC Servo อยา่งปลอดภยั

เบรกที�เกี�ยวกบัการควบคุม

Dynamic brake

เบรกที�ใชใ้นการยดึจบั

Electromagnetic brake

เบรกที�เกี�ยวกบัการควบคุม

Regenerative brake

เบรก 
(Break)

- Regenerative brake
เบรกชนิดน้ีใชเ้พื่อหยดุ Servo Motor อยา่งรวดเร็วเม่ือไฟฟ้าดบัหรือ Servo Amplifier ท�ำงานขดัขอ้ง

จุด

เบรกชนิดน้ีไม่สามารถรักษาใหม้อเตอร์อยูใ่นต�ำแหน่งหยดุน่ิงได้

หากตอ้งการท�ำดงักล่าวได ้จะตอ้งใช ้Servo Motor ท่ีมี Electromagnetic brake ท่ีสามารถรักษาต�ำแหน่งได้

- Electromagnetic brake
เบรกชนิดน้ีใชเ้พื่อรักษาต�ำแหน่งกลไกของมอเตอร์ ในกรณีท่ีไฟฟ้าดบัหรือการหยดุฉุกเฉิน

จุด

เบรกแม่เหลก็ไฟฟ้ามีไวส้�ำหรับรักษาให ้Servo Motor หยดุน่ิง และไม่สามารถชะลอความเร็วของมอเตอร์ได้

Servo Motor บางชนิดถกูติดตั้งเขา้กบั Electromagnetic brake บางชนิดจะไม่มี Electromagnetic brake ติดตั้งมาดว้ย ซ่ึงไม่สามารถใส่เบรกแม่เหลก็ไฟฟ้า

เขา้ไปใน Servo Motor ในภายหลงัได้

คุณจะตอ้งเลือกใชใ้หเ้หมาะสมกบัระบบของคุณ

- Regenerative brake
เม่ือมอเตอร์ถกูชะลอความเร็วลง เบรกชนิดน้ีจะถกูใช ้เพื่อแปลงพลงังานการหมุนท่ีเกิน ไปเป็นพลงังานไฟฟ้า ซ่ึงจะไหลกลบัเขา้สู่ Servo Amplifier 

และน�ำกลบัมาใชใ้หม่ และยงัถกูใชร่้วมกบัเพลาชนิดต่างๆ เป็นพลงังานขบัเคล่ือน ซ่ึงช่วยประหยดัพลงังานจากการใชง้านอุปกรณ์ดงักล่าว
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“AC Servo” มีการควบคุม 3 แบบ: การควบคุมต�ำแหน่ง การควบคุมความเร็ว และการควบคุมแรงบิด อยา่งไรกต็าม “Inverter” สามารถใหก้ารควบคุม

ความเร็วเพื่อขบัเคล่ือนมอเตอร์ไดเ้ช่นกนั (ดู Satellite Training Series Part 2)

AC Servo และ Inverter แตกต่างกนัในส่วนของเป้าหมายและฟังกช์นัในการควบคุม

จุด

เลือกใช ้AC Servo หรือ Inverter ใหเ้หมาะสมกบัรูปแบบการด�ำเนินงานของอุปกรณ์ท่ีใชง้านและเง่ือนไขอ่ืนๆ

ขอ้เปรียบเทียบ (การใชง้านทัว่ไป) AC Servo (การใชง้านทัว่ไป) Inverter

วธีิการควบคุม ใชใ้นสถานการณ์ท่ีตอ้งการการควบคุมการ
เปล่ียนแปลงท่ีรวดเร็วและแม่นย �ำ

ใชใ้นการควบคุมท่ีมัน่คงแต่ไม่แม่นย �ำมาก

โหมดการควบคุม ใชส้�ำหรับโหมดการควบคุมต�ำแหน่ง การควบคุม
ความเร็ว และการควบคุมแรงบิด

โดยพื้นฐานแลว้ จะมุ่งเนน้ไปท่ีโหมดการควบคุม
ความเร็ว

มอเตอร์ ใชก้บังานเฉพาะทางและใชร่้วมกบั Servo Amplifier ใชม้อเตอร์ส�ำหรับใชง้านทัว่ไป (Induction Motor)

การท�ำงานร่วมกบัมอเตอร์หลายตวั ตามหลกัพื้นฐานแลว้ Servo Amplifier หน่ึงตวัจะขบั
เคล่ือน Servo Motor ไดเ้พียงหน่ึงตวั

Inverter หน่ึงตวัสามารถขบัเคล่ือนมอเตอร์ส�ำหรับใช้
งานทัว่ไปไดห้ลายตวั (ในโหมดควบคุม V/F)

ราคา (ค่อนขา้ง) ราคาสูง (ค่อนขา้ง) ราคาต�่ำ

การตอบสนอง (ค่ายิง่สูงยิง่ดี) การตอบสนองสูง ประมาณ 200 ถึง 15,000 เรเดียน/
วนิาที

การตอบสนองต�่ำ ประมาณ 100 เรเดียน/วนิาที หรือ
ต�่ำกวา่

รักษาต�ำแหน่งของเพลาไดห้รือไม่ ท�ำได ้(กลไก Servo Lock เป็นมาตรฐาน) ท�ำไม่ได้

ความถ่ีในการ เร่ิม/หยดุ
(จ�ำนวนคร้ังท่ีเคร่ืองจกัรสามารถเร่ิม/หยดุท�ำงาน)

ประมาณ 20 ถึง 600 รอบต่อนาที ประมาณ 20 รอบต่อนาที หรือต�่ำกวา่

อตัราการเปล่ียนแปลงความเร็ว อตัราการเปล่ียนแปลงต�่ำ เน่ืองจากสามารถป้องกนัได ้
เพราะมีความเร็วป้อนกลบั

อตัราการเปล่ียนแปลงสูง การเปล่ียนแปลงของโหลด
และปัจจยัอ่ืนๆ จะส่งผลกระทบต่อการเปล่ียนแปลง
ความเร็ว เน่ืองจากไม่มีความเร็วแบบป้อนกลบั

การด�ำเนินการอยา่งต่อเน่ือง
(การด�ำเนินงานอยา่งต่อเน่ืองท่ีโหลด 100%)

กวา้ง ประมาณ 1:1000 ถึง 1:5000 แคบ ประมาณ 1:10

แรงบิดสูงสุด (อตัราส่วนแรงบิด) ประมาณ 300% ประมาณ 150%

Output ประมาณ 10 วตัต ์ถึง 60 กิโลวตัต์ ประมาณ 100 วตัต ์ถึง 300 กิโลวตัต์

2.5  �ความแตกต่างระหว่าง AC Servo และ Inverter
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2

“Servo Lock” คือสถานะเม่ือ Servo Motor รักษาการควบคุมต�ำแหน่งของวตัถุ ท�ำใหว้ตัถุไม่เคล่ือนไหวออกไปจากต�ำแหน่งหยดุ

คุณสมบติัดงักล่าวช่วยใหม้อเตอร์สามารถควบคุมวตัถุใหก้ลบัมาอยูใ่นต�ำแหน่งหยดุได ้แมว้ตัถุจะถกูแรงกระท�ำจากภายนอก

คุณสมบติั Servo Lock ช่วยใหส้ามารถปรับต�ำแหน่งอยา่งแม่นย �ำได้

แบบใช ้Servo Lock

Servo Motor จะพยายามทาํใหชิ้�นงานหยดุอยูที่�ตาํแหน่งเดิมแมจ้ะมีแรงจากภายนอกมากระทาํ

แบบไม่ใช่ Servo Lock

แรงกระทาํภายนอกจะชิ�นงานที�เคลื�อนที�ออกจากตาํแหน่ง

2.6  Servo Lock
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บนัทึก
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บทที ่3  

รายละเอยีดการควบคุม AC Servo
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ในบทก่อนหนา้น้ี คุณไดเ้รียนรู้เก่ียวกบัพื้นฐานของ AC Servo ไปแลว้

ในอุปกรณ์การทดลองน้ี คุณจะตอ้งใชเ้คร่ืองมือตามท่ีแสดงในรายละเอียดดา้นล่าง

Mitsubishi Electric Servo Amplifier MELSERVO-J4 Type A

Mitsubishi Electric PLC iQ-R Series

หนา้จอแสดงผล GT2708

กลไกเซอร์โว บอลสกรู (ส่วนขบัเคล่ือนกลไกเซอร์โว)

แหล่งจ่ายไฟ

HG-MR053

ปุ่มหยดุฉุกเฉิน

MR Configurator2

GT2708

Ethernet

สญัญาณพลัส์

MELSERVO
MR-J4
Type A

USB

สาย Encoder

DOG

ชิ�นงาน 

ตน้กาํเนิด (ตาํแหน่งเริ�มตน้)

บอลสกรู

PLC
การกาํหนด

ตาํแหน่ง
RLS

Servo 
Amplifier Side

LSP

Servo 
Amplifier Side

LSN

PLC
การกาํหนด

ตาํแหน่ง
FLS

ขอ้ต่อ

CBA

MELSEC iQ-R
Main Base Unit: R35B
Power Supply Module: R61P
CPU Module: R04CPU
Positioning Module: RD75P2

3.1  การตั้งค่าอุปกรณ์การทดลอง
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3

3.1.1  ก่อนจะเร่ิมต้น: การส�ำรองข้อมูล
หากอุปกรณ์ท่ีคุณก�ำลงัใชง้านมีขอ้มูลอยูแ่ลว้ การส�ำรองขอ้มูลจะช่วยใหคุ้ณสามารถคืนค่ากลบัไปยงัสถานะก่อนหนา้ไดเ้ม่ือเกิดความผดิพลาดข้ึน

* ถา้เคร่ืองมือท่ีคุณก�ำลงัใชง้านไม่มีขอ้มูลอยู ่คุณสามารถเร่ิมตั้งค่าไดเ้ลย

1 เช่ือมต่อสาย USB ระหวา่ง Servo Amplifier กบั PC  

(MR Configurator2)

เปิด Servo Amplifier

2 เม่ือคุณเห็น “Do you want to create a project by reading the 

parameters from the servo amplifier?” (คุณตอ้งการสร้าง 

Project โดยการอ่านค่า Parameter จาก Servo Amplifier 

หรือไม่) ใหก้ด [Yes] 
2

คลิก!

3 ตั้งช่ือ Project ของคุณและบนัทึกไปยงัท่ีใดกไ็ดต้ามตอ้งการ
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3.2.1  MR Configurator2 คอือะไร?
MR Configurator2 คือซอฟตแ์วร์ท่ีช่วยสนบัสนุนตั้งแต่การเร่ิมตน้ใชง้านไปจนถึงการบ�ำรุงรักษา Servo Amplifier

คุณสามารถใชค้อมพิวเตอร์ของคุณ ตั้งค่า Parameter แสดงผลบนหนา้จอ การตรวจสอบ ทดสอบการท�ำงาน และการปรับแต่ง Servo ไดอ้ยา่งง่ายดาย  

ดว้ยฟังกช์นัต่างๆ แมแ้ต่ผูใ้ชง้านระดบัเร่ิมตน้กส็ามารถใชง้าน ไดอ้ยา่งเหมาะสม

3.2.2  องค์ประกอบหน้าจอ MR Configurator2
องคป์ระกอบของหนา้จอหลกั
●	 ภาพหนา้จอ

(8)

(7)

(6)

(5)

(4)

(3)
(2)
(1)

●	 ส่วนประกอบ

หมายเลข รายการ เน้ือหาการแสดงผลหรือการตั้งค่า

(1) Title bar แสดงช่ือ Project และอ่ืนๆ

(2) Menu bar แสดงเมนูส�ำหรับใชง้านแต่ละฟังกช์นั

(3) Tool bar แสดงปุ่มเคร่ืองมือส�ำหรับใชง้านแต่ละฟังกช์ัน่

(4)
Work window ใชเ้ป็นหนา้จอหลกัในการตั้งค่า Parameter การ monitor การปรับแต่งและอ่ืนๆ

Docking windows ใชส้นบัสนุนการท�ำงานในหนา้ต่าง work window

(5) Project window แสดงเน้ือหาของ Project เป็นรูปแบบแผนผงั

(6) Servo assistant ใหค้ �ำแนะน�ำตั้งแต่การเปิดฟังกช์ัน่ไปจนถึงการใชง้าน

(7) Docking help แสดงวา่ Parameter ดงักล่าวคืออะไร

(8) Status bar แสดงขอ้มูลเก่ียวกบั Project ท่ีคุณก�ำลงัแกไ้ข

3.2  การตั้งค่าระบบโดยใช้ MR Configurator2
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3

3.2.3  การสร้าง Project ใหม่
ในชุดการสอนน้ี

ใชซ้อฟตแ์วร์รุ่น 1.60N

1 บน PC ของคุณ ใหเ้ปิด MR Configurator2

ในเมนู Start ของ Windows® ใหเ้ลือก [MELSOFT] → 

[MR Configurator2] → [MR Configurator2]

1
คลิก!
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2 ใน [Project] ใหค้ลิก [New Project]

2
คลิก!

3 เลือก [MR-J4-A(-RJ)] ส�ำหรับ [Model] และ [Standard] 

ส�ำหรับ [Operation mode]

5
คลิก!

เลือก 3

เลือก 4

4 ภายใต ้[Connection setting] ใหเ้ลือก [Servo amplifier 

connection USB]

5 คลิกปุ่ม [OK]
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3.2.4  การตั้งค่า Parameter
1 ในแถบเมนู ใหเ้ลือก [Parameter] และคลิก [Parameter 

Setting] 1
คลิก!

2
คลิก!

2 คลิก [Basic]

3 จาก [Control mode selection] ใหเ้ลือก [Position control 

mode]

เลือก 3

4 จาก [Rotation direction selection] ใหเ้ลือก [CCW dir. 

during fwd pls. input, CW dir. during rev. pls. input]

CW/CCW

ตามเขม็นาฬิกา

CW

ทวนเขม็นาฬิกา

CCW
เลือก 4
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5 คลิก [Extension 2]

เลือก 6

5
คลิก!

6 จาก [Forced stop deceleration function selection] ใหเ้ลือก 

[Forced stop decel. function is enabled (Use EM2)]

7 คลิก [Digital I/O]

7
คลิก!

8
คลิก!8 ภายใต ้[Input signal auto ON sel.] ใหค้ลิก  

[Auto ON Assignment]

9 ในหนา้จอ [Auto ON Setting] ท่ีเปิดข้ึน ใหเ้ปิดใชง้าน 

[SON]

SON

SON = “เซอร์โวท�ำงาน”

สญัญาณ “เซอร์โวท�ำงาน” จะถกูใชส้�ำหรับเปิดใช้

งานวงจรหลกั สญัญาณตอ้งถกูเปิดใชง้านก่อนเร่ิม

กระบวนการ เม่ือเซอร์โวท�ำงาน สถานะ Servo Lock จะ

ถกูเปิดใชง้าน

9
คลิก!
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3.2.5  การเขยีนข้อมูลไปยงั Servo Amplifier
1 จากแถบเมนู ใหเ้ลือก [Parameter] → [Parameter Setting] 

และคลิก [Axis Writing]
1

คลิก!

2 ในกล่องขอ้ความท่ีปรากฎข้ึน ตามท่ีแสดงอยูด่า้นขวา ให้

คลิก [Yes]

2
คลิก!

3 ในกล่องขอ้ความท่ีปรากฎข้ึน ตามท่ีแสดงอยูด่า้นขวา ให้

คลิก [Yes]

3
คลิก!

4 หลงัจากเขียนขอ้มูลเรียบร้อยแลว้ ในกล่องขอ้ความท่ีปรากฎ

ข้ึน ตามท่ีแสดงอยูด่า้นขวา ใหค้ลิก [OK]

คลิก!
4

ตอนน้ี คุณไดต้ั้งค่า Servo Amplifier ก่อนเร่ิมด�ำเนินงาน

ส�ำเร็จแลว้

จุด

การเปล่ียนแปลงค่าต่างๆ ของ Servo Amplifier จะมีผลเม่ือคุณปิดเคร่ือง แลว้เปิดเคร่ืองใหม่อีกคร้ังหลงัจากการเขียนขอ้มูล
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3.3  โหมดทดสอบ

3.3.1  ก่อนใช้งานโหมดทดสอบ
ตรวจสอบวา่ Servo Amplifier และ Servo Motor ท�ำงานไดเ้ป็นปกติ

คาํเตือน
ตรวจสอบวา่ Servo Motor หมุนอยา่งเหมาะสมก่อนเช่ือมต่อเขา้กบัอุปกรณ์

การทดสอบมอเตอร์ขณะท่ีเช่ือมอยูก่บัอุปกรณ์อาจท�ำใหเ้กิดการเคล่ือนท่ีท่ีไม่คาดคิดได ้ 

อาจก่อใหเ้กิดอุบติัเหตุรุนแรงจากการท�ำงานผดิพลาด

ดงันั้น ใหต้รวจสอบก่อนเสมอวา่มอเตอร์สามารถท�ำงานไดต้ามปกติโดยไม่ไดเ้ช่ือมต่อกบัอุปกรณ์อ่ืนๆ 

อยา่งเช่น บอลสกรู

3.3.2  การทดสอบการ JOG
หลงัจากตรวจสอบขอ้มูลก่อนหนา้เรียบร้อยแลว้ ใหเ้ช่ือมต่อ Servo Motor เขา้กบับอลสกรูและเร่ิมตน้โหมดทดสอบ

1 จากแถบเมนู ใหเ้ลือก [Test Mode] และ [JOG Mode]
เลือก 1

2 ในกล่องขอ้ความท่ีปรากฎข้ึน ตามท่ีแสดงอยูด่า้นขวา ให้

คลิก [OK]

คลิก!
2

3 ในกล่องขอ้ความท่ีปรากฎข้ึน ตามท่ีแสดงอยูด่า้นขวา ให้

คลิก [OK]

คลิก!
3
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4 หนา้จอ [JOG Mode] จะปรากฎข้ึน

ใส่ค่าดงัต่อไปน้ีลงไป:

[Motor speed]: 200

[Accel./decel. time constant]: 1000

4กาํหนดค่าดงัต่อไปนี� :
Motor speed: 200
Accel./decel. time constant: 1000

Motor speed/Accel./decel. time constant (ความเร็วมอเตอร์/เวลาของการเพิ่ม/ลดความเร็ว)

รายการเหล่าน้ีจะก�ำหนดความเร็วการหมุนของ Servo Motor

[r/min]: รอบต่อนาที: หน่วยต่อไปน้ีแสดงใหเ้ห็นถึงจ�ำนวนรอบการหมุนของมอเตอร์ใน 1 นาที

[200 r/min]: ซ่ึงหมายความวา่มอเตอร์หมุน 200 รอบต่อนาที

[Accel./decel. time constant]: แสดงใหเ้ห็นวา่ตอ้งใชร้ะยะเวลาท่ีใชใ้นการเร่งความเร็วจนถึงค่าความเร็วท่ีก�ำหนดเอาไวแ้ละระยะเวลาท่ีใชใ้นการหยดุ

มอเตอร์

[ms]: 1/1000 วนิาที

[1000 ms]: ซ่ึงหมายความวา่ตอ้งใชเ้วลา 1000 มิลลิวนิาที หรือ 1 วนิาที เพื่อใหม้อเตอร์หมุน 200 รอบ/นาที

200 รอบ/นาที

0 รอบ/นาที

1000 ms = 1 วนิาที1000 ms = 1 วนิาที

เวลา

ความเร็วการหมุน

เร่งความเร็ว ลดความเร็ว
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5 เลือกกล่องเคร่ืองหมาย [LSP, LSN auto ON]

LSP, LSN

LSP = Forward Stroke End

LSN = Reverse Stroke End

ON: สถานะการด�ำเนินงานตามปกติ

OFF: �ในสถานะน้ี การด�ำเนินงานจะหยดุเม่ือถึงค่าท่ี

ก�ำหนด

เม่ือ [LSP, LSN auto ON] ถกูเปิดใชง้าน การด�ำเนินงาน

จะสามารถด�ำเนินต่อไปไดแ้มว้า่จะเกินค่าท่ีก�ำหนดแลว้

กต็าม

5
คลิก!

6 คลิก [Forward CCW]

6
คลิก!

7 ในกล่องขอ้ความท่ีปรากฎข้ึน ตามท่ีแสดงอยูด่า้นขวา ให้

คลิก [OK]

คลิก!
7
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8 กด [Forward CCW] คา้งไว้

ตรวจสอบวา่บอลสกรูหมุน

8
กดคา้ง!

9
กดคา้ง!

9 กด [Reverse CW] คา้งไว้

ตรวจสอบวา่บอลสกรูหมุนยอ้นทาง

* หาก [Rotation only while the CCW or CW button is 

being pushed] ถกูเลือกไว ้บอลสกรูจะหมุนเม่ือคุณกด 

[Forward CCW] หรือ [Reverse CW] คา้งไวเ้ท่านั้น

10 ยา้ยช้ินส่วนท่ีมีการเคล่ือนท่ีของบอลสกรูไปยงัจุด A

เลือก [Test Mode] และเลือก [JOG Mode]

[Motor speed]: 200

[Accel./decel. time constant]: 1000

เลือก 10

11 กด [Forward CCW] หรือ [Reverse CW] คา้งไวเ้พื่อปรับ

แต่งช้ินส่วนท่ีมีการเคล่ือนท่ี เพื่อใหเ้ขา้ใกลจุ้ด A มากข้ึน

11
กดคา้ง!

หากค่าใน [LSP] หรือ [LSN] เกินจากค่าท่ีก�ำหนด Servo 

Motor จะหยดุท�ำงานและหนา้จอแสดงขอ้ผดิพลาด 

จะปรากฎข้ึน

หลงัจาก Servo Motor หยดุท�ำงาน มอเตอร์จะไม่ขยบัอีกต่อ

ไปแมว้า่คุณจะกด [Forward CCW] หรือ [Reverse CW] คา้ง

ไวก้ต็าม

ปิดเคร่ืองและเปิดใหม่ และก�ำหนดค่าใหก้บั [Motor speed] 

และ [Accel./decel. time constant] อีกคร้ัง

ขยบัช้ินส่วนท่ีมีการเคล่ือนท่ีไปยงัต�ำแหน่งตรงขา้มกบั

ต�ำแหน่งก่อนหนา้

ก�ำหนดค่าลิมิตของกลไกเพื่อรับรองความปลอดภยั
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3.3.3  การทดสอบต�ำแหน่งการเคลือ่นที่
ใชโ้หโหมดทดสอบต�ำแหน่ง

1 ตรวจสอบใหแ้น่ใจวา่ช้ินส่วนท่ีมีการเคล่ือนท่ีหยดุน่ิงและ

อยูใ่กลก้บัจุด A และใหป้ฏิบติัตามขั้นตอนต่อไปน้ี

เลือก [Test Mode] และเลือก [Positioning Mode]

เลือก 1

2 ในกล่องขอ้ความท่ีปรากฎข้ึน ตามท่ีแสดงอยูด่า้นขวา ให้

คลิก [OK]

คลิก!
2

3 ในหนา้จอ [Move Distance Unit Selection] ท่ีปรากฎข้ึน ให้

เลือก [Command pulse unit (Electronic gear valid)]

คลิก!
4

เลือก 3

4 คลิก [OK]
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3

5 หนา้จอ [Positioning Mode] จะปรากฎข้ึน

ใน [Motor speed] และ [Accel./decel. time constant] ใหใ้ส่

ตวัเลขเดียวกบักระบวนการก่อนหนา้น้ี

[Motor speed]: 200

[Accel./decel. time constant]: 1000

5กาํหนดค่าดงัต่อไปนี� :
Motor speed: 200
Accel./decel. time constant: 1000

6 ใน [Move distance] ใหพ้ิมพ ์4194304

Move distance (ระยะเคล่ือนท่ี)

ระยะเคล่ือนท่ีหมายถึงปริมาณของการเคล่ือนท่ี

ในการควบคุมต�ำแหน่ง ใหใ้ส่ระยะท่ีจริงท่ีจะเคล่ือนยา้ย

6

7
คลิก!

กาํหนดค่าดงัต่อไปนี� :
Move distance: 4194304

7 เลือกกล่องเคร่ืองหมาย [LSP, LSN auto ON]

8 คลิก [Reverse CW]

8
คลิก!

9 ในกล่องขอ้ความท่ีปรากฎข้ึน ตามท่ีแสดงอยูด่า้นขวา ให้

คลิก [OK]

คลิก!
9
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10 คลิก [Reverse CW] อีกคร้ัง

10
คลิก!

บอลสกรูจะเคล่ือนไหวเลก็นอ้ย

ซ่ึงหมายความวา่ค�ำสัง่จาก Servo Amplifier ท�ำใหส้กรู

เคล่ือนท่ี 4194304 พลัส์ในทิศทาง [Reverse CW]

11 ก�ำหนดการตั้งค่า electronic gear

เลือก [Parameter Setting] และเลือก [Position control]

เลือก 11

12
คลิก!

12 คลิก [Electronic Gear]

กล่องขอ้ความ [Electronic Gear Setting] จะปรากฎข้ึน
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3

Motor encoder resolution (ความละเอียด Encoder ของมอเตอร์)

จ�ำนวนของพลัส์ท่ีถกูสร้างข้ึนส�ำหรับหน่ึงรอบการหมุนเรียกวา่ ความละเอียด ซ่ึงแสดงเป็นหน่วย พลัส์ต่อการหมุน ([pulse/rev])

Servo Amplifier สามารถสร้างสญัญาณพลัส์พื้นฐานได้

ตวัอยา่งเช่น ความละเอียดของ 1000 พลัส์/การหมุน หมายถึงใน 1 การหมุนของมอเตอร์ หรือ 360 องศา ถกูแบ่งดว้ย 1000 ซ่ึงหมายความวา่มอเตอร์สามารถ

เคล่ือนยา้ยวตัถุได ้0.36 องศาต่อพลัส์

เขม็ยาวของนาฬิกาจบการหมุน 1 รอบใน 60 วนิาที หมายความวา่ 360 องศาถกูแบ่งเป็น 60 ส่วนและเขม็จะเคล่ือนท่ี 6 องศาในแต่ละวนิาที

MELSERVO-J4 ของ Mitsubishi Electric มีความละเอียดของ Motor Encoder เท่ากบั 4194304 พลัส์/รอบการหมุน

จึงสามารถแบ่ง 360 องศาเป็น 4194304 ส่วนและควบคุมการเคล่ือนท่ีไดอ้ยา่งละเอียดเท่ากบั 0.00008583068 องศาต่อพลัส์

Servo Amplifier (พร้อมดว้ย 1000 พลัส์/รุ่น)

1 พลัส์ = 0.36°

MELSERVO-J4

1 พลัส์ = 0.00008583068°

นาฬิกา

6°

13 เลือก [No. of cmd. input pulses per revolution] แทน 

[Electronic gear] 13
คลิก!

14

กาํหนดค่าดงัต่อไปนี� :
No. of cmd. input pulses per 
revolution: 10000

14 ใน [No. of cmd. input pulses per revolution] ใหพ้ิมพ ์

[10000]

ตอนน้ี คุณสามารถหมุนมอเตอร์ใน 1 รอบการหมุนดว้ย 

[10000] พลัส์
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15 เร่ิมเขียนขอ้มูล

คลิก [Axis Writing]
คลิก!

15

16 ในกล่องขอ้ความท่ีปรากฎข้ึน ตามท่ีแสดงอยูด่า้นขวา ให้

คลิก [Yes]

คลิก!
16

17 หลงัจากเขียนเสร็จแลว้ ในกล่องขอ้ความท่ีแสดงใหเ้ห็นวา่ 

Servo Amplifier ควรถกูปิดและเปิดใหม่ ใหค้ลิก [OK]

เม่ือระบบถกูปิดและเปิดใหม่ การตั้งค่าท่ีเขียนจะมีผล

คลิก!
17

18 กลบัไปยงัหนา้จอ [Positioning Mode]

ใน [Move distance] ใหพ้ิมพ ์10000

18กาํหนดค่าดงัต่อไปนี� :
Move distance: 10000
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3

19 คลิก [Reverse CW]

19
คลิก!

20 ในกล่องขอ้ความท่ีปรากฎข้ึน ตามท่ีแสดงอยูด่า้นขวา ให้

คลิก [OK]

คลิก!
20

21 คลิก [Reverse CW]

21
คลิก!

คุณจะสามารถเห็นบอลสกรูหนัไปในทิศทางของ [Reverse 

CW]

บอลสกรูเคล่ือนท่ีดว้ยระยะ 5 มิลลิเมตรต่อรอบการหมุน

ของมอเตอร์ และซ่ึงท�ำใหเ้คล่ือนท่ี 5 มิลลิเมตรในทิศทาง 

[Reverse CW]
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3.4  โปรแกรม

DVD ส�ำหรับส่ือการสอนฉบบัน้ีประกอบไปดว้ยโปรแกรมตวัอยา่งส�ำหรับการก�ำหนดค่าต�ำแหน่งท่ีมีการสาธิตในวดีิโอ  

3.3 การควบคุมต�ำแหน่ง ของส่ือฉบบัน้ี

ซ่ึงประกอบไปดว้ยโปรแกรมส�ำหรับชุด iQ-R, ชุด iQ-F, ชุด Q, ชุด L และชุด F โปรดใชโ้ปรแกรมท่ีตรงกบัอุปกรณ์ของคุณ

* ดูคู่มือของ PLC แต่ละชนิดส�ำหรับวธีิการเขียนโปรแกรม

อุปกรณ์ส�ำหรับ PLC รุ่นต่างๆ

ชุด การก�ำหนดค่ารุ่น โปรแกรมตวัอยา่ง

iQ-R - R35B (Main Base Unit)
- R61P (Power Supply Module)
- R04CPU (CPU Module)
- RD75D2 (Positioning Module)

- Sample program_iQ-R.gx3

iQ-F* - FX5U-32MT/ES (CPU Module) - Sample program_FX5U.gx3

Q - Q33B (Main Base Unit)
- Q62P (Power Supply Module)
- Q03UDVCPU (CPU Module)
- QD75D1N (Positioning Module)

- Sample program_Q.gxw

L - L61P (Power Supply Module)
- L02CPU (CPU Module)
- LD75D1 (Positioning Module)

- Sample program_L.gxw

F* - FX3U-32MT/ES (Main Unit) - Sample program_FX3U.gxw

* ชุด iQ-F และ F ใชฟั้งกช์นัท่ีมีอยูแ่ลว้ภายใน
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3

●	 iQ-R
(1)	 โปรแกรม
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(2)	 Module parameters (โมดูล Parameter)
การเปล่ียนแปลงจากค่าเร่ิมตน้มีดงัต่อไปน้ี

Basic parameter Axis 1 Unit

Unit setting 0: mm

No. of pulses per rotation (16 bits) 10000 pulse

Movement amount per rotation (16 bits) 5000 μm

No. of pulses per rotation (32 bits) 4194304 pulse

Movement amount per rotation (32 bits) 5000 μm

Basic parameter 2 Axis 1 Unit

Speed limit value 75000 mm/min

Acceleration time 0 100 ms

Deceleration time 0 100 ms

Detailed parameter 1 Axis 1 Unit

Command in-position width 10 μm

Detailed parameter 2 Axis 1 Unit

JOG speed limit value 5000 mm/min

Allowable circular interpolation error width 10 μm

OPR basic parameter Axis 1 Unit

OPR direction 1: Negative direction (Address decrease direction)

OPR speed 2000 mm/min

Creep speed 1000 mm/min

OPR retry 1: Perform the OPR retry with limit switches

(3)	 Table data (Axis 1 positioning data) (ขอ้มูลตาราง [ขอ้มูลการก�ำหนดต�ำแหน่งแกน 1])
การตั้งค่ามีดงัต่อไปน้ี:

No. Operation pattern Control method Axis to be 

interpolated

Acceleration time No. Deceleration time No.

1 0: Positioning complete 01H: ABS1
1-axis linear control (ABS)

0: Acceleration time 0 0: Deceleration time 0

2 0: Positioning complete 01H: ABS1
1-axis linear control (ABS)

0: Acceleration time 0 0: Deceleration time 0

3 0: Positioning complete 01H: ABS1
1-axis linear control (ABS)

0: Acceleration time 0 0: Deceleration time 0

4

5 1: Continuous positioning 
control 

83H: LOOP 
Beginning of LOOP-to-LEND 
processing

6 1: Continuous positioning 
control 

01H: ABS1 
1-axis linear control (ABS)

0: Acceleration time 0 0: Deceleration time 0

7 1: Continuous positioning 
control 

01H: ABS1 
1-axis linear control (ABS)

0: Acceleration time 0 0: Deceleration time 0

8 1: Continuous positioning 
control 

01H: ABS1 
1-axis linear control (ABS)

0: Acceleration time 0 0: Deceleration time 0

9 1: Continuous positioning 
control 

01H: ABS1 
1-axis linear control (ABS)

0: Acceleration time 0 0: Deceleration time 0

10 0: Positioning complete 84H: LEND 
End of LOOP-to-LEND 
processing
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3

No. Operation pattern Control method Axis to be 

interpolated

Acceleration time No. Deceleration time No.

11 0: Positioning complete 02H: INC1
1-axis linear control (INC)

0: Acceleration time 0 0: Deceleration time 0

12 1: Continuous positioning 
control 

83H: LOOP 
Beginning of LOOP-to-LEND 
processing

13 1: Continuous positioning 
control 

01H: ABS1 
1-axis linear control (ABS)

0: Acceleration time 0 0: Deceleration time 0

14 1: Continuous positioning 
control 

01H: ABS1 
1-axis linear control (ABS)

0: Acceleration time 0 0: Deceleration time 0

15 1: Continuous positioning 
control 

01H: ABS1 
1-axis linear control (ABS)

0: Acceleration time 0 0: Deceleration time 0

16 1: Continuous positioning 
control 

01H: ABS1 
1-axis linear control (ABS)

0: Acceleration time 0 0: Deceleration time 0

17 1: Continuous positioning 
control 

84H: LEND 
End of LOOP-to-LEND 
processing

18 0: Positioning complete 02H: INC1 
1-axis linear control (INC)

0: Acceleration time 0 0: Deceleration time 0

No. Positioning 

address

Arc address Command speed Dwell time M code M code ON 

signal output 

timing

ABS direction in 

degrees

Interpolation 

speed 

specification 

method

1 0 0 2000 0 0

2 80000 0 2000 0 0

3 130000 0 2000 0 0

4 0 0 0

5 0 0 0 2

6 80000 0 2000 500 0

7 0 0 2000 500 0

8 130000 0 2000 500 0

9 0 0 2000 500 0

10 0 0 0

11 0 0 1000 0

12 0 0 0 2

13 80000 0 20000 500 0

14 0 0 20000 500 0

15 130000 0 20000 500 0

16 0 0 20000 500 0

17 0 0 0

18 0 0 2000 0
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(4)	 Signal name (ช่ือสญัญาณ)
ต่อไปน้ีคือช่ือสญัญาณต่างๆ

ช่ือสญัญาณ หมายเลข

แกน

รายละเอียดสญัญาณ (Negative Logic เป็นสญัญาณ I/O ภายนอก)

แกน 1

Zero signal (+5V) (PG05) 1A9 - �สญัญาณ zero ถกูใส่เขา้ไปเพื่อใหเ้คร่ืองจกัรท�ำ OPR สญัญาณ Pulse Encoder

- �สญัญาณถูกใช ้เม่ือเคร่ืองจกัรท�ำ OPR คือวธีิการหยดุและสญัญาณของ OPR ถกูน�ำเขา้จากแหล่ง
ขอ้มูลภายนอก

- �สญัญาณ zero ถกูตรวจจบัเม่ือเปิดใชง้าน

Zero signal common (PG0COM) 1A10 common ส�ำหรับสญัญาณ zero (+5V) และ สญัญาณ zero (+24V)

Pulse output F (PULSE F) 1A15 การก�ำหนดต�ำแหน่งพลัส์และรหสัพลัส์ถกูส่งออกไปยงัอุปกรณ์ขบัเคล่ือนท่ี (RD75P[] เท่านั้น)

Pulse output F common (PULSE COM) 1A16

Pulse output R (PULSE R) 1A17

Pulse output R common (PULSE COM) 1A18

Upper limit signal (FLS) 1A1 - �สญัญาณถูกน�ำเขา้มาจากสวทิชท่ี์ถูกติดตั้งอยูท่ี่ต �ำแหน่งขีดจ�ำกดัดา้นบน

- �การก�ำหนดต�ำแหน่งจะหยดุเม่ือสญัญาณถกูปิด

- �เม่ือฟังกช์นั OPR Retry ถกูเปิดใชง้าน จะกลายเป็นต�ำแหน่งจ�ำกดัดา้นบนในการคน้หาสญัญาณ 
near-point dog

Lower limit signal (RLS) 1A2 - �สญัญาณถูกน�ำเขา้มาจากสวทิชท่ี์ถูกติดตั้งอยูท่ี่ต �ำแหน่งขีดจ�ำกดัดา้นล่าง

- �การก�ำหนดต�ำแหน่งจะหยดุเม่ือสญัญาณถกูปิด

- �เม่ือฟังกช์นั OPR Retry ถกูเปิดใชง้าน จะกลายเป็นต�ำแหน่งจ�ำกดัดา้นล่างในการคน้หาสญัญาณ 
near-point dog

Near-point dog signal (DOG) 1A3 - �สญัญาณน้ีถกูใชใ้นการตรวจจบั near-point dog ส�ำหรับฟังกช์ัน่ OPR

- �สญัญาณ near-point dog signal ถกูตรวจจบัเม่ือเปิดใชง้าน

Common (COM) 1A6 common ส�ำหรับสญัญาณ FLS/RLS สญัญาณ near-point dog สญัญาณหยดุ และสญัญาณภายนอก

1A7

Drive unit READY signal (READY) 1A11 - �สญัญาณน้ีจะเปิดเม่ืออุปกรณ์ขบัเคล่ือนอยูใ่นสถานะปกติและสามารถรับค่าพลัส์ได้

- �RD75 จะตรวจสอบสญัญาณ READY ของอุปกรณ์ขบัเคล่ือน และส่งค�ำขอของ OPR ถา้ระบบไม่
ไดอ้ยูใ่นสถานะ READY

- �สญัญาณน้ีจะปิดเม่ืออุปกรณ์ขบัอยูใ่นสถานะไม่ปกติ อยา่งเช่น เม่ือการควบคุมแหล่งจ่ายไฟของ
อุปกรณ์ขบัลม้เหลว

- �ถา้สญัญาณถกูปิดระหวา่งการก�ำหนดต�ำแหน่ง ระบบจะหยดุท�ำงาน ระบบจะไม่เร่ิมท�ำงานแมว้า่
สญัญาณจะกลบัมาเปิดใหม่อีกคร้ัง

- เม่ือสญัญาณน้ีดบั สญัญาณ OPR Complete จะดบัดว้ยเช่นกนั

Drive unit READY common (RDYCOM) 1A12 common ส�ำหรับสญัญาณ READY
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ช่ือสญัญาณ หมายเลข

แกน

รายละเอียดสญัญาณ (Negative Logic เป็นสญัญาณ I/O ภายนอก)

แกน 1

Deviation counter clear signal (CLEAR) 1A13 สญัญาณจะถกูส่งออกมาระหวา่งเคร่ือง OPR (โปรดจ�ำไวว้า่สญัญาณไม่ไดถ้กูส่งออกมาจากรูปแบบ
count method2)

ตวัอยา่ง: เม่ือเคร่ือง OPR ดว้ยวธีิการ stopper method 2

ความเร็ว

ความเร็ว OPRPr.46

Pr.47

Pr.55

ความเร็ว Creep

ตวัหยดุ

เวลา

Near-Point Dog

สญัญาณเป็นศนูย์

clear signal output time

หลงัจากพลัส์หยดุส่งออก

ลา้งค่า ปิด

เปิด

ปิด

เปิดระยะเวลาส่งสญัญาณ
เคลียร์แบบยอ้นกลบั

- �ก�ำหนดเวลาส่งขอ้มูลออกของ deviation counter clear signal ใน [Pr.55]

- �ใชอุ้ปกรณ์ขบัเคล่ือนท่ีสามารถลา้งค่า droop pulse ใน deviation counter เม่ือ RD75 เปิดใช้
สญัญาณน้ี

หมายเหตุ: สญัญาณ deviation counter clear signal ถกูส่งออกดว้ย RD75 ระหวา่งเคร่ือง OPR ผูใ้ช้
ไม่สามารถส่งออกค่าไดด้ว้ยตนเอง

Deviation counter clear common (CLRCOM) 1A14 common ส�ำหรับ deviation counter clear signal

(5)	 Servo Parameter (ใชส้�ำหรับชุด iQ-R/Q และ L)
Parameter ต่อไปน้ีถกูสร้างข้ึนจากการใชง้าน MR Configurator2

มาตรฐาน MR-J4-A(-RJ)

No. Abbr. Name Setting value Unit Setting range

PA08 ATU Auto tuning mode 4 0000–0004

PA09 RSP Auto tuning response 32 1–40

PA13 *PLSS Command pulse input status 211 0000–0412

PA14 *POL Rotation direction selection 1 0–1

PA21 *AOP3 Function selection A-3 1001 0000–3001

PB06 GD2 Load inertia moment ratio 0.1 times 0.00–300.00

PB07 PG1 Model loop gain 479 rad/s 1.0–2000.0

PB08 PG2 Position loop gain 477 rad/s 1.0–2000.0

PB09 VG2 Speed loop gain 2267 rad/s 20–65535

PB10 VIC Speed integral compensation 2.6 ms 0.1–1000.0

PB17 NHF Shaft resonance suppression filter 102 0000–031F

PB18 LPF Low-pass filter setting 18000 rad/s 100–18000

PB23 VFBF Low-pass filter selection 1 0000–1022

PC37 VCO Analog speed command offset 23 mV -9999–9999
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●	 iQ-F

(1)	 โปรแกรม
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(2)	 การตั้งค่ามีดงัต่อไปน้ี:
การก�ำหนด I/O

Signal assignment I/O No. Connection destination 

Pulse train (Pulse output destination) Y000 Servo amplifier

Rotation (Rotation direction signal) Y002

Clear signal Y001

Zero signal X002

Servo ready Not used

Near-point signal (DOG) X001 Sensor

LSF X012

LSR X013
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Signal assignment I/O No. Connection destination 

Immediate stop command M6 GOT

Error reset command M7

OPR command M0

JOG+ command M1

JOG- command M2

Point A positioning operation command M3

Point B positioning operation command M4

Point C positioning operation command M5

Automatic operation command M100

Current value [μm] D10

D11

Current speed [cm/min] D12

D13

อุปกรณ์ท่ีเก่ียวขอ้ง

Name Device No. Setting details or status

Instruction execution complete flag SM8029

Instruction execution abnormal end flag SM8329

Positioning instruction activation SM5500

OPR command M10

During OPR operation M160

OPR Instruction execution complete M161

OPR Instruction execution abnormal end M162

JOG+ During operation M170

JOG+ Instruction execution complete M171

JOG+ Instruction execution abnormal end M172

JOG- During operation M180

JOG- Instruction execution complete M181

JOG- Instruction execution abnormal end M182

Immediate stop command (Pulse output stop 
command)

SM5628

LSF SM5660 X12

LSR SM5676 X13

Error reset SM50

Always ON SM400

Positioning axis 1 positioning error occur SM5532

Point A positioning operation command M13

Moving to point A M130

Point A positioning operation command execution 
complete

M131

Point A positioning operation command execution 
abnormal end

M132

Point B positioning operation command M14

Moving to point B M140

Point B positioning operation command execution 
complete

M141

Point B positioning operation command execution 
abnormal end

M142
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Name Device No. Setting details or status

Point C positioning operation command M15

Moving to point C M150

Point C positioning operation command execution 
complete

M151

Point C positioning operation command execution 
abnormal end

M152

Automatic operation command M110

Automatic operation low speed operation M190

Automatic operation low speed operation execution 
complete

M191

Automatic operation low speed operation execution 
abnormal end

M192

Automatic operation low speed operation command 
execution complete

M193

Automatic operation low speed operation command 
execution abnormal end

M194

Automatic operation high speed operation M195

Automatic operation high speed operation execution 
complete

M196

Automatic operation high speed operation execution 
abnormal end

M197

Automatic operation high speed operation command 
execution complete

M198

Automatic operation high speed operation command 
execution abnormal end

M199

Table shift command SM5580

Current value [μm] SD5500

SD5501

Current speed [cm/min] SD5504

SD5505

(3)	 Module parameters (โมดูล Parameter)
การตั้งค่ามีดงัต่อไปน้ี:

High Speed I/O (Output Function → Positioning → Detailed Setting → Basic Settings)

Basic Parameter 1

Pulse Output Mode 1: PULSE/SIGN

Output Device (PULSE/CW) Y0

Output Device (SIGN/CCW) Y2

Rotation Direction Setting 0: Current Address Increment with Forward Run Pulse Output 

Unit Setting 1: Machine System (um, cm/min)

Number of Pulses per Rotation 1500 pulse

Movement Amount per Rotation 5000 μm

Positioning Data Magnification 1: X Single
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Basic Parameter 2

Interpolation Speed Specification Method 0: Composite Speed

Max. Speed 4000 cm/min

Bias Speed 0 cm/min

Acceleration Time 100 ms

Deceleration Time 100 ms

Detailed Setting Parameter

External Start Signal Enable/Disable 0: Invalid

External Start Signal Device No. X0

External Start Signal Logic 0: Positive Logic

Interrupt Input Signal 1 Enable/Disable 0: Invalid

Interrupt Input Signal 1 Mode 0: High Speed Mode

Interrupt Input Signal 1 Device No. X0

Interrupt Input Signal 1 Logic 0: Positive Logic

Interrupt Input Signal 2 Logic 0: Positive Logic

OPR Parameter

OPR Enable/Disable 1: Valid

OPR Direction 0: Negative Direction (Address Decrement Direction)

Starting Point Address 0 μm

Clear Signal Output Enable/Disable 1: Valid

Clear Signal Output Device No. Y1

OPR Dwell Time 0 ms

Near-point Dog Signal Device No. X1

Near-point Dog Signal Logic 0: Positive Logic 

Zero Signal Device No. X2

Zero Signal Logic 0: Positive Logic 

Zero Signal OPR Zero Signal Counts 1

Zero Signal Count Start Time 0: Near-point Dog Latter Part

Input response time

Item Setting

X1 10 μs

X2 10 μs
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(4)	 Table data (ขอ้มูลตาราง)
การตั้งค่ามีดงัต่อไปน้ี:

ขอ้มูลตารางแกน 1

No. Control Method Axis to be 

Interpolated

Positioning 

Address

Command 

Speed

Dwell 

Time

Interrupt 

Counts

Interrupt Input 

Signal 2 Device 

No.

Jump 

Destination 

Table No.

M No. 

for Jump 

Condition

1 2: 1 Speed Positioning 
(Absolute Address 
Specification)

Axis 2 
Specification

80000 μm 200 cm/min 500 ms 1 X0 1 0

2 2: 1 Speed Positioning 
(Absolute Address 
Specification)

Axis 2 
Specification

0 μm 200 cm/min 500 ms 1 X0 1 0

3 2: 1 Speed Positioning 
(Absolute Address 
Specification)

Axis 2 
Specification

130000 μm 200 cm/min 500 ms 1 X0 1 0

4 2: 1 Speed Positioning 
(Absolute Address 
Specification)

Axis 2 
Specification

0 μm 200 cm/min 500 ms 1 X0 1 0

5 2: 1 Speed Positioning 
(Absolute Address 
Specification)

Axis 2 
Specification

80000 μm 200 cm/min 500 ms 1 X0 1 0

6 2: 1 Speed Positioning 
(Absolute Address 
Specification)

Axis 2 
Specification

0 μm 200 cm/min 500 ms 1 X0 1 0

7 2: 1 Speed Positioning 
(Absolute Address 
Specification)

Axis 2 
Specification

130000 μm 200 cm/min 500 ms 1 X0 1 0

8 2: 1 Speed Positioning 
(Absolute Address 
Specification)

Axis 2 
Specification

0 μm 200 cm/min 500 ms 1 X0 1 0

9 0: No Positioning Axis 2 
Specification

0 μm 1 cm/min 0 ms 1 X0 1 0

10 2: 1 Speed Positioning 
(Absolute Address 
Specification)

Axis 2 
Specification

80000 μm 2000 cm/min 500 ms 1 X0 1 0

11 2: 1 Speed Positioning 
(Absolute Address 
Specification)

Axis 2 
Specification

0 μm 2000 cm/min 500 ms 1 X0 1 0

12 2: 1 Speed Positioning 
(Absolute Address 
Specification)

Axis 2 
Specification

130000 μm 2000 cm/min 500 ms 1 X0 1 0

13 2: 1 Speed Positioning 
(Absolute Address 
Specification)

Axis 2 
Specification

0 μm 2000 cm/min 500 ms 1 X0 1 0

14 2: 1 Speed Positioning 
(Absolute Address 
Specification)

Axis 2 
Specification

80000 μm 2000 cm/min 500 ms 1 X0 1 0

15 2: 1 Speed Positioning 
(Absolute Address 
Specification)

Axis 2 
Specification

0 μm 2000 cm/min 500 ms 1 X0 1 0
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No. Control Method Axis to be 

Interpolated

Positioning 

Address

Command 

Speed

Dwell 

Time

Interrupt 

Counts

Interrupt Input 

Signal 2 Device 

No.

Jump 

Destination 

Table No.

M No. 

for Jump 

Condition

16 2: 1 Speed Positioning 
(Absolute Address 
Specification)

Axis 2 
Specification

130000 μm 2000 cm/min 500 ms 1 X0 1 0

17 2: 1 Speed Positioning 
(Absolute Address 
Specification)

Axis 2 
Specification

0 μm 2000 cm/min 500 ms 1 X0 1 0

18 0: No Positioning Axis 2 
Specification

0 μm 1 cm/min 0 ms 1 X0 1 0

19 0: No Positioning Axis 2 
Specification

0 μm 1 cm/min 0 ms 1 X0 1 0

20 0: No Positioning Axis 2 
Specification

0 μm 1 cm/min 0 ms 1 X0 1 0

(5)	 Servo Parameter (ใชส้�ำหรับชุด iQ-R และ FX)
Parameter ต่อไปน้ีถกูสร้างข้ึนจากการใชง้าน MR Configurator2

มาตรฐาน MR-J4-A(-RJ)

No. Abbr. Name Setting value Unit Setting range

PA05 *FBP Number of command input pulses per revolution 1500 1000–1000000

PA08 ATU Auto tuning mode 4 0000–0004

PA09 RSP Auto tuning response 32 1–40

PA13 *PLSS Command pulse input status 211 0000–0412

PA14 *POL Rotation direction selection 1 0–1

PA21 *AOP3 Function selection A-3 1001 0000–3001

PB06 GD2 Load inertia moment ratio 0.1 times 0.00–300.00

PB07 PG1 Model loop gain 479 rad/s 1.0–2000.0

PB08 PG2 Position loop gain 477 rad/s 1.0–2000.0

PB09 VG2 Speed loop gain 2267 rad/s 20–65535

PB10 VIC Speed integral compensation 2.6 ms 0.1–1000.0

PB17 NHF Shaft resonance suppression filter 102 0000–031F

PB18 LPF Low-pass filter setting 18000 rad/s 100–18000

PB23 VFBF Low-pass filter selection 1 0000–1022

PC37 VCO Analog speed command offset 23 mV -9999–9999
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(6)	 แผนภาพการเช่ือมต่อของสญัญาณ I/O (ใชส้�ำหรับชุด iQ-R และ FX)
การเช่ือมต่อมีดงัต่อไปน้ี:

L
AC

DOG

ทิศทาง

NP
COM0*

Y002

สญัญาณเคลียร์

CR
COM0*

Y001

สญัญาณพลัส์

PLC

* FX5U: COM0

 FX3U: COM1

Servo Amplifier

สญัญาณ zero

Forward Rotation Limit (LSF)

Reverse Rotation Limit (LSR)

N

S/S

0V

24V

X000

LG

OP

X001

X002

X012

X013

X014

DOCOM

PP

COM0*

Y000

X003

X011

DICOM

OPC

DOCOM
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●	 ชุด Q

(1)	 โปรแกรม
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(2)	 การตั้งค่ามีดงัต่อไปน้ี:
การก�ำหนด I/O

Signal assignment I/O No. Connection destination 

Error detection X8 Servo amplifier

BUSY XC

Start complete X10

PLC READY Y0

Axis stop Y4

Forward run JOG start Y8

Reverse run JOG start Y9

Positioning start Y10
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3

Signal assignment I/O No. Connection destination 

OPR command M0 GOT

JOG+ command M1

JOG- command M2

Point A positioning operation command M3

Point B positioning operation command M4

Point C positioning operation command M5

Stop command M6

Error reset command M7

Automatic operation command M100

Current value [mm] D10, D11

Current speed [mm/min] D12, D13

(3)	 Module parameters (โมดูล Parameter)
การเปล่ียนแปลงจากค่าเร่ิมตน้มีดงัต่อไปน้ี

Basic parameter Unit

Unit setting 0: mm

No. of pulses per rotation (16 bits) 10000 pulse

Movement amount per rotation (16 bits) 5000 μm

Basic parameter 2 Unit

Speed limit value 75000 mm/min

Acceleration time 0 100 ms

Deceleration time 0 100 ms

Detailed parameter 2 Unit

JOG speed limit value 5000 mm/min

OPR basic parameter Unit

OPR direction 1: Negative direction (Address decrease direction)

OPR speed 2000 mm/min

Creep speed 1000 mm/min

OPR retry 1: Perform the OPR retry with limit switches

(4)	 Table data (Axis 1 positioning data) (ขอ้มูลตาราง [ขอ้มูลการก�ำหนดต�ำแหน่งแกน 1])
การตั้งค่ามีดงัต่อไปน้ี:

No. Operation pattern Control method Axis to be interpolated Acceleration time No. Deceleration time No.

1 0: END 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100

2 0: END 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100

3 0: END 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100

4

5 1: CONT 83h: LOOP - 0: 100 0: 100

6 1: CONT 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100

7 1: CONT 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100

8 1: CONT 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100

9 1: CONT 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100

10 1: CONT 84h: LEND - 0: 100 0: 100

11 0: END 02: INC line 1 - 0: 100 0: 100

12 1: CONT 83h: LOOP - 0: 100 0: 100

13 1: CONT 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100

14 1: CONT 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100
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No. Operation pattern Control method Axis to be interpolated Acceleration time No. Deceleration time No.

15 1: CONT 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100

16 1: CONT 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100

17 1: CONT 84h: LEND - 0: 100 0: 100

18 0: END 02h: INC line 1 - 0: 100 0: 100

No. Positioning 

address

Arc 

address

Command 

speed

Dwell 

time

M 

code

M code ON signal output 

timing

ABS direction in degrees Interpolation speed 

specification method

1 0 0 2000 0 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

2 80000 0 2000 0 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

3 130000 0 2000 0 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

4 0 0 0 0 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

5 0 0 0 0 2 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

6 80000 0 2000 500 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

7 0 0 2000 500 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

8 130000 0 2000 500 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

9 0 0 2000 500 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

10 0 0 0 0 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

11 0 0 1000 0 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.
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No. Positioning 

address

Arc 

address

Command 

speed

Dwell 

time

M 

code

M code ON signal output 

timing

ABS direction in degrees Interpolation speed 

specification method

12 0 0 0 0 2 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

13 80000 0 20000 500 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

14 0 0 20000 500 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

15 130000 0 20000 500 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

16 0 0 20000 500 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

17 0 0 0 0 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

18 0 0 2000 0 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

(5)	 Servo Parameter (ใชส้�ำหรับชุด iQ-R/Q และ L) → ดู หนา้ 3-25
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●	 ชุด L

(1)	 โปรแกรม
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(2)	 การตั้งค่ามีดงัต่อไปน้ี:
การก�ำหนด I/O

Signal assignment I/O No. Connection destination 

Error detection X18 Servo amplifier

BUSY X1C

Start complete X20

PLC READY Y10

Axis stop Y14

Forward run JOG start Y18

Reverse run JOG start Y19

Positioning start Y20
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Signal assignment I/O No. Connection destination 

OPR command M0 GOT

JOG+ command M1

JOG- command M2

Point A positioning operation command M3

Point B positioning operation command M4

Point C positioning operation command M5

Stop command M6

Error reset command M7

Automatic operation command M100

Current value [mm] D10, D11

Current speed [mm/min] D12, D13

(3)	 Module parameters (โมดูล Parameter)
การเปล่ียนแปลงจากค่าเร่ิมตน้มีดงัต่อไปน้ี

Basic parameter Unit

Unit setting 0: mm

No. of pulses per rotation (16 bits) 10000 pulse

Movement amount per rotation (16 bits) 5000 μm

Basic parameter 2 Unit

Speed limit value 75000 mm/min

Acceleration time 0 100 ms

Deceleration time 0 100 ms

Detailed parameter 2 Unit

JOG speed limit value 5000 mm/min

OPR basic parameter Unit

OPR direction 1: Negative direction (Address decrease direction)

OPR speed 2000 mm/min

Creep speed 1000 mm/min

OPR retry 1: Perform the OPR retry with limit switches

(4)	 Table data (Axis 1 positioning data) (ขอ้มูลตาราง [ขอ้มูลการก�ำหนดต�ำแหน่งแกน 1])
การตั้งค่ามีดงัต่อไปน้ี:

No. Operation pattern Control method Axis to be interpolated Acceleration time No. Deceleration time No.

1 0: END 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100

2 0: END 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100

3 0: END 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100

4

5 1: CONT 83h: LOOP - 0: 100 0: 100

6 1: CONT 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100

7 1: CONT 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100

8 1: CONT 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100

9 1: CONT 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100

10 1: CONT 84h: LEND - 0: 100 0: 100

11 0: END 02: INC line 1 - 0: 100 0: 100

12 1: CONT 83h: LOOP - 0: 100 0: 100

13 1: CONT 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100

14 1: CONT 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100
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No. Operation pattern Control method Axis to be interpolated Acceleration time No. Deceleration time No.

15 1: CONT 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100

16 1: CONT 01h: ABS line 1 - 0: 100 0: 100

17 1: CONT 84h: LEND - 0: 100 0: 100

18 0: END 02h: INC line 1 - 0: 100 0: 100

No. Positioning 

address

Arc 

address

Command 

speed

Dwell 

time

M code M code ON signal output 

timing

ABS direction in degrees Interpolation speed 

specification method

1 0 0 2000 0 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

2 80000 0 2000 0 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

3 130000 0 2000 0 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

4

5 0 0 0 0 2 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

6 80000 0 2000 500 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

7 0 0 2000 500 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

8 130000 0 2000 500 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

9 0 0 2000 500 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

10 0 0 0 0 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

11 0 0 1000 0 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

12 0 0 0 0 2 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.
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No. Positioning 

address

Arc 

address

Command 

speed

Dwell 

time

M code M code ON signal output 

timing

ABS direction in degrees Interpolation speed 

specification method

13 80000 0 20000 500 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

14 0 0 20000 500 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

15 130000 0 20000 500 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

16 0 0 20000 500 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

17 0 0 0 0 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

18 0 0 2000 0 0 0: Use the set value 
in “M code ON signal 
output timing” in detailed 
parameters 1.

0: Use the set value in “ABS 
direction in unit of degree” 
of the axis control data.

0: Use the set value in 
“Interpolation speed 
designation method” in 
detailed parameters 1.

(5)	 Servo Parameter (ใชส้�ำหรับชุด iQ-R/Q และ L) → ดู หนา้ 3-25
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●	 ชุด F

(1)	 โปรแกรม
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(2)	 การตั้งค่ามีดงัต่อไปน้ี:
การก�ำหนด I/O

Signal assignment I/O No. Connection destination

Pulse train (Pulse output destination) Y000 Servo amplifier

Direction (Rotation direction signal) Y002

Clear signal Y001

Zero signal X002

Servo ready Not used

Near-point signal (DOG) X001 Sensor

LSF X012

LSR X013

Immediate stop command M6 GOT

OPR command M0

JOG+command M1

JOG-command M2

Point A positioning operation command M3

Point B positioning operation command M4

Point C positioning operation command M5

Automatic operation command M100

Current value [μm] D10

D11

การตั้งค่าความเร็วและต�ำแหน่ง

Name Setting value

Maximum speed [Hz] 100000

Bias speed [Hz] 0

OPR speed [Hz] 10000

Creep speed [Hz] 5000

JOG speed [Hz] 5000

Acceleration time [ms] 100

Deceleration time [ms] 100
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Name Setting value

Individual operation movement speed [Hz] 10000

Automatic operation movement speed low speed [Hz] 10000

Automatic operation movement speed high speed [Hz] 100000

Point A target address [PLS] 0

Point B target address [PLS] 24000

Point C target address [PLS] 39000

อุปกรณ์ท่ีเก่ียวขอ้ง

Name Device No. Setting details or status

Device for clear signal device specification D8464 Y001

Clear signal device specification function valid flag M8464 ON

Clear signal output valid flag M8341 ON

OPR direction specification M8342 OFF

Maximum speed [Hz] D8343 100000

D8344

Bias speed [Hz] D8342 0

Creep speed [Hz] D8345 5000

OPR speed [Hz] D8346 10000

D8347

Acceleration time [ms] D8348 100

Deceleration time [ms] D8349 100

Instruction execution complete flag M8029

Instruction execution abnormal end flag M8329

Positioning instruction activation M8348

OPR command M10

During OPR operation M160

OPR Instruction execution complete M161

OPR Instruction execution abnormal end M162

JOG+ During operation M170

JOG+ Instruction execution abnormal end M171

JOG- During operation M180

JOG- Instruction execution abnormal end M181

Immediate stop command (Pulse stop command) M8349

LSF M8343

LSR M8344

Point A positioning operation command M13

Moving to point A M130

Point A positioning operation command execution complete M131

Point A positioning operation command execution abnormal end M132

Point B positioning operation command M14

Moving to point B M140

Point B positioning operation command execution complete M141

Point B positioning operation command execution abnormal end M142

Point C positioning operation command M15

Moving to point C M150

Point C positioning operation command execution complete M151

Point C positioning operation command execution abnormal end M152
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Name Device No. Setting details or status

Automatic operation command M110

During automatic operation point B move 1 M190

During automatic operation point B move 1 complete M191

During automatic operation point B move 1 command execution complete M192

During automatic operation point B move 1 command execution abnormal end M193

During automatic operation point B move 1 dwell time T0 5

During automatic operation point A move 1 M194

During automatic operation point A move 1 complete M195

During automatic operation point A move 1 command execution complete M196

During automatic operation point A move 1 command execution abnormal end M197

During automatic operation point A move 1 dwell time T1 5

During automatic operation point C move 1 M198

During automatic operation point C move 1 complete M199

During automatic operation point C move 1 command execution complete M200

During automatic operation point C move 1 command execution abnormal end M201

During automatic operation point C move 1 dwell time T2 5

During automatic operation point A move 2 M202

During automatic operation point A move 2 complete M203

During automatic operation point A move 2 command execution complete M204

During automatic operation point A move 2 command execution abnormal end M205

During automatic operation point A move 2 dwell time T3 5

During automatic operation point B move 2 M206

During automatic operation point B move 2 complete M207

During automatic operation point B move 2 command execution complete M208

During automatic operation point B move 2 command execution abnormal end M209

During automatic operation point B move 2 dwell time T4 5

During automatic operation point A move 3 M210

During automatic operation point A move 3 complete M211

During automatic operation point A move 3 command execution complete M212

During automatic operation point A move 3 command execution abnormal end M213

During automatic operation point A move 3 dwell time T5 5

During automatic operation point C move 2 M214

During automatic operation point C move 2 complete M215

During automatic operation point C move 2 command execution complete M216

During automatic operation point C move 2 command execution abnormal end M217

During automatic operation point C move 2 dwell time T6 5

During automatic operation point A move 4 M218

During automatic operation point A move 4 complete M219

During automatic operation point A move 4 command execution complete M220

During automatic operation point A move 4 command execution abnormal end M221

During automatic operation point A move 4 dwell time T7 5

During automatic operation point B move 3 M222

During automatic operation point B move 3 complete M223

During automatic operation point B move 3 command execution complete M224

During automatic operation point B move 3 command execution abnormal end M225

During automatic operation point B move 3 dwell time T8 5

During automatic operation point A move 5 M226

During automatic operation point A move 5 complete M227

During automatic operation point A move 5 command execution complete M228
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Name Device No. Setting details or status

During automatic operation point A move 5 command execution abnormal end M229

During automatic operation point A move 5 dwell time T9 5

During automatic operation point C move 3 M230

During automatic operation point C move 3 complete M231

During automatic operation point C move 3 command execution complete M232

During automatic operation point C move 3 command execution abnormal end M233

During automatic operation point C move 3 dwell time T10 5

During automatic operation point A move 6 M234

During automatic operation point A move 6 complete M235

During automatic operation point A move 6 command execution complete M236

During automatic operation point A move 6 command execution abnormal end M237

During automatic operation point A move 6 dwell time T11 5

During automatic operation point B move 4 M238

During automatic operation point B move 4 complete M239

During automatic operation point B move 4 command execution complete M240

During automatic operation point B move 4 command execution abnormal end M241

During automatic operation point B move 4 dwell time T12 5

During automatic operation point A move 7 M242

During automatic operation point A move 7 complete M243

During automatic operation point A move 7 command execution complete M244

During automatic operation point A move 7 command execution abnormal end M245

During automatic operation point A move 7 dwell time T13 5

During automatic operation point C move 4 M246

During automatic operation point C move 4 complete M247

During automatic operation point C move 4 command execution complete M248

During automatic operation point C move 4 command execution abnormal end M249

During automatic operation point C move 4 dwell time T14 5

During automatic operation point A move 8 M250

During automatic operation point A move 8 command execution complete M251

During automatic operation point A move 8 command execution abnormal end M252

Current value register [PLS] D8340

D8341

Current value register for μm conversion D100

D101

D102

D103

RUN monitor M8000

Initial pulse M8002

(3)	 Servo Parameter (ใชส้�ำหรับชุด iQ-F และ FX) → ดู หนา้ 3-35
(4)	 �แผนภาพการเช่ือมต่อของสญัญาณ I/O (ใชส้�ำหรับชุด iQ-F และ FX) → ดู หนา้ 3-36
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บนัทึก
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บทที ่4  

ข้อควรระวงัในการใช้งานและ การบ�ำรุง
รักษา
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แมว้า่ AC Servo จะเป็นอุปกรณ์ท่ีมีประสิทธิภาพสูง แต่กอ็าจเกิดเหตุขดัขอ้งตามสภาวะการใชง้าน เช่น อุณหภมิู ความช้ืน และการสัน่สะเทือน หรืออายุ

ของส่วนประกอบหรือหมดอายกุารใชง้าน

การตรวจสอบประจ�ำวนัและตามรอบระยะเวลาเป็นส่ิงจ�ำเป็นเพื่อป้องกนัปัญหาเหล่าน้ีและเพื่อรับประกนัการใชง้านอยา่งเสถียรของอุปกรณ์

4.1.1  การตรวจสอบประจ�ำวนั
ในการตรวจสอบประจ�ำวนั คุณยนืยนัวา่มอเตอร์สามารถท�ำงานไปตามค่าท่ีก�ำหนดและตรวจสอบเก่ียวกบัปัญหาในการด�ำเนินงาน เช่น การสัน่สะเทือน

หรือเสียงรบกวนผดิปกติ

ในระหวา่งกระบวนการ ใหต้รวจสอบวา่ส่ิงต่อไปน้ีท�ำงานอยา่งเหมาะสม:

-	 มอเตอร์ท�ำงานอยา่งเหมาะสม

-	 สภาพแวดลอ้มภายนอกของเคร่ืองตอ้งเหมาะสม

-	 ระบบระบายความร้อนตอ้งไม่มีปัญหา

-	 การสัน่สะเทือนท่ีผดิปกติตอ้งไม่เกิดข้ึน

-	 แรงดนัไฟของ AC Servo ท่ีวดัดว้ยเคร่ืองทดสอบมีค่าท่ีถกูตอ้ง

ตารางต่อไปน้ีแสดงส่ิงท่ีตอ้งตรวจสอบ เวลาท่ีตอ้งตรวจสอบ และวธีิการตรวจสอบ:

มุมมองการ
ตรวจสอบ

ประเภทยอ่ย 1 ประเภทยอ่ย 2 วธีิการตรวจสอบ เกณฑ์ เคร่ืองมือ

ทัว่ไป สภาพแวดลอ้ม
ภายนอก

ตรวจสอบอุณหภมิู
ภายนอก ความช้ืน ฝุ่ น
และส่ิงสกปรก และอ่ืนๆ

เคร่ืองวดัอุณหภมิู 
เคร่ืองวดัความช้ืน
อากาศ และอุปกรณ์
บนัทึก

สภาพแวดลอ้มการ
จดัเกบ็

ตรวจสอบอุณหภมิู
ภายนอก ความช้ืน ฝุ่ น
และส่ิงสกปรก และอ่ืนๆ

ตรวจสอบโดยใชเ้คร่ือง
วดัอุณหภมิู เคร่ืองวดั
ความช้ืนอากาศ และอุปก
รณ์อ่ืนๆ

Servo Motor:
-10 ถึง +70°C (ไม่เยอืกแขง็)
90% RH หรือนอ้ยกวา่ (ไม่มีการควบแน่น)
Servo Amplifier:
-20 ถึง +65 องศา (ไม่เยอืกแขง็)
90% RH หรือนอ้ยกวา่ (ไม่มีการควบแน่น)

เคร่ืองวดัอุณหภมิู 
เคร่ืองวดัความช้ืน
อากาศ และอุปกรณ์
บนัทึก

การท�ำงานของ
อุปกรณ์

ไม่มีการสัน่สะเทือนหรือ
เสียงรบกวนผดิปกติ

ตรวจสอบสภาพและเสียง ไม่มีเงือนไขท่ีผดิปกติ

แรงดนัแหล่งจ่ายไฟ แรงดนัจากวงจรหลกั
ถกูตอ้ง

วดัค่าแรงดนัไฟระหวา่ง
อินเตอร์เฟสกบัขั้วต่อสาย 
L1 L2 และ L3 ของ Servo 
Amplifier

ดูขอ้มูลจ�ำเพาะมาตรฐาน เคร่ืองทดสอบ
ดิจิทลั
มลัติมิเตอร์

ระบบระบาย
ความร้อน

ระบายความร้อน
พดัลม

ไม่มีการสัน่สะเทือนหรือ
เสียงรบกวนผดิปกติ

หมุนพดัลมดว้ยตนเองเม่ือ
เคร่ืองดบั

ตอ้งหมุนอยา่งนุ่มนวล

การแสดงผล การแสดงผล ไฟสถานะไดรั้บกระแส
ไฟฟ้าและไฟ LED ติด
สวา่งตามปกติ

แสดงใหเ้ห็นไฟสถานะ
บนแผง Amplifier และ
หนา้จอแสดงผล

ตรวจสอบวา่ไฟติดสวา่งอยู่

4.1  การตรวจสอบประจ�ำวนัและตามรอบระยะเวลา
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มุมมองการ
ตรวจสอบ

ประเภทยอ่ย 1 ประเภทยอ่ย 2 วธีิการตรวจสอบ เกณฑ์ เคร่ืองมือ

Servo Motor ทัว่ไป (1) ไม่มีการสัน่สะเทือน
หรือเสียงรบกวนผดิปกติ
(2) ไม่มีกล่ินแปลกปลอม

(1) ตรวจสอบดว้ยการฟัง 
การสมัผสั และการมอง
(2) ตรวจสอบกล่ินไหม้
เน่ืองจากความร้อนสูงเกิน
ไป ความเสียหาย หรือ
ปัญหาอ่ืนๆ

(1) (2) ตรวจไม่พบสภาพผดิปกติใดๆ

ชุดตรวจจบั ไม่มีการสัน่สะเทือนหรือ
เสียงรบกวนผดิปกติ

ตรวจสอบดว้ยการฟังและ
การสมัผสั

ตรวจไม่พบสภาพผดิปกติใดๆ

ระบายความร้อน
พดัลม

(1) ไม่มีการสัน่สะเทือน
หรือเสียงรบกวนผดิปกติ
(2) ไม่พบควนั ส่ิงแปลก
ปลอม หรือการสะสม
อ่ืนๆ

(1) หมุนพดัลมดว้ยตนเอง
เม่ือเคร่ืองดบั
(2) ตรวจสอบดว้ยสายตา

(1) ตอ้งหมุนอยา่งนุ่มนวล
(2) ตรวจไม่พบสภาพผดิปกติใดๆ

ตลบัลกูปืน ไม่มีการสัน่สะเทือนหรือ
เสียงรบกวนผดิปกติ

ตรวจสอบดว้ยการฟังและ
การสมัผสั

ตรวจไม่พบสภาพผดิปกติใดๆ

4.1.2  การตรวจสอบตามรอบระยะเวลา
ในการตรวจสอบตามรอบระยะเวลา คุณตอ้งหยดุการใชง้านอุปกรณ์และตรวจสอบส่ิงท่ีไม่สามารถตรวจสอบไดร้ะหวา่งใชง้านเคร่ืองอยู่

สกรู น็อต และส่ิงยดึติดอ่ืนๆ อาจหลวมเน่ืองจากการสัน่สะเทือนและการเปล่ียนแปลงของอุณหภมิู ตวัยดึเหล่าน้ีควรไดรั้บการตรวจสอบในช่วงการ

ตรวจสอบตามรอบระยะเวลาและส่ิงใดกต็ามท่ีหลวมตอ้งไดรั้บการขนัใหแ้น่น ตวักรองอากาศควรไดรั้บการท�ำความสะอาดในช่วงการตรวจสอบตาม

รอบระยะเวลา

ขอ้ควรระวงั
เม่ือคุณตรวจสอบส่วนประกอบภายในของ Servo Amplifier อาจมีประจุไฟฟ้าหลงเหลืออยูบ่า้ง แมว้า่
เคร่ืองจะถูกปิดแลว้ รอจนกระทัง่ไฟสถานะไดรั้บกระแสไฟฟ้าดบัลงก่อน จึงเร่ิมการตรวจสอบ
ตอ้งตรวจสอบใหแ้น่ใจวา่ท�ำตามคู่มือขณะด�ำเนินการตรวจสอบ

ตรวจสอบปัจจยัต่างๆ ท่ีตรวจสอบไดเ้ฉพาะเวลาท่ีอุปกรณ์ไม่ไดท้�ำงาน

-	 ตรวจสอบความแน่นและขนัใหแ้น่นยิง่ข้ึน

-	 ตรวจสอบใหแ้น่ใจวา่ไม่มีการสึกกร่อนหรือความเสียหายบนตวัน�ำหรือฉนวนไฟฟ้า

-	 การวดัค่าความตา้นทานของฉนวนไฟฟ้า

-	 ตรวจสอบและเปล่ียนพดัลมระบายอากาศ
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ตารางต่อไปน้ีแสดงส่ิงท่ีตอ้งตรวจสอบ เวลาท่ีตอ้งตรวจสอบ และวธีิการตรวจสอบ:

มุมมองการ
ตรวจสอบ

ประเภทยอ่ย 1 ประเภทยอ่ย 2 วธีิการตรวจสอบ เกณฑ์ เคร่ืองมือ

วงจรหลกั ทัว่ไป (1) ไม่พบส่ิงใดหลวม
(2) ไม่พบร่องรอยของความร้อนสูงเกินใน
ส่วนประกอบ
(3) ท�ำความสะอาด

(1) ขนัใหแ้น่นยิง่ข้ึน
(2) ตรวจสอบดว้ยสายตา

(1) (2) ตรวจไม่พบสภาพผดิ
ปกติใดๆ

เช่ือมต่อตวัน�ำไฟฟ้า
กบัสายไฟ

(1) ไม่พบการผดิรูปของตวัน�ำไฟฟ้า
(2) ไม่พบความเสียหายบนเปลือกสายไฟ

(1) (2) ตรวจสอบดว้ย
สายตา

(1) (2) ตรวจไม่พบสภาพผดิ
ปกติใดๆ

ขั้วต่อไฟ ไม่พบความเสียหาย ตรวจสอบดว้ยสายตา ตรวจไม่พบสภาพผดิปกติ 
ใดๆ

คาปาซิเตอร์ (1) ไม่พบของเหลวร่ัวไหล
(2) วาลว์นิรภยัไม่หลุดออกมาหรือนูนข้ึน
(3) การวดัค่าประจุไฟฟ้า

(1) (2) ตรวจสอบดว้ย
สายตา
(3) วดัค่าดว้ยเคร่ืองวดัค่า
ประจุไฟฟ้า

(1) (2) ตรวจไม่พบสภาพผดิ
ปกติใดๆ
(3) ค่าประจุไฟฟ้า 85% หรือ
มากกวา่

เคร่ืองวดัค่า
ประจุไฟฟ้า

รีเลย์ (1) ไม่มีเสียงดงัระหวา่งการท�ำงาน
(2) การยนืยนัตั้งเวลาการท�ำงาน
(3) ไม่พบพื้นผวิขรุขระในส่วนสมัผสั

(1) ตรวจสอบดว้ยการฟัง
(2) ระยะเวลาระหวา่งเปิด
เคร่ืองจนถึงรีเลยท์ �ำงาน
(3) ตรวจสอบดว้ยสายตา

(1) ตรวจไม่พบสภาพผดิปกติ 
ใดๆ
(2) รีเลยต์อ้งท�ำงานภายใน 
0.1 ถึง 0.15 วนิาที
(3) ตรวจไม่พบสภาพผดิปกติ 
ใดๆ

เคร่ืองนบัจ�ำนวน
สากล

ตวัตา้นทาน (1) ไม่พบรอบแตกร้าวบนฉนวนของตวั
ตา้นทาน
(2) ไม่พบสายไฟฉีกขาด

(1) ตรวจสอบตวัตา้นทาง
ดว้ยสายตา
(2) ถอดตะกัว่เช่ือมต่อและ
วดัค่าดว้ยเคร่ืองทดสอบ

(1) ตรวจไม่พบสภาพผดิปกติ 
ใดๆ
(2) ความผดิพลาดตอ้งอยูใ่น 
±10% ของค่าแสดงผลความ
ตา้นทาน

เคร่ืองทดสอบ
ดิจิทลั
มลัติมิเตอร์

วงจรควบคุม/
วงจรป้องกนั

การตรวจสอบการ
ด�ำเนินงาน

(1) ใช ้Servo Amplifier ตามล�ำพงั (ไม่
ใชโ้หลด) เพื่อตรวจสอบสมดุลระหวา่ง
อินเตอร์เฟสแรงดนัไฟขาออก
(2) ใชก้ารด�ำเนินการป้องกนัตามล�ำดบัเพื่อ
ตรวจสอบวา่วงจรป้องกนัและแสดงผล
ท�ำงานไดอ้ยา่งปกติ

(1) วดัค่าแรงดนัไฟฟ้า
อินเตอร์เฟสกบัขั้วส่งออก 
U V และ W ของ Servo 
Amplifier
(2) จ�ำลองการการป้องกนั
การลดัวงจรของวงจรขา
ออกบน Servo Amplifier

(1) สมดุลระหวา่งแรงดนั
ไฟฟ้าอินเตอร์เฟสตอ้งอยูใ่น
ช่วง 4 โวลต์
(2) ล�ำดบัการด�ำเนินงานตอ้ง
ไม่ผดิพลาด

ดิจิทลั
มลัติมิเตอร์ 
เคร่ืองวดัโวลต์
มิเตอร์แบบวงจร
เรียงกระแส

ระบบระบาย
ความร้อน

พดัลมระบายความ
ร้อน

ไม่พบการเช่ือมต่อท่ีหลวม ขนัใหแ้น่นยิง่ข้ึน ตรวจไม่พบสภาพผดิปกติ 
ใดๆ
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4.1.3  แบตเตอร่ี MELSERVO-J4
Servo Amplifier ใชแ้บตเตอร่ีเพื่อรักษาขอ้มูลต�ำแหน่งปัจจุบนัท่ีถกูเกบ็รักษาอยูใ่นหน่วยความจ�ำ Encoder แมใ้นช่วงเวลาท่ี Servo Amplifier ถกูปิดอยู่

กต็าม

เม่ือแบตเตอร่ีหมด Amplifier จะเสียต�ำแหน่งไป ท�ำใหต้อ้งก�ำหนดค่าใหม่ เพราะฉะนั้นแบตเตอร่ีจะตอ้งเปล่ียนตามก�ำหนดระยะเวลาเสมอ

จุด

- แบตเตอร่ีตามปกติแลว้จะอยูไ่ดถึ้ง 5 ปีจากวนัท่ีผลิต

อยา่งไรกต็าม คุณอาจตอ้งเปล่ียนก่อนท่ีจะมีปัญหาเกิดข้ึน

- เม่ือท่ียดึแบตเตอร่ีอยูใ่ต ้Servo Amplifier จึงไม่สามารถต่อสายดินไดข้ณะท่ีแบตเตอร่ีถูกติดตั้งแลว้

ควรต่อสายดินของ Servo Amplifier ก่อนติดตั้งแบตเตอร่ี

คาํเตือน
- คุณอาจถกูไฟช็อตได ้อยา่ลืมปิดแหล่งจ่ายไฟของวงจรหลกัก่อน
- หลงัจากปิดแลว้ ใหร้อ 15 นาทีหรือมากกวา่และตรวจดูวา่ไฟสถานะไดรั้บกระแสไฟฟ้าไม่ไดติ้ดอยู ่จาก

นั้น ใหใ้ชเ้คร่ืองทดสอบเพื่อตรวจสอบแรงดนัไฟฟ้าระหวา่งขั้ว P+ และ N-
- ตอ้งตรวจสอบใหแ้น่ใจวา่คุณยนือยูข่า้งหนา้เคร่ือง Servo Amplifier ในขณะท่ีก�ำลงัตรวจดูไฟสถานะได้

รับกระแสไฟฟ้า

ขอ้ควรระวงั
วงจรภายในของ Servo Amplifier อาจก่อใหเ้กิดการปล่อยไฟฟ้าสถิตได ้ตรวจสอบใหแ้น่ใจวา่:
- ร่างกายของคุณและโตะ๊ท�ำงานอยูติ่ดกบัพื้นดิน
- ไม่สมัผสักบัเขม็ของหวัเช่ือมต่อ ช้ินส่วนอิเลก็ทรอนิกส์ หรือช้ินส่วนตวัน�ำไฟฟ้าดว้ยมือของคุณโดยตรง

●	 วธีิการเปล่ียนแบตเตอร่ีใน MELSERVO-J4

ปิดแหล่งจ่ายไฟวงจรหลกั

จุด

แหล่งจ่ายไฟวงจรควบคุมตอ้งถูกเปิดไว้

การเปล่ียนแบตเตอร่ีขณะท่ีแหล่งจ่ายไฟวงจรควบคุมปิดอยูจ่ะท�ำใหข้อ้มูลต�ำแหน่งสมับูรณ์สูญหาย

1 ถอดแบตเตอร่ีเก่าออก

ดึงปลัก๊พร้อมกบัดนัสลกัปลดลอ็คของปลัก๊

1

2

2 เล่ือนกรอบแบตเตอร่ีไปทางดา้นหนา้พร้อมกบัดนัสลกัปลด

ลอ็คของแบตเตอร่ี
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3 เล่ือนแบตเตอร่ีลกูใหม่เขา้ไป ก่อนท่ีจะเสียบปลัก๊เขา้ไปใน 

CN4

3
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คุณสมบติัการตรวจสอบอายกุารใชง้านคงเหลือของ MR Configurator2 จะช่วยใหคุ้ณสามารถเห็นอายกุารใชง้านคงเหลือและระยะเวลาพลงังานสะสม

ของช้ินส่วนจ�ำกดัอายกุารใชง้านได้

1 จากแถบเมนู เลือก [Diagnosis] และเลือก [Life Diagnosis]

เลือก 1

2 เลือกแกนท่ีสมัพนัธ์กบั Servo Amplifier ท่ีคุณตอ้งการตรวจ

สอบ

-	 คาปาซิเตอร์และพดัลมระบายความร้อนจะใชค่้าของเวลา

เปิดเคร่ืองสะสมเพ่ือแสดงอายกุารใชง้านคงเหลือของช้ิน

ส่วน

-	 รีเลยจ์ะใชจ้ �ำนวนคร้ังการท�ำงานเพื่อแสดงอายกุารใชง้าน

คงเหลือของช้ินส่วน

เลือก 2

จุด

คุณสมบติัการตรวจสอบอายกุารใชง้านคงเหลือมีประสิทธิภาพในการบ�ำรุงรักษาเชิงป้องกนัของ Servo Amplifier

กรุณาใชคุ้ณสมบติัน้ีใหเ้กิดประโยชน์

4.2  การตรวจสอบอายุการใช้งาน



4-8

4.3  Alarm/Warning

4.3.1  การแสดงผล
Servo Amplifier มีหนา้จอแสดงผลส�ำหรับ Alarm และ 

Warning เม่ือมีขอ้ผดิพลาดเกิดข้ึนในกระบวนการ

ชุด MR-J4 จะแสดง Alarm เป็นตวัเลข 3 หลกัส�ำหรับ AC 

Servo เพื่อลดความซบัซอ้นในการแกไ้ขปัญหาเม่ือ Alarm 

แสดงข้ึน

หาก Alarm หรือค�ำเตือนปรากฎข้ึนบนหนา้จอแสดงผล  
ใหปิ้ดสญัญาณ SON (เซอร์โวท�ำงาน) และปิดเคร่ือง

จากนั้น ใหด้�ำเนินการตามกระบวนการแกไ้ขปัญหาท่ีอธิบาย

ในคู่มือ

หนา้จอแสดงผล

MR Configurator2 สามารถใชค้น้หาตน้ตอของ Alarm และ 

Warning ได้

หากตอ้งการคน้หารายละเอียดของ Alarm แต่ละแบบ

จากแถบเมนู ใหเ้ลือก [Diagnosis] → [Alarm Display]

ขอ้มูลน้ีเขา้ถึงไดจ้าก [MR Configurator2 HELP] ภายใต ้

[Help]
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4.3.2  �Alarm ทัว่ไปและวธีิการแก้ปัญหา
หมวดยอ่ยน้ีจะอธิบายถึง Alarm ทัว่ไป

Encoder normal communication - Receive data error 1 (Alarm code “20.1”) (การส่ือสารของเอนโคดเดอร์ - ขอ้ผดิพลาดในการรับขอ้มูล 1 (รหสั Alarm “20.1”))

●	 สาเหตุของปัญหา

ส่ืงแวดลอ้มภายนอกประกอบไปดว้ยเสญัญาณรบกวนและส่ิงแปลกปลอมอ่ืนๆ

●	 การแกปั้ญหา

ปัญหาหลกัๆ ดา้นสญัญาณเกิดจากการรวบสาย input/output ของ Servo Amplifier เขา้ดว้ยกนั ลองแยกสายเหล่าน้ีออกจากกนั

-	 หากสญัญาณรบกวนเกิดจาก Servo Amplifier ใหติ้ดตั้งตวักรองสญัญาณรบกวนลงไปบนวงจรจ่ายไฟของ Servo Amplifier

-	 หากอุปกรณ์ท่ีอยูใ่กลเ้คียงกบั Servo Amplifier ก่อใหเ้กิดสญัญาณรบกวนมาก ใหล้องติดตั้งอุปกรณ์ป้องกนัแรงดนักระชากเพื่อลดสญัญาณรบกวน

จากอุปกรณ์ดงักล่าว 

สญัญาณรบกวน

เม่ือไดย้นิค�ำวา่ “สญัญาณรบกวน” คุณอาจคิดถึง “เสียงท่ีไม่อยากไดย้นิ” หรือ “เสียงท่ีไม่ไพเราะ”

คุณอาจเคยมีประสบการณ์ไม่ไดย้นิวา่คนท่ีก�ำลงัคุยโทรศพัทด์ว้ยพดูวา่อะไร ส่ิงน้ีเกิดจากสญัญาณรบกวนเช่นกนั

สญัญาณรบกวนส่งผลถึงอุปกรณ์อิเลก็ทรอนิกมากมายและสามารถเกิดไดจ้ากตน้ก�ำเนิดอนัหลากหลาย

สญัญาณรบกวนจากภายนอกท�ำให ้Servo Amplifier ท�ำงานผดิพลาดได้

อุปกรณ์ต่อพวงงอุปกรณ์ต่อพวงง

ทาํงานผ
ดิปกติ

ทาํงานผ
ดิปกติ

สญัญาณรบกวนท่ีเกิดจาก Servo Amplifier ท�ำใหอุ้ปกรณ์อ่ืนๆ ท�ำงานผดิพลาดได้

อุปกรณ์ต่อพวงงอุปกรณ์ต่อพวงง

ทาํงานผ
ดิปกติ

สญัญาณรบกวนไม่ส่งผลกระทบ Servo Amplifier

อุปกรณ์ต่อพวงง
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�� วธีิการติดตั้งตวักรองสญัญาณรบกวน

-	 ตวักรองสญัญาณรบกวนวทิย ุ(FR-BIF, FR-BIF-H)

ตวักรองสญัญาณรบกวนวทิยสุามารถช่วยลดสญัญาณรบกวนอนัเกิดจากแหล่งจ่ายไฟของ Servo Amplifier ไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพกบัสญัญาณวทิยุ

ความถ่ี 10 Mhz หรือนอ้ยกวา่ ตวักรองใชส้�ำหรับวงจรขาเขา้เท่านั้น

ขนาดภายนอก (หน่วย: มิลลิเมตร) แผนภาพการเช่ือมต่อ

ป
ระ

มา
ณ

 3
00

42

58

44

29

7

4

รู Φ5

29

นํ�าเงินขาวแดง กระแสไฟ: 4 มิลลิแอมแปร์เขียว ตวักรองไม่สามารถเช่ือมต่อกบัวงจรขาออกของ Servo Amplifier ได้
สายควรสั้นท่ีสุดเท่าท่ีจะท�ำได ้ตวักรองตอ้งเดินสายดินเช่นกนั
เม่ือใช ้FR-BIF กบัแหล่งจ่ายไฟเฟสเดียว ใหต้รวจสอบใหแ้น่ใจวา่หุม้ฉนวนสาย
ท่ีไม่ไดใ้ชอ้ยา่งเหมาะสม

MC

ขั�วต่อไฟ

L1

L2

L3

Servo 
Amplifier

แหล่งจ่ายไฟ

MCCB

ระดบั 200 โวลต/์100 โวลต:์ FR-BIF

ระดบั 400 โวลต:์ FR-BIF-H

Servo Amplifier แบบแกนเดียวขนาด 3.5 กิโลวตัตห์รือนอ้ยกวา่ และ 
Servo Amplifier แบบหลายแกน

FR-BIF 
หรือ 

FR-BIF-H

MC
L1

L2

L3

Servo 
Amplifier

แหล่งจ่ายไฟ

MCCB

Servo Amplifier แบบแกนเดียวขนาด 5 กิโลวตัตห์รือมากกวา่:

FR-BIF 
หรือ 

FR-BIF-H
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-	 ตวักรองสญัญาณรบกวนสายไฟ (FR-BSF01)

ตวักรองสญัญาณรบกวนสายไฟสามารถช่วยลดสญัญาณวทิยรุบกวนท่ีเกิดจากแหล่งจ่ายไฟ

ของ Servo Amplifier และวงจรขาออกได ้และยงัสามารถยบัย ั้งกระแสไฟความถ่ีสูงไดอ้ยา่งมี

ประสิทธิภาพ (กระแสไฟเฟสศนูย)์ ใชง้านไดดี้โดยเฉพาะกบัความถ่ี 0.5 ถึง 5 MHz

ขนาดภายนอก (หน่วย: มิลลิเมตร) แผนภาพการเช่ือมต่อ

(2
2.

5)

(65)

Φ33

(6
5)

95±0.5
2-Φ5

(110)
11

.2
5±

0.
5

4.
5

ตวักรองสญัญาณรบกวนสายไฟสามารถติดตั้งกบัวงจรหลกัของ Servo 
Amplifier (L1 L2 และ L3) รวมถึงสายไฟของแหล่งจ่ายไฟของ Servo Motor (U, 
V, และ W) สายไฟทุกเสน้ตอ้งผา่นตวักรองสญัญาณรบกวนสายไฟในทิศทาง
เดียวกนัและจ�ำนวนคร้ังเท่าๆ กนั
เม่ือใชต้วักรองบนสายไฟของแหล่งจ่ายไฟวงจรหลกั ยิง่สายไฟผา่นตวักรอง
สญัญาณรบกวนสายไฟมากเท่าไรยิง่ไดผ้ลมากยิง่ข้ึน แต่ 4 รอบคือจ�ำนวนตาม
ปกติ
เม่ือใชต้วักรองบนสายไฟของแหล่งจ่ายไฟของ Servo Motor จ�ำนวนคร้ังท่ีสาย
ไฟผา่นตวักรองตอ้งเป็น 4 รอบหรือนอ้ยกว่า่
ในกรณีน้ี สายกราวดต์อ้งไม่ผา่นตวักรอง
การท�ำเช่นนั้นจะท�ำใหป้ระสิทธิภาพลดลง
ตามท่ีแสดงในรูปดา้นล่าง ใหพ้นัสายไฟรอบๆ ตวักรองสญัญาณรบกวนสายไฟ
จนกระทัง่ผา่นตวักรองตามจ�ำนวนคร้ังท่ีตอ้งการ
ถา้สายไฟหนาเกินกวา่ท่ีจะพนัได ้ใหใ้ชต้วักรองสญัญาณรบกวนสายไฟสองตวั
หรือมากกวา่เพื่อใหม้ัน่ใจวา่จ�ำนวนคร้ังท่ีสายไฟผา่นเท่ากบัจ�ำนวนท่ีตอ้งการ
วางตวักรองสญัญาณรบกวนสายไฟใหใ้กลก้บั Servo Amplifier เท่าท่ีจะท�ำได ้
ซ่ึงจะช่วยเพิ่มประสิทธิภาพการลดสญัญาณรบกวนมากข้ึน

MC

ตวักรองเสน้รบกวน
ตวัอยา่ง 1

L1

L2

L3

Servo 
Amplifier

แหล่งจ่ายไฟ

MCCB

MC
L1

L2

L3

Servo 
Amplifier

แหล่งจ่ายไฟ

MCCB
ตวักรองเสน้รบกวน

ตวัอยา่ง 2
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�� การลดสญัญาณรบกวนอ่ืนๆ

-	 ตวักรองสายส่งขอ้มูล

ติดตวักรองสายส่งขอ้มูลกบัสายพลัส์ขาออกหรือสาย Encoder ส�ำหรับหน่วยสัง่การสญัญาณพลัส์ จะช่วยป้องกนัสญัญาณรบกวนแทรกแซงได้

-	 อุปกรณ์ป้องกนัแรงดนักระชาก, ไดโอด

ติดอุปกรณ์ป้องกนัแรงดนักระชากกบั AC รีเลย ์หรือหลอดไฟ AC บริเวณรอบๆ Servo Amplifier และติดไดโอดเขา้กบั DC รีเลย ์หรือหลอดไฟ DC

ตวักรองแต่ละชนิดควรถกูติดตามท่ีแสดงในรูปดา้นล่าง:

HG-MR053

ปุ่มหยดุฉุกเฉิน

MR Configurator2

GT2708

Ethernet

สญัญาณพลัส์

MELSERVO
MR-J4
Type A

USB
แหล่งจ่ายไฟ

USB

สาย Encoder

* สาํหรับตวักรองสายสญัญาณและสญัญาณรบกวนวทิย ุใหเ้ลือกติดตั�งตวักรองโดยอา้งอิงจากสภาพแวดลอ้มภายนอก

ตวักรองสายสญัญาณขอ้มูล

ตวักรองสายสญัญาณ*

ตวักรองสญัญาณรบกวนวทิย*ุ

DOG

ชิ�นงาน 

ตน้กาํเนิด (ตาํแหน่งเริ�มตน้)

บอลสกรู

PLC
การกาํหนด

ตาํแหน่ง
RLS

Servo 
Amplifier Side

LSP

Servo 
Amplifier Side

LSN

PLC
การกาํหนด

ตาํแหน่ง
FLS

ขอ้ต่อ

CBA

MELSEC iQ-R
Main Base Unit: R35B
Power Supply Module: R61P
CPU Module: R04CPU
Positioning Module: RD75P2
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4

Servo motor encoder - Absolute position erased (Alarm code “25.1”) (เอนโคดเดอร์ของเซอร์โวมอเตอร์ - ต�ำแหน่งถกูลบ (รหสั Alarm “25.1”))

●	 สาเหตุของปัญหา

อายกุารใชง้านของแบตเตอร่ีถึงขีดจ�ำกดัแลว้ ตวัอยา่งเช่น ไม่ไดเ้ปล่ียนแบตเตอร่ีตามระยะก�ำหนด

* เม่ือแบตเตอร่ีหมดอายกุารใชง้าน Amplifier จะสูญเสียต�ำแหน่งสมับูรณ์ ซ่ึงตอ้งก�ำหนดค่าใหม่อีกคร้ัง

จุด

- แบตเตอร่ีตามปกติแลว้จะอยูไ่ดถึ้ง 5 ปีจากวนัท่ีผลิต

อยา่งไรกต็าม คุณอาจตอ้งเปล่ียนก่อนท่ีจะมีปัญหาเกิดข้ึน

- เม่ือท่ียดึแบตเตอร่ีอยูใ่ต ้Servo Amplifier จึงไม่สามารถต่อสายดินไดข้ณะท่ีแบตเตอร่ีถูกติดตั้งแลว้

ควรต่อสายดินของ Servo Amplifier ก่อนติดตั้งแบตเตอร่ี

คาํเตือน
- คุณอาจถกูไฟช็อตได ้อยา่ลืมปิดแหล่งจ่ายไฟของวงจรหลกัก่อน
- หลงัจากปิดแลว้ ใหร้อ 15 นาทีหรือมากกวา่และตรวจดูวา่ไฟสถานะไดรั้บกระแสไฟฟ้าไม่ไดติ้ดอยู ่จาก

นั้น ใหใ้ชเ้คร่ืองทดสอบเพื่อตรวจสอบแรงดนัไฟฟ้าระหวา่งขั้ว P+ และ N-
- ตอ้งตรวจสอบใหแ้น่ใจวา่คุณยนือยูข่า้งหนา้เคร่ือง Servo Amplifier ในขณะท่ีก�ำลงัตรวจดูไฟสถานะได้

รับกระแสไฟฟ้า

ขอ้ควรระวงั
วงจรภายในของ Servo Amplifier อาจก่อใหเ้กิดการปล่อยไฟฟ้าสถิตได ้ตรวจสอบใหแ้น่ใจวา่:
- ร่างกายของคุณและโตะ๊ท�ำงานอยูติ่ดกบัพื้นดิน
- ไม่สมัผสักบัเขม็ของหวัเช่ือมต่อ ช้ินส่วนอิเลก็ทรอนิกส์ หรือช้ินส่วนตวัน�ำไฟฟ้าดว้ยมือของคุณโดยตรง

●	 การแกปั้ญหา (ส�ำหรับ MELSERVO-J4)

เปล่ียนแบตเตอร่ีลกูใหม่

จุด

แหล่งจ่ายไฟวงจรควบคุมตอ้งถูกเปิดไว้

การเปล่ียนแบตเตอร่ีขณะท่ีแหล่งจ่ายไฟวงจรควบคุมปิดอยูจ่ะท�ำใหข้อ้มูลต�ำแหน่งสมับูรณ์สูญหาย

1 ถอดแบตเตอร่ีเก่าออก

ดึงปลัก๊พร้อมกบัดนัสลกัปลดลอ็คของปลัก๊

1

2

2 เล่ือนกรอบแบตเตอร่ีไปทางดา้นหนา้พร้อมกบัดนัสลกัปลด

ลอ็คของแบตเตอร่ี
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3 เล่ือนแบตเตอร่ีลกูใหม่เขา้ไป ก่อนท่ีจะเสียบปลัก๊เขา้ไปใน 

CN4

3

จากนั้น ใชง้านกระบวนการ return-to-origin (ต�ำแหน่งเร่ิมตน้)

1 ปิด Servo Amplifier และเปิดใหม่ และตรวจสอบวา่ Alarm 

หายไปหรือยงั
หนา้จอแสดงผล

2 ใชก้ารท�ำงานแบบ JOG เพ่ือยา้ยช้ินงานไปยงัต�ำแหน่งเร่ิม

ตน้

ดูหมวดยอ่ยต่อไปน้ีส�ำหรับ การท�ำงานแบบ JOG

→ 3.3.2 การทดสอบการ JOG

3 ใส่สญัญาณเคลียร์เขา้ไปใน Servo Amplifier การกระท�ำน้ีจะ

ช่วยให ้Servo Amplifier รู้วา่ต�ำแหน่งปัจจุบนัคือตน้ก�ำเนิด 

(ต�ำแหน่งเร่ิมตน้) ใช ้output PLC หรือสวทิซ์ภายนอก ตามท่ี

แสดงในรูปภาพดา้นขวา เพื่อใส่สญัญาณเคลียร์
CR

ตวัอยา่งสาํหรับ MR-J4[ ]A

ลา้งค่า

DOCOM

41

47
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4

Thermal overload error 1 during operation (Alarm code “50.1”) (ขอ้ผดิพลาดอุณหภมิูสูงเกินไป 1 ในระหวา่งการท�ำงาน (รหสั Alarm “50.1”))

●	 สาเหตุของปัญหา

สายหลุดหรือเศษช้ินส่วนเขา้ไปติดขดักบัอุปกรณ์

* วตัถุแปลกปลอมสามารถเขา้ไปขดัช้ินส่วนท่ีมีการเคล่ือนท่ีของอุปกรณ์ได ้ท�ำใหอุ้ปกรณ์ท�ำงานอยา่งไม่ถกูตอ้ง

กระแสไฟเกินท่ีไหลเขา้ไปและพยายามเดินเคร่ืองอุปกรณ์ตามปกติ ก่อใหเ้กิดกระแสไฟเกินท่ีท�ำให ้Alarm แสดงข้ึน

โอเวอร์โหลดโอเวอร์โหลด

วตัถุติดขดั

Alarm ดงัขึ�น

●	 การแกปั้ญหา

ตรวจสอบช้ินส่วนกลไกอยา่งระมดัระวงั

* หาก Alarm น้ีแสดงข้ึนเม่ือไม่มีปัญหาทางกลไกใดๆ แสดงวา่สายไฟอาจหลุดหรืออาจถูกเช่ือมต่ออยา่งไม่ถกูตอ้ง

ตรวจสอบสายไฟ
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4.3.3  รายช่ือ Alarm และ Warning
●	 รายช่ือ Alarm

หมายเลข ช่ือ
หมายเลข

ราย
ละเอียด

ช่ือรายละเอียด

การปิด Alarm

Alarm
รีเซ็ต

ปิดไฟเปิด
ใหม่

10 Undervoltage 10.1 Voltage drop in the control circuit power ü ü

10.2 Voltage drop in the main circuit power ü ü

11 Switch setting error 11.1 Axis number setting error/station number setting error ü

11.2 Disabling control axis setting error ü

12 Memory error 1 
(RAM)

12.1 RAM error 1 ü

12.2 RAM error 2 ü

12.3 RAM error 3 ü

12.4 RAM error 4 ü

12.5 RAM error 5 ü

12.6 RAM error 6 ü

13 Clock error 13.1 Clock error 1 ü

13.2 Clock error 2 ü

14 Control process error 14.1 Control process error 1 ü

14.2 Control process error 2 ü

14.3 Control process error 3 ü

14.4 Control process error 4 ü

14.5 Control process error 5 ü

14.6 Control process error 6 ü

14.7 Control process error 7 ü

14.8 Control process error 8 ü

14.9 Control process error 9 ü

14.A Control process error 10 ü

14.B Control process error 11 ü

15 Memory error 2 (EEP-ROM) 15.1 EEP-ROM error at power on ü

15.2 EEP-ROM error during operation ü

15.4 Home position information read error ü
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4

หมายเลข ช่ือ
หมายเลข

ราย
ละเอียด

ช่ือรายละเอียด

การปิด Alarm

Alarm
รีเซ็ต

ปิดไฟเปิด
ใหม่

16 Encoder initial 
communication 
error 1

16.1 Encoder initial communication - Receive data error 1 ü

16.2 Encoder initial communication - Receive data error 2 ü

16.3 Encoder initial communication - Receive data error 3 ü

16.5 Encoder initial communication - Transmission data error 1 ü

16.6 Encoder initial communication - Transmission data error 2 ü

16.7 Encoder initial communication - Transmission data error 3 ü

16.A Encoder initial communication - Process error 1 ü

16.B Encoder initial communication - Process error 2 ü

16.C Encoder initial communication - Process error 3 ü

16.D Encoder initial communication - Process error 4 ü

16.E Encoder initial communication - Process error 5 ü

16.F Encoder initial communication - Process error 6 ü

17 Board error 17.1 Board error 1 ü

17.3 Board error 2 ü

17.4 Board error 3 ü

17.5 Board error 4 ü

17.6 Board error 5 ü

17.7 Board error 7 ü

17.8 Board error 6 ü

17.9 Board error 8 ü

19 Memory error 3 (Flash-
ROM)

19.1 Flash-ROM error 1 ü

19.2 Flash-ROM error 2 ü

19.3 Flash-ROM error 3 ü

1A Servo motor combination 
error

1A.1 Servo motor combination error 1 ü

1A.2 Servo motor control mode combination error ü

1A.4 Servo motor combination error 2 ü

1B Converter alarm 1B.1 Converter unit error ü

1E Encoder initial 
communication 
error 2

1E.1 Encoder malfunction ü

1E.2 Load-side encoder malfunction ü

1F Encoder initial 
communication 
error 3

1F.1 Incompatible encoder ü

1F.2 Incompatible load-side encoder ü

20 Encoder normal 
communication 
error 1

20.1 Encoder normal communication - Receive data error 1 ü

20.2 Encoder normal communication - Receive data error 2 ü

20.3 Encoder normal communication - Receive data error 3 ü

20.5 Encoder normal communication - Transmission data error 1 ü

20.6 Encoder normal communication - Transmission data error 2 ü

20.7 Encoder normal communication - Transmission data error 3 ü

20.9 Encoder normal communication - Receive data error 4 ü

20.A Encoder normal communication - Receive data error 5 ü
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หมายเลข ช่ือ
หมายเลข

ราย
ละเอียด

ช่ือรายละเอียด

การปิด Alarm

Alarm
รีเซ็ต

ปิดไฟเปิด
ใหม่

21 Encoder normal 
communication 
error 2

21.1 Encoder data error 1 ü

21.2 Encoder data update error ü

21.3 Encoder data waveform error ü

21.4 Encoder non-signal error ü

21.5 Encoder hardware error 1 ü

21.6 Encoder hardware error 2 ü

21.9 Encoder data error 2 ü

24 Main circuit error 24.1 Ground fault detected at hardware detection circuit ü

24.2 Ground fault detected by software detection function ü ü

25 Absolute position erased 25.1 Servo motor encoder - Absolute position erased ü

25.2 Scale measurement encoder - Absolute position erased ü

27 Initial magnetic pole 
detection error

27.1 Initial magnetic pole detection - Abnormal termination ü ü

27.2 Initial magnetic pole detection - Time out error ü ü

27.3 Initial magnetic pole detection - Limit switch error ü ü

27.4 Initial magnetic pole detection - Estimated error ü ü

27.5 Initial magnetic pole detection - Position deviation error ü ü

27.6 Initial magnetic pole detection - Speed deviation error ü ü

27.7 Initial magnetic pole detection - Current error ü ü

28 Linear encoder 
error 2

28.1 Linear encoder - Environment error ü

2A Linear encoder 
error 1

2A.1 Linear encoder error 1-1 ü

2A.2 Linear encoder error 1-2 ü

2A.3 Linear encoder error 1-3 ü

2A.4 Linear encoder error 1-4 ü

2A.5 Linear encoder error 1-5 ü

2A.6 Linear encoder error 1-6 ü

2A.7 Linear encoder error 1-7 ü

2A.8 Linear encoder error 1-8 ü

2B Encoder counter error 2B.1 Encoder counter error 1 ü

2B.2 Encoder counter error 2 ü

30 Regenerative error 30.1 Regeneration heat error ü*1 ü*1

30.2 Regeneration signal error ü*1 ü*1

30.3 Regeneration feedback signal error ü*1 ü*1

31 Overspeed 31.1 Abnormal motor speed ü ü

32 Overcurrent 32.1 Overcurrent detected at hardware detection circuit (during operation) ü

32.2 Overcurrent detected at software detection function (during operation) ü ü

32.3 Overcurrent detected at hardware detection circuit (during a stop) ü

32.4 Overcurrent detected at software detection function (during a stop) ü ü

33 Overvoltage 33.1 Main circuit voltage error ü ü
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4

หมายเลข ช่ือ
หมายเลข

ราย
ละเอียด

ช่ือรายละเอียด

การปิด Alarm

Alarm
รีเซ็ต

ปิดไฟเปิด
ใหม่

34 SSCNET receive error 1 34.1 SSCNET receive data error ü ü

34.2 SSCNET connector connection error ü ü

34.3 SSCNET communication data error ü ü

34.4 Hardware error signal detection ü ü

34.5 SSCNET receive data error (safety observation function) ü ü

34.6 SSCNET communication data error (safety observation function) ü ü

35 Command frequency error 35.1 Command frequency error ü ü

36 SSCNET receive error 2 36.1 Continuous communication data error ü ü

36.2 Continuous communication data error (safety observation function) ü ü

37 Parameter error 37.1 Parameter setting range error ü

37.2 Parameter combination error ü

37.3 Point table setting error ü

39 Program error 39.1 Program error ü

39.2 Instruction argument external error ü

39.3 Register No. error ü

39.4 Non-correspondence instruction error ü

3A Inrush current suppression 
circuit error

3A.1 Inrush current suppression circuit error ü

3D Parameter setting error for 
driver communication

3D.1 Parameter combination error for driver communication on slave ü

3D.2 Parameter combination error for driver communication on master ü

3E Operation mode error 3E.1 Operation mode error ü

3E.6 Operation mode switch error ü

42 Servo control error
(for linear servo motor and 
direct drive motor)

42.1 Servo control error by position deviation *3 ü

42.2 Servo control error by speed deviation *3 ü

42.3 Servo control error by torque/thrust deviation *3 ü

Fully closed loop control 
error
(for fully closed loop control)

42.8 Fully closed loop control error by position deviation *3 ü

42.9 Fully closed loop control error by speed deviation *3 ü

42.A Fully closed loop control error by position deviation during command stop *3 ü

45 Main circuit device overheat 45.1 Main circuit device overheat error 1 ü*1 ü*1

45.2 Main circuit device overheat error 2 ü*1 ü*1

46 Servo motor overheat 46.1 Abnormal temperature of servo motor 1 ü*1 ü*1

46.2 Abnormal temperature of servo motor 2 ü*1 ü*1

46.3 Thermistor disconnected error ü*1 ü*1

46.4 Thermistor circuit error ü*1 ü*1

46.5 Abnormal temperature of servo motor 3 ü*1 ü*1

46.6 Abnormal temperature of servo motor 4 ü*1 ü*1

47 Cooling fan error 47.1 Cooling fan stop error ü

47.2 Cooling fan speed reduction error ü
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หมายเลข ช่ือ
หมายเลข

ราย
ละเอียด

ช่ือรายละเอียด

การปิด Alarm

Alarm
รีเซ็ต

ปิดไฟเปิด
ใหม่

50 Overload 1 50.1 Thermal overload error 1 during operation ü*1 ü*1

50.2 Thermal overload error 2 during operation ü*1 ü*1

50.3 Thermal overload error 4 during operation ü*1 ü*1

50.4 Thermal overload error 1 during a stop ü*1 ü*1

50.5 Thermal overload error 2 during a stop ü*1 ü*1

50.6 Thermal overload error 4 during a stop ü*1 ü*1

51 Overload 2 51.1 Thermal overload error 3 during operation ü*1 ü*1

51.2 Thermal overload error 3 during a stop ü*1 ü*1

52 Error excessive 52.1 Excess droop pulse 1 ü ü

52.3 Excess droop pulse 2 ü ü

52.4 Error excessive during 0 torque limit ü ü

52.5 Excess droop pulse 3 ü ü

54 Oscillation detection 54.1 Oscillation detection error ü ü

56 Forced stop error 56.2 Over speed during forced stop ü ü

56.3 Estimated distance over during forced stop ü ü

61 Operation error 61.1 Point table setting error ü ü

63 STO timing error 63.1 STO1 off ü ü

63.2 STO2 off ü ü

63.5 STO by functional safety unit ü ü

64 Functional safety unit setting 
error

64.1 STO input error ü

64.2 Compatibility mode setting error ü

64.3 Operation mode setting error ü

65 Functional safety unit 
connection error

65.1 Functional safety unit communication error 1 ü

65.2 Functional safety unit communication error 2 ü

65.3 Functional safety unit communication error 3 ü

65.4 Functional safety unit communication error 4 ü

65.5 Functional safety unit communication error 5 ü

65.6 Functional safety unit communication error 6 ü

65.7 Functional safety unit communication error 7 ü

65.8 Functional safety unit shut-off signal error 1 ü

65.9 Functional safety unit shut-off signal error 2 ü

66 Encoder initial 
communication error
(safety observation function)

66.1 Encoder initial communication - Receive data error 1 (safety observation function) ü

66.2 Encoder initial communication - Receive data error 2 (safety observation function) ü

66.3 Encoder initial communication - Receive data error 3 (safety observation function) ü

66.7 Encoder initial communication - Transmission data error 1 (safety observation function) ü

66.9 Encoder initial communication - Process error 1 (safety observation function) ü
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4

หมายเลข ช่ือ
หมายเลข

ราย
ละเอียด

ช่ือรายละเอียด

การปิด Alarm

Alarm
รีเซ็ต

ปิดไฟเปิด
ใหม่

67 Encoder normal 
communication error 1
(safety observation function)

67.1 Encoder normal communication - Receive data error 1 (safety observation function) ü

67.2 Encoder normal communication - Receive data error 2 (safety observation function) ü

67.3 Encoder normal communication - Receive data error 3 (safety observation function) ü

67.4 Encoder normal communication - Receive data error 4 (safety observation function) ü

67.7 Encoder normal communication - Transmission data error 1 (safety observation function) ü

68 STO diagnosis error 68.1 Mismatched STO signal error ü

69 Command error 69.1 Forward rotation-side software limit detection - Command excess error ü ü

69.2 Reverse rotation-side software limit detection - Command excess error ü ü

69.3 Forward rotation stroke end detection - Command excess error ü ü

69.4 Reverse rotation stroke end detection - Command excess error ü ü

69.5 Upper stroke limit detection - Command excess error ü ü

69.6 Lower stroke limit detection - Command excess error ü ü

70 Load-side encoder
initial communication error 1

70.1 Load-side encoder initial communication - Receive data error 1 ü

70.2 Load-side encoder initial communication - Receive data error 2 ü

70.3 Load-side encoder initial communication - Receive data error 3 ü

70.5
Load-side encoder initial communication - Transmission data 
error 1

ü

70.6
Load-side encoder initial communication - Transmission data 
error 2

ü

70.7
Load-side encoder initial communication - Transmission data 
error 3

ü

70.A Load-side encoder initial communication - Process error 1 ü

70.B Load-side encoder initial communication - Process error 2 ü

70.C Load-side encoder initial communication - Process error 3 ü

70.D Load-side encoder initial communication - Process error 4 ü

70.E Load-side encoder initial communication - Process error 5 ü

70.F Load-side encoder initial communication - Process error 6 ü

71 Load-side encoder
normal communication 
error 1

71.1 Load-side encoder normal communication - Receive data error 1 ü

71.2 Load-side encoder normal communication - Receive data error 2 ü

71.3 Load-side encoder normal communication - Receive data error 3 ü

71.5
Load-side encoder normal communication - Transmission data 
error 1

ü

71.6
Load-side encoder normal communication - Transmission data 
error 2

ü

71.7
Load-side encoder normal communication - Transmission data 
error 3

ü

71.9 Load-side encoder normal communication - Receive data error 4 ü

71.A Load-side encoder normal communication - Receive data error 5 ü
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หมายเลข ช่ือ
หมายเลข

ราย
ละเอียด

ช่ือรายละเอียด

การปิด Alarm

Alarm
รีเซ็ต

ปิดไฟเปิด
ใหม่

72 Load-side encoder
normal communication 
error 2

72.1 Load-side encoder data error 1 ü

72.2 Load-side encoder data update error ü

72.3 Load-side encoder data waveform error ü

72.4 Load-side encoder non-signal error ü

72.5 Load-side encoder hardware error 1 ü

72.6 Load-side encoder hardware error 2 ü

72.9 Load-side encoder data error 2 ü

74 Option card error 1 74.1 Option card error 1 ü

74.2 Option card error 2 ü

74.3 Option card error 3 ü

74.4 Option card error 4 ü

74.5 Option card error 5 ü

75 Option card error 2 75.3 Option card connection error ü

75.4 Option card disconnected ü

79 Functional safety unit 
diagnosis error

79.1 Functional safety unit power voltage error ü*4 ü

79.2 Functional safety unit internal error ü

79.3 Abnormal temperature of functional safety unit ü*4 ü

79.4 Servo amplifier error ü

79.5 Input device error ü

79.6 Output device error ü

79.7 Mismatched input signal error ü

79.8 Position feedback fixing error ü

7A Parameter setting error
(safety observation function)

7A.1 Parameter verification error (safety observation function) ü

7A.2 Parameter setting range error (safety observation function) ü

7A.3 Parameter combination error (safety observation function) ü

7A.4 Functional safety unit combination error (safety observation function) ü

7B Encoder diagnosis error
(safety observation function)

7B.1 Encoder diagnosis error 1 (safety observation function) ü

7B.2 Encoder diagnosis error 2 (safety observation function) ü

7B.3 Encoder diagnosis error 3 (safety observation function) ü

7B.4 Encoder diagnosis error 4 (safety observation function) ü

7C Functional safety unit 
communication diagnosis 
error
(safety observation function)

7C.1 Functional safety unit communication setting error (safety observation function) ü*4 ü

7C.2 Functional safety unit communication data error (safety observation function) ü*4 ü

7D Safety observation error 7D.1 Stop observation error ü*2 ü

7D.2 Speed observation error ü*4 ü

82 Master-slave operation 
error 1

82.1 Master-slave operation error 1 ü ü

84 Network module
initialization error

84.1 Network module undetected error ü

84.2 Network module initialization error 1 ü

84.3 Network module initialization error 2 ü
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หมายเลข ช่ือ
หมายเลข

ราย
ละเอียด

ช่ือรายละเอียด

การปิด Alarm

Alarm
รีเซ็ต

ปิดไฟเปิด
ใหม่

85 Network module error 85.1 Network module error 1 ü

85.2 Network module error 2 ü

85.3 Network module error 3 ü

86 Network communication 
error

86.1 Network communication error 1 ü ü

86.2 Network communication error 2 ü ü

86.3 Network communication error 3 ü ü

8A USB communication 
time-out error/serial 
communication time-out 
error/MODBUS RTU 
communication time-out 
error

8A.1 USB communication time-out error/Serial communication time-out error ü ü

8A.2 MODBUS RTU communication time-out error ü ü

8D CC-Link IE communication 
error

8D.1 CC-Link IE communication error 1 ü ü

8D.2 CC-Link IE communication error 2 ü ü

8D.3 Master station setting error 1 ü ü

8D.5 Master station setting error 2 ü

8D.6 CC-Link IE communication error 3 ü ü

8D.7 CC-Link IE communication error 4 ü ü

8D.8 CC-Link IE communication error 5 ü ü

8D.9 Synchronization error 1 ü

8D.A Synchronization error 2 ü

8E USB communication error/
serial communication 
error/MODBUS RTU 
communication error

8E.1 USB communication receive error/Serial communication receive error ü ü

8E.2 USB communication checksum error/Serial communication checksum error ü ü

8E.3 USB communication character error/serial communication character error ü ü

8E.4 USB communication command error/Serial communication command error ü ü

8E.5 USB communication data number error/Serial communication data number error ü ü

8E.6 MODBUS RTU communication receive error ü ü

8E.7 MODBUS RTU communication message frame error ü ü

8E.8 MODBUS RTU communication CRC error ü ü

88888 Watchdog 8888._ Watchdog ü

*1	 ปล่อยท้ิงไวป้ระมาณ 30 นาทีเพื่อระบายความร้อนหลงัจากก�ำจดัสาเหตุของปัญหา

*2	 ใชง้านไดเ้ม่ือ [Pr. PA04] ถกูตั้งเป็นค่าเร่ิมตน้ ระบบการหยดุของ SD สามารถถกูเปล่ียนเป็น DB โดยการใช ้[Pr. PA04]

*3	 Alarm สามารถถกูยกเลิกไดโ้ดยการตั้งค่าต่อไปน้ี: 

ส�ำหรับระบบ fully close loop control: ใหต้ั้งค่า [Pr. PE03] เป็น “1 _ _ _” 

เม่ือ Linear Servo Motor หรือ direct drive motor ถกูใช:้ ใหต้ั้งค่า [Pr. PL04] เป็น “1 _ _ _”

*4	 ลา้งค่าน้ีขณะท่ีฟังกช์นั safety observation ถูกปิดอยู่
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●	 รายช่ือค�ำเตือน

หมายเลข ช่ือ
หมายเลขราย

ละเอียด
ช่ือรายละเอียด

90 Home position return incomplete warning 90.1 Home position return incomplete

90.2 Home position return abnormal termination

90.5 Z-phase unpassed

91 Servo amplifier overheat warning* 91.1 Main circuit device overheat warning

92 Battery cable disconnection warning 92.1 Encoder battery cable disconnection warning

92.3 Battery degradation

93 ABS data transfer warning 93.1 Magnetic pole detection incomplete warning at ABS data transfer request

95 STO warning 95.1 STO1 off detection

95.2 STO2 off detection

95.3 STO warning 1 (safety observation function)

95.4 STO warning 2 (safety observation function)

95.5 STO warning 3 (safety observation function)

96 Home position setting warning 96.1 In-position warning at home positioning

96.2 Command input warning at home positioning

96.3 Servo off warning at home positioning

96.4 Magnetic pole detection incomplete warning at home positioning

97 Positioning specification warning 97.1 Program operation disabled warning

97.2 Next station position warning

98 Software limit warning 98.1 Forward rotation-side software stroke limit reached

98.2 Reverse rotation-side software stroke limit reached

99 Stroke limit warning 99.1 Forward rotation stroke end off

99.2 Reverse rotation stroke end off

99.4 Upper stroke limit off

99.5 Lower stroke limit off

9A Optional unit input data error warning 9A.1 Optional unit input data sign error

9A.2 Optional unit BCD input data error

9B Error excessive warning 9B.1 Excess droop pulse 1 warning

9B.3 Excess droop pulse 2 warning

9B.4 Error excessive warning during 0 torque limit

9C Converter warning 9C.1 Converter unit warning

9D CC-Link IE warning 1 9D.1 Station number switch change warning

9D.2 Master station setting warning

9D.3 Overlapping station number warning

9D.4 Mismatched station number warning

9E CC-Link IE warning 2 9E.1 CC-Link IE communication warning

9F Battery warning 9F.1 Low battery

9F.2 Battery degradation warning

E0 Excessive regeneration warning E0.1 Excessive regeneration warning

E1 Overload warning 1 E1.1 Thermal overload warning 1 during operation

E1.2 Thermal overload warning 2 during operation

E1.3 Thermal overload warning 3 during operation

E1.4 Thermal overload warning 4 during operation

E1.5 Thermal overload warning 1 during a stop

E1.6 Thermal overload warning 2 during a stop

E1.7 Thermal overload warning 3 during a stop

E1.8 Thermal overload warning 4 during a stop

E2 Servo motor overheat warning E2.1 Servo motor temperature warning
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4

หมายเลข ช่ือ
หมายเลขราย

ละเอียด
ช่ือรายละเอียด

E3 Absolute position counter warning E3.1 Multi-revolution counter travel distance excess warning

E3.2 Absolute position counter warning

E3.4 Absolute positioning counter EEP-ROM writing frequency warning

E3.5 Encoder absolute positioning counter warning

E4 Parameter warning E4.1 Parameter setting range error warning

E5 ABS time-out warning E5.1 Time-out during ABS data transfer

E5.2 ABSM off during ABS data transfer

E5.3 SON off during ABS data transfer

E6 Servo forced stop warning E6.1 Forced stop warning

E6.2 SS1 forced stop warning 1 (safety observation function)

E6.3 SS1 forced stop warning 2 (safety observation function)

E7 Controller forced stop warning E7.1 Controller forced stop input warning

E8 Cooling fan speed reduction warning E8.1 Decreased cooling fan speed warning

E8.2 Cooling fan stop

E9 Main circuit off warning E9.1 Servo-on signal on during main circuit off

E9.2 Bus voltage drop during low speed operation

E9.3 Ready-on signal on during main circuit off

E9.4 Converter unit forced stop

EA ABS servo-on warning EA.1 ABS servo-on warning

EB The other axis error warning EB.1 The other axis error warning

EC Overload warning 2 EC.1 Overload warning 2

ED Output watt excess warning ED.1 Output watt excess warning

F0 Tough drive warning F0.1 Instantaneous power failure tough drive warning

F0.3 Vibration tough drive warning

F2 Drive recorder - Miswriting warning F2.1 Drive recorder - Area writing time-out warning

F2.2 Drive recorder - Data miswriting warning

F3 Oscillation detection warning F3.1 Oscillation detection warning

F4 Positioning warning F4.4 Target position setting range error warning

F4.6 Acceleration time constant setting range error warning

F4.7 Deceleration time constant setting range error warning

F4.9 Home position return type error warning

F5 Simple cam function - Cam data miswriting 
warning

F5.1 Cam data - Area writing time-out warning

F5.2 Cam data - Area miswriting warning

F5.3 Cam data checksum error

F6 Simple cam function - Cam control warning F6.1 Cam axis one cycle current value restoration failed

F6.2 Cam axis feed current value restoration failed

F6.3 Cam unregistered error

F6.4 Cam control data setting range error

F6.5 Cam No. external error

F6.6 Cam control inactive

F7 Machine diagnosis warning F7.1 Vibration failure prediction warning

F7.2 Friction failure prediction warning

F7.3 Total travel distance failure prediction warning

* ปล่อยท้ิงไวป้ระมาณ 30 นาทีเพื่อระบายความร้อนหลงัจากก�ำจดัสาเหตุของปัญหา
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4.4  �ปัจจยัอืน่ๆ ทีส่่งผลกระทบต่อระบบ Servo

4.4.1  ฮาร์โมนิก
ฮาร์โมนิกคือคล่ืนความถ่ีสูงกวา่คล่ืนปกติทัว่ไป Servo Amplifier จะสร้างคล่ืนฮาร์โมนิกหลายแบบ

เน่ืองจากฮาร์โมนิกก่อใหเ้กิดการหมุนและการสัน่สะเทือนท่ีไม่ปกติท่ีท�ำใหเ้กิดผลขา้งเคียงกบัอุปกรณ์อิเลก็ทรอนิก คุณอาจตอ้งการมาตรการการป้อง

กนัฮาร์โมนิก เช่น การเพิ่มเคร่ืองตา้นไฟฟ้าเขา้ไปใน Servo Amplifier

4.4.2  กระแสไฟร่ัว
กระแสไฟร่ัวหมายถึง “กระแสไฟท่ีร่ัวออกมา”

แมว้า่ตามทฤษฎีแลว้กระแสไฟไม่ควรไหล ส่ิงน้ีคือส่ิงท่ีเราเรียกกระแสท่ีไหลออกไปดา้นนอกของวงจรไฟฟ้า

ซ่ึงอาจก่อใหเ้กิดสญัญาณรบกวนในอุปกรณ์อิเลก็ทรอนิกหรือไฟฟ้าช็อต ข้ึนอยูก่บัปริมาณของกระแสไฟ คุณอาจตอ้งใชม้าตรการเพื่อใหม้ัน่ใจวา่ Servo 

Amplifier และ Servo Motor ไดรั้บการเดินสายดินแลว้ เพื่อลดปัญหากระแสไฟร่ัวใหน้อ้ยลง

นอกจากน้ี กระแสไฟร่ัวสามารถก่อใหต้วัตดัวงจรไฟฟ้าท�ำปฏิกริยามากเกินไปและท�ำงานผดิเพี้ยนได ้ตวัอยา่งเช่น อาจก่อใหเ้กิดปัญหาอุปกรณ์ท�ำงาน

ไม่ไดต้ามปกติ อา้งอิงจากคู่มือในการเลือกตวัตดัวงจรท่ีมีความจุอยา่งเหมาะสม

นอกจากน้ี คุณตอ้งคอยใหค้วามส�ำคญักบัขอ้ควรระวงัในการใชง้านเคร่ืองมืออยา่งเหมาะสม อา้งอิงจากคู่มือท่ีเก่ียวขอ้งส�ำหรับรายละเอียดและการ

ด�ำเนินการอยา่งเหมาะสม
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บทที ่5  

การแนะน�ำ MELSERVO-J4
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การเช่ือมต่อ MR-J4-A/MR-J4-A-RJ กบัอุปกรณ์ต่อพ่วง *1

อุปกรณ์ต่อพว่งถูกเช่ือมต่อเขา้กบั MR-J4-A/MR-J4-A-RJ ตามค�ำอธิบายดา้นล่าง หวัเช่ือมต่อ สายไฟ อุปกรณ์เสริม และอุปกรณ์จ�ำเป็นอ่ืนๆ สามารถใช้

งานได ้ท�ำใหผู้ใ้ชส้ามารถติดตั้ง Servo Amplifier และเร่ิมใชง้านไดท้นัที

สายไฟ Servo Motor (อุปกรณ์เสริม)

Servo Motor 
(ในรูปเป็นรุ่น HG-KR053)

สายไฟ Encoder (อุปกรณ์เสริม)

เชื�อมต่อสญัญาณทุกชนิดผา่น Terminal Block แบบแยกเชื�อมต่อ

แบตเตอรี�

ไฟจะสวา่งขึ�นเมื�อแหล่งจ่ายไฟของวงจรหลกัถกูชาร์จ

ไฟแสดงสถานะ

Encoder Connector (CN2)

Load-side encoder connector (CN2L)

หวัเชื�อมต่อแบตเตอรี�  (CN4)

Magnetic Contactor (MC)

ช่วยปกป้องสายแหล่งจ่ายไฟ

Molded-Case Circuit Breaker (MCCB)

หนา้จอ*2 ส่วนตั�งค่า*2

USB Communication Connector (CN5)

Analog Monitor Output Connector (CN6)

เชื�อมต่อ GOT หรือหน่วย Parameter

RS-422/RS-485 Communication Connector (CN3)

STO I/O Signal Connector (CN8)

GOT Parameter unit 
MR-PRU03

FX3U FX3UC

FX3G FX3GC

FX3U-1PG RD75P_
QD75P_
QD75P_N
LD75P_

RD75D_
QDA75D_
QD75D_N
LD75D_

หวัเชื�อมต่อ I/O (CN1)

ตวัเลือก Regenerative
(อุปกรณ์เสริม)

แหล่งจ่ายไฟของวงจรหลกัสาํหรับ 
Servo Amplifier จะปิดเมื�อ Alarm 
ดงัขึ�น

Power Factor ช่วยเพิ�มประสิทธิภาพของ 
DC Reactor (อุปกรณ์เสริม)

ช่วยส่งเสริม Power Factor ของ Servo Amplifier 
และลดการใชง้านแหล่งจ่ายไฟ

เชื�อมต่อ Encoder เขา้กบั Servo Motor 
ดว้ยสายเสริมหรือชุดหวัต่อ

หวัเชื�อมต่อ CN2L มีอยูใ่นเฉพาะ Servo 
Amplifier รุ่น MR-J4-A-RJ

เชื�อมต่อแบตเตอรี�  MR-BAT6V1SET 
เมื�อกาํหนดค่าระบบตรวจจบัตาํแหน่ง

แสดงสถานะของ Servo 
Amplifier Parameter 
และจาํนวนของ Alarm

การตั�งค่า Parameter และการเฝ้าติดตามสิ�งอื�นๆ 
สามารถทาํงานไดด้ว้ยการกดปุ่ม

เชื�อมต่อกบัคอมพิวเตอร์ส่วนบุคคลและใช ้MR Configurator2 
สามารถการตั�งค่า Parameter และเฝ้าติดตามได ้ใชส้าย USB เสริม 
(MR-J3USBCBL3M)

ความเร็วและแรงบิดถกูส่งออกดว้ยสญัญาณแรงดนัไฟฟ้า
แบบอนาลอ็ก (ch2)

ใชเ้ชื�อมต่อกบั Safety Logic Unit (MR-J3-D05) 
หรือรีเลยค์วามปลอดภยัภายนอก 
ใชส้าย STO เสริม (MR-D05UDL3M-B)

เชื�อมต่อเขา้กบัชุดควบคุม Mitsubishi Electric 
หรือชุดควบคุมการส่งออกสญัญาณพลัส์อื�นๆ

เชื�อมต่อเขา้กบัช่องของชุดควบคุม I/O 
แบบปรับค่าไดห้รือกล่องควบคุมของเครื�องจกัร

*1	 การเช่ือมต่อกบัอุปกรณ์ต่อพว่งคือตวัอยา่งส�ำหรับ MR-J4-350A/MR-J4-350A-RJ หรือ Servo Amplifier ท่ีมีขนาดเลก็กวา่ อา้งอิงถึง “MR-J4-_A_(-RJ) MR-J4-03A6(-RJ) Servo 
Amplifier Instruction Manual”ส�ำหรับการเช่ือมต่อจริง 

*2	 รูปภาพน้ีแสดงลกัษณะเม่ือฝาปิดหนา้จอถกูเปิดออก

5.1  ลกัษณะภายนอกและหน้าจอแสดงผล
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5.2  ประเภทของ Servo Amplifier

Servo Amplifier MELSERVO-J4 แบ่งออกไดเ้ป็น 3 รุ่น พร้อมกบัคุณสมบติัเฉพาะตวั

ใชรุ่้นต่างๆ ตามสภาพแวดลอ้มและอุปกรณ์ท่ี Amplifier เช่ือมต่อดว้ย

- ประเภท A
Servo Amplifier ประเภทน้ีรองรับอินเตอร์เฟสทัว่ไป

รุ่นประเภท A จะถกูใชใ้นส่ือการเรียนรู้ฉบบัน้ี

MR-J4-A

อนาลอ็ก/สญัญาณพลัส์

- ประเภท B
Servo Amplifier ประเภทน้ีรองรับเครือข่ายควบคุมระบบ Servo (SSCNET III/H) ซ่ึงเป็นเครือข่ายส�ำหรับ Servo โดยเฉพาะ

- ช่วยสร้างระบบท่ีประสานกนัอยา่งสมบูรณ์ผา่นการส่ือสารไยแกว้ความเร็วสูงอยา่งต่อเน่ือง

- ท�ำงานร่วมกบัชุดควบคุมระบบ Servo จะช่วยใหมี้ฟังกช์นัการท�ำงานและประสิทธิภาพสูงสุดของระบบ Servo

- รองรับการควบคุมความเร็วสูง ความแม่นย �ำสูง และแบบหลายแกน

- เกบ็เสียงรบกวนไดอ้ยา่งดีเยีย่ม

MR-J4-B

SSCNET III/H

MR-J4W3-BMR-J4W2-B

- ประเภท GF
Servo Amplifier ประเภทน้ีรองรับเครือข่าย CC-Link IE 

เม่ือใชง้านร่วมกบัโมดูล simple motion จะช่วยในการก�ำหนดต�ำแหน่งและการควบคุมแบบซิงโครนสัของแกนหลายแกน

- �คุณสามารถสร้างระบบท่ีสมัพนัธ์กบัส่ิงต่างๆ เช่น รีโมท I/O บนเครือข่ายอีเธอร์เน็ตได้

MR-J4-GF

CC-Link IE
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5.3  �คุณลกัษณะเด่นใน MELSERVO-J4 Series ของ 

Mitsubishi Electric

5.3.1  �Advanced vibration suppression control II  

(ระบบควบคุมยบัยั้งการส่ันสะเทอืนขั้นสูง II)
คุณสมบติัน้ีจะช่วยยบัย ั้งการสัน่สะเทือนท่ีปลายแขนหรือการสัน่สะเทือนตกคา้ง

การท�ำงานของ Servo Motor ท่ีท�ำใหอุ้ปกรณ์เคล่ือนไหวจะยงัสร้างการสัน่สะเทือนท่ีตวัเคร่ืองหลกัและท่ีปลายแขนของอุปกรณ์ ซ่ึงทั้งสองต�ำแหน่งมี

ความถ่ีต�่ำประมาณ 100 Hz หรือต�่ำกวา่

ไม่มีการควบคุมยบัย ั�งการสั�นสะเทือน

การสั�นสะเทือนมีอยู ่2 ประเภท

หยดุโดยมีการสั�นสะเทือน

การสัน่สะเทือนเหล่าน้ีจะขดัขวางไม่ให ้Servo Motor เคล่ือนไหวไดอ้ยา่งแม่นย �ำ

คุณสมบติั “Advanced vibration suppression control II” (ระบบควบคุมยบัย ั้งการสัน่สะเทือนขั้นสูง II) จะช่วยลดการสัน่สะเทือนทั้งสองแบบไปพร้อมๆ กนั

Advanced vibration suppression control II

การสั�นสะเทือนทั�งสองแบบถูกยบัย ั�งไว้

หยดุโดยไม่มีการสั�นสะเมือน

คุณสามารถปรับแต่งคุณสมบติัไดอ้ยา่งง่ายดายดว้ย MR Configurator2

การยบัย ั้งการสัน่สะเทือนดว้ยคุณสมบติัน้ีสามารปรับเวลาสู่สมดุลได้
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5.3.2  Robust filter (ชุดกรองเพิม่เสถยีรภาพ)
Robust filter (ชุดกรองเพิ่มเสถียรภาพ) จะถกูใชก้บัอุปกรณ์ความเฉ่ือยสูงท่ีขบัเคล่ือนโดยสายพานและเฟือง เช่น เคร่ืองพิมพอุ์ตสาหกรรมและอุปกรณ์

บรรจุ ช่วยเพิ่มการตอบสนองและความเสถียรใหม้ากข้ึน ไม่จ�ำเป็นตอ้งปรับแต่งเพิ่มเติม

เม่ือเปรียบเทียบกบัชุดกรองทัว่ไป ชุดกรองเพิ่มเสถียรภาพจะมีความเสถียรอยา่งมากโดยการลดแรงบิดท่ีมีความถ่ีพิสยักวา้งไดอ้ยา่งนุ่มนวล

[เครื�องพิมพอุ์ตสาหกรรม]

อตัราขยาย ตวักรองความถี�ต ํ�าทั�วไป

การควบคุมแบบทั�วไป การควบคุม robust filter

Robust filter

ความถี�

[อุปกรณ์บรรจุ]

ความผนัผวน เสถียร

แรงบิด

เสียกาํลงัใจพลัส์

คาํสั�งความเร็ว

ตวัอยา่งการใชง้าน
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5.3.3  One-touch tuning (การปรับแต่งเพยีงปุ่มเดยีว)
คุณสมบติั One-touch tuning (การปรับแต่งเพียงปุ่มเดียว) จะช่วยใหผู้ใ้ชส้ามารถปรับแต่งอุปกรณ์ใหไ้ดป้ระสิทธิภาพสูงสุดไดอ้ยา่งรวดเร็วและง่ายดาย

ดว้ยปุ่มเพียงปุ่มเดียว ดงัเช่นตามช่ือของคุณสมบติั

เพียงแค่เปิดคุณสมบติั One-touch tuning (การปรับแต่งเพียงปุ่มเดียว) การปรับแต่งท่ีครอบคลุมกจ็ะเสร็จสมบูรณ์ ซ่ึงรวมถึงคุณสมบติั  

“Advanced vibration suppression control II” (ระบบควบคุมยบัย ั้งการสัน่สะเทือนขั้นสูง II) และ “Robust filter” (ชุดกรองเพิ่มเสถียรภาพ)

* คุณสามารถใชคุ้ณสมบติัน้ีไดจ้าก MR Configurator2 เช่นกนั

คาํสั�ง
การเคลื�อนที�จริง

ความเร็วการหมุน

เวลาสู่สมดุลย์

เวลา

แม่นยาํ! 
การวางตาํแหน่งความเร็วสูง

คาํสั�ง
การเคลื�อนที�จริง

ความเร็วการหมุน

เวลาสู่สมดุลย์

เวลา

การดาํเนินงานเครื�องจกัรกล: ไม่เสถียร
จบัเวลา: เกินเวลา

One-touch tuning
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