‘ MITSUBISHI

gﬁg)ges for a greener tomorrow
— A ELECTRIC
Changes for the Better
FACTORY AUTOMATION

GAMME MR

Servoamplificateurs et moteurs




Leader mondial

Mitsubishi Electric
Une approche globale

Une approche globale visant a rendre notre vie

Changes for the Better

Chez Mitsubishi Electric, nous em-
ployons les meilleurs talents pour créer
les meilleures technologies, car nous
savons que la technologie a le pouvoir
de changer nos vies. En améliorant
notre confort quotidien, en optimisant
l'efficacité des entreprises et en contri-
buant a la bonne marche de la société,
la technologie fait bouger le monde.
C'est pourquoi nous lui accordons une
place siimportante et innovons en per-
manence.
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Les domaines d'activité de Mitsubishi Electric sont nombreux :

Systemes de production électrique et systémes électriques

Large gamme de produits de production d'électricité et de produits électriques,
allant des alternateurs aux murs d'images.

Composants électroniques

Vaste palette de semi-conducteurs a la pointe de la technologie pour vos systéemes
et produits.

Equipements domestiques

Nombreux produits a la fiabilité éprouvée : climatisation, projection vidéo et multimédia.

Systemes d’information et de communication

Grand choix de systemes, produits et équipements pour particuliers et professionnels.

Industrial automation systems

Maximisation de la productivité et efficacité avec une technologie d'automatisation
d'avant-garde.
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Servosystémes de Mitsubishi Electric

Profitez des aujourd’hui
des technologies de demain

Optimisez la performance
pour une productivité
maximum

Connus et plébiscités mondialement,
les systemes servo de Mitsubishi Electric
associent parfaitement performances
et convivialité. On les retrouve dans
tous les secteurs industriels: des sys-
temes monoaxes a ceux multiaxes de la
construction mécanique et la métallur-
gie, jusqu’aux installations de produc-
tion automatisée hautement complexes
présentes dans l'automobile et les se-
mi-conducteurs.

Standards de qualité
extrémement séveéres

Une qualité et une fiabilité exception-
nelles caractérisent les produits d'au-
tomatisation de Mitsubishi Electric dans
le monde entier. Dés leur conception,

ils sont soumis (méme le plus petit des
composants) a nos standards de qualité.
Pour la bonne intégration des produits
Mitsubishi dans la pratique, nous nous
sommes assuré que nos produits ré-
pondent des aujourd’hui aux directives
et normes globales.

Conformité aux
standards internationaux

Tous les servoamplificateurs et moteurs
de Mitsubishi Electric se conforment aux
spécifications CE sur la basse tension
73/23/CEE et sur les machines-outils
98/37/CE. Nos systemes portent bien
entendu le sigle CE et se conforment
aux standards UL, Cul et EAC.




Les clés du succes

Qu’est-ce qui caractérise
un bon servosysteme ?

Systeme de bus Motion SSCNETIII/H

Fonctions de réglage avancées a haut débit et grande fiabilité

et en évolution comme
«One-Touch-Tuning »

L'écran intégré signale |'état
du servo ainsi que les erreurs
éventuelles

Détection automatique
du servomoteur

Rentabilité

Pour l'industrie, une forte rentabilité est
synonyme de cycles de production ré-
duits pour une méme quantité de rebuts.

Plug & Play

Les cables préconnectorisés, disponibles
en différentes longueurs, permettent
de raccorder le servoamplificateur et
le servomoteur aux autres composants
pour une mise en service rapide et sans
erreurs.

€7 SSCNETIlI/H

SERVO SYSTEM CONTROLLER NETWORK.

Signal STO I/O
Connecteur CN8

Codeur absolu haute résolution
comme standard

Une mise en réseau simple

Les applications servo et motion exi-
gent un réseau spécial a haut débit. Le
systeme de bus SSCNETIII/H (Servo Sys-
tem Controller Network) de Mitsubishi
Electric offre cette capacité tandis que
le réseau CC-Link IE Field permet la com-
munication entre différents composants
d'automatisation. Les réseaux industriels
ouverts Modbus®, PROFINET, EtherCAT
et EtherNet/IP™ sont également com-
patibles.

Convivialité

En combinaison avec le « One-Touch-
Tuning » du MR-J4 et le logiciel
MR Configuartor2, I'amplificateur se
regle de maniere autonome pour un dé-
marrage simple et rapide de la machine.

#odbus CCLink IE Fieis i%%‘;?ﬁg

Amplificateur triple-axes

Fonctionnalité

La série MR-J4 intégre des fonctions de
contréle avancé afin d'optimiser la ren-
tabilité et la productivité de I'installation.

Compacts et modulables

Les servosystemes de Mitsubishi Electric
associent une forme compacte a une
grande modularité lors de l'installation :
spécialement adaptés aux espaces
réduits.

Toutes les fonctions ne sont pas disponibles sur chacun des

servoamplificateurs. Reportez-vous aux caractéristiques
techniques.

®

—
EtherCAT. ™ Ethen‘et/IP



Une large gamme de produits

La solution idéale
a coup sur

Une solution adaptée
a chaque application

Mitsubishi Electric propose toujours le
servosysteme idéal, que les applications
soient simples ou complexes. Sa large
gamme de moteurs et de servoamplifi-
cateurs différents tant du point de vue
de leur puissance de sortie que de leurs
fonctions, permet de toujours trouver la
solution idéale pour chaque type de po-
sitionnement.

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

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

200V. 0.1=22 kW La série de servoamplificateurs MELSERVO

MR-J4 et les unités de positionnement as-
sociées, les modules de mouvement et les
systéemes de mouvement haut de gamme
de Mitsubishi Electric permettent aux fa-
bricants de machines et aux clients finaux
d'augmenter la sécurité de la production
et d'améliorer la productivité. La gamme
d'amplificateurs MR-J4 marque des points
dans tous les domaines avec son potentiel
hautes-performances et sa vaste palette
de fonctionnalités, grace a un fonction-
nement et une mise en service simples.
Le MR-J4 est particulierement intéressant
pour les fabricants de machines d'embal-
lages, tables de traversée et systemes de
manutention.

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

Moteur série HG
0,5-22 kW (400 V)

SERVOAMPLIFICATEURS & MOTEURS

La série MR-JE de servoamplificateurs et
de servomoteurs hautes-performances
combinent une fiabilité éprouvée avec
. une réponse haute fréquence de 2,0 kHz
—— — Wr—— et un concept économe en énergie; ils
PERFORMANCES fournissent les meilleures performances
de leur segment et une configuration fa-
cile avec le « one-touch tuning » avancé.
Totalement conforme avec les normes
internationales et parée pour un déploie-
ment dans le monde entier, la série MR-JE
contient la solution servo adaptée a tous
types de machines et d'applications.

Moteur série HG
0,05-22 kW (200 V)

Une large gamme de produit vous aide a trouver LE produit




La nouvelle servogénération

Auto-apprentissage:
la nouvelle servogénération

Des amplificateurs
performants

La nouvelle série MR-J4 de servoamplifi-
cateurs associe une technique de pointe
a une forme compacte conviviale. Les
nouvelles fonctions, comme la suppres-
sion avancée des vibrations ou l'auto-
tuning en temps réel encore amélioré,
garantissent une mise en service aisée
et un positionnement rapide pour une
précision maximale.

Mitsubishi Electric propose une large
gamme de servoamplificateurs afin de
répondre aux différentes exigences des
applications. La série MR-J4-A convient
aun contréle traditionnel comme la sur-
veillance de la vitesse, du couple et de
la position. La série MR-J4-B est destinée
aux déplacements multiaxes dans des
installations en réseau.

Ces unités s'auto configurent au sein des
systemes Motion et de positionnement
de Mitsubishi Electric grace au Plug &
Play. La connexion au systeme se fait
via le réseau optique a haut débit SSC-
NETII/H dont les temps de réponse sont
seulement de 0,22 ms.

Les appareils de la série MR-J4 sont dis-
ponibles pour des puissances de sortie
de 50 Wa 22 kW. Des servoamplificateurs
avec des puissances de sortie plus fortes
seront mis régulierement en vente.

Fonction de
positionnement intégrée

Un systéme de positionnement simple
peut étre configuré sans controleur type
module de positionnement car la fonc-
tion de positionnement (méthodes de
tableau de pointage et de programme,
et opération de positionnement d'in-
dexeur) est intégrée dans le servoam-
plificateur MR-J4-A-RJ.

Les systemes de manutention modernes demandent une haute pré

PUISSANCE DE SORTIE
MR-J4-A/B/GF/TM (type 200V): 0,1-22 KW
MR-J4-A/B/GF/TM (type 400 V): 0,1-22 kW
MR-J4-W2-B: 02-1.0 kW
MR-J4-W3-B: 02-0.4 kW

TENSION D’ALIMENTATION
MR-J4-A/B/GF/TM, MR-J4W2-B,
MR-J4W3-B:

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

REPONSE DE LA VITESSE/
FREQUENCE
Jusqu'a 2500 Hz

FONCTIONS DE CONTROLE AVEC
UN TUNING AMELIORE
Autotuning en temps réel:
régulation adaptable; suppression
des vibrations améliorée

INTERFACES INTEGREES
RS422, Modbus RTU

Apercu des servoamplificateurs MR-J4

ision et une réaction dynamique.

CONNEXION AU RESEAU
MR-J4-B/MR-J4-W2-B/MR-J4-W3-B:
SSCNETII/H

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

SOLUTIONS DE SECURITE
Selon I'EN [EC 61800-5-2
Arrét sécurisé (STO)

MODULE DE SECURITE EN OPTION
MR-D30 pour SS1, SS2, SLS, SOS,
SSM, SBC




Puissance d’‘exécution

Puissance d’exécution

Les équipements d'alimentation sont I'une des no

Innovant et puissant

La série d'amplificateurs MR-J4 a été dé-
veloppée pour les besoins d’automa-
tisation de demain. Mitsubishi Electric
a intégré de nombreuses fonctions
innovantes et conviviales afin de ré-
duire I'narmonisation chronophage et
élaborée des systemes mécaniques et
électroniques.

D'un simple appui sur un bouton, la
nouvelle fonction « one-touch tuning
» réduit les ajustements chronophages
du systéeme entre la machine et |'élec-
tronique. Les parametres de contréle
sont optimisés et les fréquences de ré-
sonance de la machine et de la méca-
nique sont détectées et filtrées. Il n'est
pas nécessaire d'ajuster individuelle-
ment chaque application. Le résultat est
un processus de positionnement sans
vibration, hautement précis et rapide,
d'un seul clic.

nbreuses applications des servos.

Le systeme s'ajuste de maniére autonome,
simple et rapide grace au « Real-time au-
to-tuning » et au « Vibration suppression
control ». Ces fonctions sont disponibles
tant au démarrage que durant le fonc-
tionnement et réduisent ainsi les temps
de mise en service et de paramétrage.

Les amplificateurs présentent aussi une
« Life Diagnosis Function ». Cette fonction
vérifie I'état et la qualité des composants
installés, tels que les condensateurs et les
relais, sur tout le cycle de vie, et informe
I'utilisateur et l'opérateur en cas d'anoma-
lie. Cela élimine virtuellement les pannes
et les temps d'arrét de la machine.

Les caractéristiques du systéeme méca-
nigue sont également surveillées et les
vibrations ainsi que les frictions indé-
sirables sont vérifiées et directement
supprimeées, ce qui évite la résonance
du systeme. Cette fonction amortit les
vibrations de la transmission, mais éga-
lement les oscillations a I'extrémité d'un
bras avec outil.

'encodeur absolu qui est installé par dé-
faut a une résolution de 22 bits. Cela cor-
respond a plus de 4 millions d'impulsions/
tour. Le résultat est d'excellentes caracté-
ristiques de course réelle et une précision
de positionnement ainsi qu'une vitesse
de traitement maximum qui satisfont lar-
gement les exigences de performances
des machines haut de gamme modernes.

Vitesse de réponse accrue

Vitesse de communication trois
fois plus rapide

La vitesse de communication est augmen-
tée a 150 Mbps full duplex (équivalent a
300 Mbps half duplex), trois fois plus rapide
que la vitesse conventionnelle. La réponse
du systeme est considérablement améliorée.

Temps de cycle de seulement 0,22 ms

Contréle souple de la machine possible
en utilisant une communication sérielle
a haute vitesse avec des temps de cycle
de 0,22 ms.

Mode de réponse régime/

fréquence

Permet des temps de réponse plus
courts. Réduit nettement les durées
de cycle.

‘ ;
7

N
2500 Hz Fréquenc

N

Temps
T0



Vibration
Systeme alextrémité d'un bras
triple inertie

Vibration dans ‘H
une machine

Deux types de
vibrations sont
supprimés en
I méme temps

Suppression automatique de vibration

— 3 fois plus rapide gaux Baud [Mbps]

SSCNETIII/H
MR-J4

SSCNETIII
MR-J3

50 100 150

Vitesse de communication réseau

éduction des interférences par le réseau

optique SSCNETIII/H

L'expérience au profit
de la performance

Tous les servoamplificateurs MR-J4 fonc-
tionnent suivant les derniéeres formes de
régulation. Ces systemes garantissent
une mise en service rapide et la concep-
tion de systemes stables aux temps de
réponse réduits — pour toute applica-
tion.

Autotuning en temps réel

La fonction Autotuning se charge de
l'autoréglage des parametres de régu-
lation du servosystéme. L'ajustement
propre a chaque application devient
superflu. Comme cet autoréglage est
continu, cette fonction convient éga-
lement aux applications dont les mo-
ments d'inertie changent. Une large
gamme d’applications s'ouvre alors
a l'utilisateur.

1000

Fonctions pour un
réglage précis

Suppression des vibrations
mécaniques

La suppression avancée des vibrations
permet de supprimer les vibrations de
catégorie 2 et au-dela. Cette fonction
s'avere extrémement efficace pour les
vibrations résiduelles qui surviennent
lors d'un nouveau positionnement.

La méthode de controle primaire de la
série MR-J4 est un contréle adaptable
au modele. La piece est déplacée pa-
rallelement a un modele idéal virtuel a
I'aide d’'un moteur.

La suppression avancée des vibrations
permet, a l'aide d'un modéle mécanique
de vibrations virtuelles, de modifier les
séquences de controle de telle sorte que
les vibrations restantes soient compléte-
ment supprimées. La suppression avan-
cée des vibrations élimine également
les vibrations liées aux mouvements du
moteur. Elle analyse la caractéristique
des vibrations en temps réel et ajuste
automatiquement le modele de vibra-
tion mécanique.

Filtre adaptatif

Ce filtre optimise la suppression des
points de résonnance depuis I'arbre du
moteur sans devoir déterminer la fré-
quence de la machine. La plage de fré-
quences du filtre a été élargie par rapport
aux modeles précédents. Ainsi les points
de résonnance de l'arbre du moteur sont
également supprimés.

Si une installation a une résonnance
mécanique pour de fortes fréquences
(dans une plage de plusieurs centaines
d'Hz), 'augmentation des facteurs d'am-
plification de la boucle d'asservissement
peut entrainer un systeme instable et
des vibrations. Pour supprimer ces oscil-
lations, il est courant de brancher un filtre
d‘arrét dans la boucle d'asservissement.
Le filtre adaptatif Il est un filtre d'arrét qui
permet de supprimer en temps réel les
résonnances liées a de hautes fréquences.

500

-500

1000

Puissance d’exécution

SSCNETIII/H - un must

Mouvement haute vitesse

Qutre le positionnement traditionnel
par trains d'impulsions, la série MR-J4 est
compatible avec le réseau High-Speed-
Motion SSCNETII/H. Le SSCNETINI/H ré-
seau est un réseau optique synchrone
rapide basé sur une technologie fibres
optiques. Le servoamplificateur MR-J4
est connecté a SSCNETII/H un auto-
mate (par ex. le module de position-
nement FX5-40SSC-S/FX5-80SSC-S/
LD77MS/QD77MS/RD77MS le contro-
leur Motion MR-MQ100/Q170MSCPU/
Q172DSCPU/Q173DSCPU/R16MTCPU/
R32MTCPU/R64MTCPU ou le module
d'interface FX3U-20SSC-H). L'UC maitre
peut contréler jusqu'a 64 axes via le
SSCNETII/H.

La transmission optique est particulie-
rement adaptée aux grandes distances
entre I'armoire électrique et I'unité ser-
vo. Elle s'avere idéale pour les ateliers
de production étendus ou la longueur
des cables entre le servoamplificateur
et le moteur sont limites : une réduction
considérable du cablage par rapport aux
configurations traditionnelles.

Pas de collision de transmission

Les cables de fibre optique arrétent ef-
ficacement le bruit en provenance du
cable d'alimentation ou des appareils
externes. La tolérance au bruit est consi-
dérablement améliorée par rapport aux
cables métalliques.

Outils de réglage puissants

Le paramétrage du servoamplificateur
via SSCNETIII/H utilise le logiciel de
configuration MR Configurator2. Grace
aux PCraccordés a I'automate Motion,
vous configurez les servoparamétres et
les parametres de controle pour tous les
axes raccordés au réseau SSCNETIII/H.

Lillustration de gauche montre les vibrations de

I'arbre moteur telles quelles apparaissent avec une

\

ement. Celle de droite, les vibrations

500

500

-1000

-1000
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MR-J4 / Motion safety solutions

La sécurité avant tout

Un choix fiable pour
tous les projets Motion

La gamma MR de Mitsubishi Electric’s fait
déja référence dans les domaines Servo et
Motion. Lexcellente performance dans le
secteur industriel, les interfaces réseau
flexibles ainsi que les technologies bre-
vetées comme l'atténuation des vibra-
tions définissent de nouvelles références.
Mitsubishi Electric va encore plus loin et
ajoute les fonctions de sécurité essentielles
a sa série de servoamplificateurs MR-J4.

Conformité aux
standards courants

Les solutions de sécurité réalisées avec les
appareils Safety de la série MR-J4 ont été
certifiées par des organismes d'accrédi-
tation reconnus comme le TUV. Elles ré-
pondent aux exigences des standards de
I'EN 13849-1 sur la sécurité des machines
et ISO 61508 sur les fonctions de sécurité.
L'utilisation de ces solutions de sécurité
dans un systeme Motion aide les construc-
teurs de machines a répondre aux direc-
tives sur les machines comme la directive
sur les machines UE (2006/42/CE).

Une large gamme de
fonctions de sécurité

Associés, les deux appareils vous proposent
une solution de sécurité compleéte. En fonc-
tion de vos besoins, vous intégrez ainsi soit
uniquement le servoamplificateur ou les
deux appareils. Le servoamplificateur MR-J4
Safety comprend la fonction « Arrét sécu-
risé » (STO), qui permet de mettre fiable-
ment le moteur hors tension et d'empécher
toute remise en marche selon EN 60204-1,
et est conforme avec le niveau d'intégrité
de sécurité 3 (SIL 3) de la norme de sé-
curité fonctionnelle CEI 61508: 2010. De
concert avec l'unité de sécurité MR-D30,
la série MR-J4 peut étre étendue par |'ajout
d‘autres fonctions de sécurité EN 61800-5-
2 telles que SST, SBC, SSM et SLS. Lors de
I'utilisation supplémentaire d'un servomo-
teur avec encodeur de sécurité certifié, il
est aussi possible de réaliser les fonctions
de sécurité SOS et SS2. Les concepteurs de
systémes peuvent ainsi sélectionner une so-
lution économique qui fournit uniquement
les fonctions dont ils ont besoin.

Safe control

Controle fiable du comportement
du moteur méme en cas d'urgence

STO:
A
v
Arrét sécurisé
Arrét siir activé i
. Temps de .
SS1: 4 décélération Arrét
0 sécurisé
—
Arrét siir activé t
$S2: o 552
v
Arrét siir activé S0S a(tift
SLS:
v
v
max. W
Signal SLS t
S0S:
51‘ \ Courbe de position
S2
ITIN
S0S actif
SSM:‘ \ Vitesse moteur
o au-dela de la limite
max.
— >
OFF T ON t
Signal SSM
SBC:
A
v

U t
Signal SBCON



Les servomoteurs
pour déplacer

Grand choix de servomoteurs

Comparaison de taille avec des moteurs conventionnels

Des solutions de
moteur universelles

Les techniques de bobinage et les
technologies de pointes ont permis a
Mitsubishi Electric de concevoir les mo-
teurs les plus compacts du marché.

Par défaut, les servoamplificateurs de sé-
rie MR-J4 actionnent des servomoteurs
rotatifs, des servomoteurs linéaires et des
moteurs directs.

Les moteurs sont disponibles pour des
puissances comprises entre 50 W et
22 kW. Des modeéles spéciaux sont égale-
ment disponibles afin de mieux répondre
aux différentes applications (par ex. pro-
pulsion directe ou moteur a arbre creux).

Mitsubishi Electric livre tous ses servomo-
teurs avec un codeur absolu. Les retours
en position initiale supplémentaires, les
interrupteurs de fin de course ou autres
capteurs ne sont plus nécessaires.

Les différents moments d'inertie dispo-
nibles pour les moteurs de Mitsubishi
Electric assurent une meilleure adapta-
tion du moteur a l'application.

Fonctions avancées

Vitesse augmentée du moteur

Leader du marché, les servomoteurs MR-J4
associent des vitesses jusqu'a 6000 tr/min
avec des couples élevés. Le choix du mo-
teur devient plus aisé pour les concepteurs
afin d'obtenir la performance souhaitée.

Codeur a haute résolution

Tous les encodeurs MR-J4 ont une résolu-
tion de 22 bit, fournissant 4 194 304 d'im-
pulsions par tour, ce qui est une référence
sur le segment. Cette haute résolution est
la base de la suppression des vibrations
mécaniques. Le codeur absolu est équi-
pé d'une sauvegarde par batterie et rend
superflu toutes les routines de retour en
position initiale.

Degrés de protection IP améliorés
pour les moteurs

Toutes les séries MR-J4 de moteur sont
disponibles pour le degré de protection
IP65 (IP67 pour tous les modeles a 400 V)
et sont utilisables dans des environne-
ments rudes.

Servomoteurs

Série de moteurs HG — protection catégorie IP65/IP67

Augmentation du niveau de sécurité

Les moteurs HG-KR, HG-JR et HG-SR sont
aussi disponibles en option avec un
encodeur de sécurité fonctionnel; ces
fonctions de sécurité correspondent a la
catégorie 4 PLe SIL3.




Des solutions Plug & Play pour le positionnement

Des solutions Plug & Play
pour le positionnement

Positionnement rapide a haute précision

La solution idéale de positionnement
augmente la précision de l'étape de
travail, réduit le retravail et les rebuts
afin d'augmenter la qualité du produit.

Les séries MR-J4 associées au SSC-
NETIHI/H ouvrent une large gamme
d'applications grace au contréle de
1 a 196 axes. Les nombreux APl et sys-
témes de positionnement modulables
sont intercombinables. L'utilisateur
controle intégralement les colts et les
systémes sans pour autant renoncer ala
fiabilité et a la performance des appa-
reils MELSEC iQ-R, MELSEC iQ-F et du
systéme MELSEC Q et L.

Les domaines d'application sétendent des
simples commandes a trains d'impulsions
aux cartes spéciales Motion et aux appli-
cations complexes avec les UC Motion du
MELSEC System Q et MELSEC iQ-R.

uc

Modules Simple Motion

Ethernet
RS232 (via UC)

USB (via UC)

Cables

Servoamplificateurs

Servomoteurs

Configuration SSCNETIII/H

Modules de positionnement

Modules de positionnement
MELSEC FX

Associés a I'API FX, le compteur grande
vitesse et les modules de positionnement
monoaxe sont disponibles afin de réa-
liser une solution économique pour les
applications servo et Motion. Pour une
solution rentable a haute précision, il
est possible d'utiliser le module FX3U-
20SSC-H avec SSCNETIII/H.

MELSEC Controleur
indépendant Motion

Les séries de systemes MELSEC Q et MEL-
SEC iQ-F-, MELSEC iQ-R et MELSEC L in-
tegrent des modules Simple Motion pour
diverses fonctions de contréle aupara-
vant possibles uniqguement avec Motion
Controllers, telles que contréle du couple,
contréle synchronisé et controle de came.
Ces fonctions peuvent étre réalisées avec
de simples ajustements des parametres
et via le programme PLC.

Les capteurs de marques permettent I'uti-
lisation dans l'industrie de I'emballage,
les installations de remplissage, etc,, sans
modules optionnels supplémentaires.
Une fonction de calcul automatique des
données de came pour applications avec
couteaux rotatifs est intégrée; il suffit de
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Réseau haut débit

Paramétres pour configurer
a transmission

régler lalongueur du produit et le chemin
de synchronisation. Avec les fonctions de
positionnement, comme interpolation li-
néaire (jusqu'a 4 axes), interpolation circu-
laire (2 axes) et controle de chemin, il est
aisé de réaliser différentes applications,
comme des tableaux X-Y, scellage, etc.

Controle Motion et API
en parfaite symbiose

Les systemes de contréle Motion visent
particulierement 4 optimiser les proces-
sus de production et a améliorer la qua-
lité des produits. Le MELSEC System Q et
MELSEC iQ-R series offre des solutions
individuelles qui sétendent des modules
de positionnement/Motion jusqu'a aux
UC Motion complexes pour des étapes
synchronisées multiaxes.

Le design unique du MELSEC System Q
et MELSEC iQ-R series permet a I'utilisa-
teur de choisir parmi plusieurs UC d'une
méme plateforme et de les utiliser dans
différentes combinaisons.

Grace au réseau Motion SSCNETII/H,
chaque UC Motion permet de raccorder
jusqu'a 64 servoaxes et d'intégrer jusqu’a
trois UC Motion a une unité d'un MELSEC
System iQ-R pour le contréle Motion de
192 axes.



MR-MQ100/Q170MCPU

Une solution complete
pour le contréle Motion

Juste ce dont vous
avez besoin

La tendance générale pour de nom-
breuses applications privilégie les solu-
tions completes avec APl et controleur
Motion sur une plateforme unique. Les
petits systemes souvent ne profitent
pas des solutions économiques. Le MR-
MQ100 permet, sans autre matériel, de
commander un axe qui est synchronisé
par un codeur ou un axe virtuel: des ap-
plications comme des lames rotatives et
des machines d'étiquetage deviennent
accessibles aux budgets modérés.

Technologie et économie

Le contréleur Motion MR-MQ100 a beau
étre économique, il n‘en garde pas
moins toute sa puissance. L'ensemble
des fonctions comme la synchronisa-
tion via un codeur, le positionnement
point par point et les application came
restent disponibles. En complément,
le MR-MQT100 propose des interfaces
comme les entrées/sorties numériques,
la connexion a Ethernet et au réseau
SSCNETIIIL

Réduction du cablage

Grace a l'utilisation du réseau Motion
robuste SSCNETIII, le MR-MQ100 réduit
considérablement les colts du systeme:
seul une FO permet d'échanger toutes
les données pour la commande et |'uti-
lisation des fonctions du servoamplifi-
cateur MR-J4B. Linterface Ethernet stan-
dard sert a communiquer avec le logiciel
systeme MT Works2 ainsi qu'a intégrer le
MR-MQ100 au systeme maitre.

Intégration compleéte

Le Q170MSCPU vous permet de réali-
ser une solution d'automation complete
a l'aide d'un seul appareil compact. Le
pilotage jusqu'a 16 axes via une seule
connexion SSCNETII/H est la I'un de
ses atouts majeurs. Plus gu'un simple
contréleur Motion, le Q170MSCPU in-

Intégrez le MR-MQ100 dans la large gamme d'applications Motion

Programmation via un systtme mécanique virtue

tégre également un APl performant
afin de réaliser une large gamme d'ap-
plications (machines d'emballage ou
d'étiquetage complexes, installations
de transport, etc.).

Flexibility

Nombreux sont les systemes Motion qui
offrent des fonctions complexes pour
piloter les axes. Le Q170MSCPU cepen-
dant met a votre disposition une large
gamme d'applications APl grace a plus
de 100 modules APl compatibles avec le
MELSEC System Q I/O. Désormais, avec
le Q170MSPCU vous réalisez le plus sim-
plement les applications comportant
des entrées et sorties analogiques, un

grand nombre d'entrées/sorties numé-
riques, des réseaux, etc. Les entreprises
qui utilisent déja le MELSEC System Q
peuvent utiliser les mémes composants
que dans les autres systémes afin de ré-
duire les colts et la gestion nécessaire..

Mise en service:
simple et rapide

Les meilleures performances n'ap-
portent rien si leur utilisation est trop
complexe. Grace au logiciel intuitif
MT Works2, la programmation abstraite
du MR-MQ100 et Q170MSCPU est rem-
placée par un modele graphique cor-
respondant a I'application mécanique
en cours. Le « Déplacer-Poser » permet
de remplacer aisément les réducteurs
virtuels, les accouplements et de créer
des cames.




Logiciel Servo

Logiciel Servo pour la
configuration et le diagnostic

MR Configurator2 -
un environnement
complet d‘ingénierie

Le logiciel de configuration MR Configurator2
permet de diagnostiquer les servosystéemes
de Mitsubishi Electric. Ce logiciel vous met
a disposition une analyse et une simulation
graphiques performantes de la machine.
L'analyse de la machine permet de calculer
la fréquence du segment d'entrainement
raccordé sans aucune autre mesure. En fonc-
tion du résultat obtenu, vous pouvez, si be-
soin est, monter des filtre afin d'améliorer la
performance de la machine. La connexion
au PC se fait via un port USB.

Grace aux aides de réglage automatique,
méme les utilisateurs les moins expéri-
mentés, parviennent a régler rapidement
et précisément les nouveaux servosys-
témes. Les principaux avantages sont :

Préparation

Mise en service simplifiée

MR Configurtator2 est installé sur un PC
standard et permet d'ajuster et de mettre
en service simplement le servosysteme.

Fonction assistant servo

Terminez le réglage du servoamplifica-
teur en suivant le guide a I'¢cran. Définir
et ajuster les parameétres est simple car
les fonctions liées sont lancées a partir
d'icbnes de raccourci.

Démarrage

Multiple fonctions de surveillance

L'affichage graphique permet d'afficher
I'état du servo ainsi que les signaux d'en-
trée trigger comme les impulsions de
consigne, l'erreur de trainage, la vitesse etc.

Fonction de réglage des paramétres

Affichez les parametres sous forme de liste
ou au format visuel, et réglez les parametres
grace a la liste déroulante. Définissez la
plage «in-position » dans l'unité de systeme
mécanique (par ex. um). Le paramétre de
temps lecture/écriture est environ 1/10éme
du temps conventionnel.

Suivez le guide et la configuration est terminée

Maintenance

Mode test via un PC

En utilisant un PC, vous accédez a diffé-
rents menus pour simuler et tester les
servomoteurs.

Fonction diagnostic de machine

Cette fonction estime et affiche les fric-
tions et les vibrations de la machine en
fonctionnement normal sans mesure spé-
ciale. Comparer les données de la pre-
miere utilisation et apres plusieurs années
d'utilisation aide a définir la détérioration
due a l'age de la machine et est utile pour
la maintenance préventive.

Ajustement servo

Fonction « One-touch tuning »

D'un simple clic sur le bouton [Start],
des ajustements dont l'estimation du
rapport d'inertie de la charge vers le mo-
teur, I'ajustement du gain, et la suppres-
sion de la résonance de la machine sont
effectués automatiquement pour des
performances servo maximum. Vérifiez
les résultats d'ajustement de temps de
stabilisation et de dépassement.

Fonction graphique

Le nombre de canaux de mesure est aug-
menté a 7 canaux pour I'analogique, et
a8 canaux pour le numérique. Affichage
des différents statuts servo dans la forme
d’'onde en une mesure, soutien au réglage
et a l'ajustement. Des fonctions pratiques
sont disponibles, telles que [Overwrite]
pour écraser plusieurs données et [Graph
history] pour afficher un graphique histo-
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Surveillance et controle grace au diagnostic

rique. La mesure de forme d'onde pour
les axes connectés est effectuée simul-
tanément via communication controleur.

Fonction analyseur de machine

Saisie automatique d'un couple aléatoire
au servomoteur et analyse des caracté-
ristiques de fréquence (0,1 Hz a 4,5 kHz)
d'un systeme de machine en cliquant
simplement sur le bouton [Start]. Cette
fonction supporte le réglage du filtre de
suppression de résonance machine, etc..

Une utilisation améliorée

La détection automatique des facteurs d'am-
plification par le logiciel MR Configurator est
encore plus rapide et garantit peu doscilla-
tions et de vibrations de la machine.

Les parametres de base se reglent depuis
un menu de sélection. Vous pouvez éga-
lement les saisir sous forme d'une liste.




Remplissage et scellage de forme verticale

Remplissage et scellage
de forme verticale

Solution pour

I’emballage par film Tirage et alimentation

" o—— Entrée produit
Axe de rouleau de film =i
Les applications de remplissage et scel-
lage de forme verticale utilisent la tech-
nologie des servomoteurs pour tirer et
alimenter avec précision le film plastique

~ Remplissage

depuis un rouleau pour la mise en forme Servoamplificateur
thermique, dosage du volume avec un MR-J4 .

| Axesd'index
produit, puis scellage et découpe pour dufilm
prise en charge par un convoyeur de dé- PLC+ module

chargement. Tandis que les méthodes de ~ SimPle Motion

remplissage et de scellage varient d'une Axe de convoyeur
machine a l'autre, les applications de rem-
plissage et scellage de forme verticale
sont essentiellement organisées en deux
catégories : machines d'emballage a mou-
vement continu et machines d'emballage
a mouvement intermittent. Les produits
qui entrent dans l'alimentateur peuvent
aller d'un liquide visqueux a un matériau
solide, et jouent souvent un réle clé dans
la facon dont la machine est concue.

Axe de scellage
et de découpe

S Quels composants
d’automatisation
sont importants

Grace a l'environnement de programma-
tion du module Simple Motion, le mou-

Série GOT I d ) N
] . vement virtuel du servomoteur peut étre
'r\{ADE7L;lEA(Si1%Ra\:1eC| Servoamplificateur commandé via un arbre de transmission
Simpe Motir:r? ue électronique afin d'assurer que le mouve-
D ment réel de chaque servomoteur com-
mence en méme temps. Ce contréle se
fait via le module Simple Motion quand le

programme est codé en GX Works2 (qui
fait partie de iQ Works).

e e e e e}

Application

d d d Le scellage se fait avec des mouvements
i\:t?odr;adlmﬁlr: d'ﬁlﬁeex d’i/:iieex rﬁﬁ?e(ietj col:\)\(/?);jeeur servo absolus afin de sceller le fond d'un
dufim  dufim  defim sac, tout en scellant simultanément le
haut du sac qui a déja été rempli. Une
lame se déplace pour couper le maté-
riau afin de détacher chaque sac termi-
né du tube. Le sac tombe ensuite sur le
convoyeur de sortie pour étre amené
vers la mise en boite.




Application table XY

Application table XY

PLC system

Vue d’ensemble

Les tables XY sont utilisées dans une
variété d'applications avec différentes
exigences de positionnement. Le mou-
vement horizontal nécessite générale-
ment 2 axes (ou plus) de servo qui ef-
fectuent une interpolation linéaire ou
circulaire.

Quels composants
d’automatisation
sont importants

Les tables XY utilisent la technologie
des servomoteurs pour un position-
nement précis. Les deux servomoteurs
sont connectés a une table pour dé-
placer I'application en direction X et Y.
Les 2 moteurs sont contrélés par un
servoamplificateur MR-J4W2-B qui est
la derniere technologie de Mitsubishi
Electric. Le mouvement et l'interpola-
tion sont calculés avec le module Simple
Motion.

Téte de découpe

Moteur axe Y
Moteur axe X

De concert avec un PLC série L et ses fonc-
tions intégrées, cela permet de fournir une
solution compléte avec moins de compo-
sants. Grace au réseau SSCNETIII/H, tous
les parametres servo internes peuvent étre
définis directement depuis le PLC.

Les informations de modeles sont sou-
vent dessinées avec un pack CAO puis
exportées en fichier DXF. Le fichier DXF
peut étre lu directement dans le logi-
ciel G-CAD converter afin de créer un
programme Simple Motion qui suit le
chemin du mouvement.

Série L avec
module Simple
Motion

Série GOT

G-CAD
Converter

Application

En général, les tableaux XY ne néces-
sitent pas beaucoup de maintenance
et sont considérés comme tres précis et
faciles a utiliser. Les pieces mécaniques
peuvent toutefois poser probléme aprés
un certain temps. En fonction du poids
de la charge, les vis a billes des tables
XY et d'autres composants mécaniques
peuvent s'user significativement et
peuvent nécessiter un remplacement
régulier. C'est pourquoi Mitsubishi
Electric a développé de nouvelles fonc-
tions afin d'estimer les frictions et les
vibrations, car cela facilite la mainte-
nance préventive des composants de
la machine. Ces fonctions sont intégrées
dans la nouvelle série MR-J4.

En outre, le pack logiciel G-CAD conver-
ter permet a l'utilisateur d'importer di-
rectement des fichiers CAO et de dépla-
cern'importe quel modéle sans modifier
le programme PLC.

Servoamplifi-
cateur
2 axes MR-J4

PCaveclogiciel G-CAD Converter

Moteur Moteur
axe X axeY
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Autres brochures des produits de Mitsubishi Electric

Famille iQ-R/Q/L

Catalogue des automates programmables modulaires
et accessoires du MELSEC iQ-R, MELSEC System Q et de la MELSEC série L

Famille COMPACT PLC

Catalogue des automates programmables compacts
et accessoires de la gamme MELSEC FX

Brochm' es Famille HMI

Catalogue produits des interfaces hommes machines,
logiciel de programmation.

Famille FR
Catalogue des variateurs de fréquence et de leurs accessoires

Famille MELFA
Catalogue des robots industriels et de leurs accessoires

Famille appareillage de coupure basse tension

Catalogue d‘appareillage basse tension, des contacteurs magnétiques
et des coupe-circuits

Automation Book

Présentation de tous les automatismes Mitsubishi Electric: variateurs de fréquence,
asservissements/commandes de mouvement, robots, etc.

Services supplémentaires

La partie technique de ce catalogue présente la riche gamme des servo amplificateurs et servomoteurs MELSERVO. Si vous ne trouvez pas les informa-
tions dont vous avez besoin dans ce catalogue, utilisez les autres possibilités offertes pour obtenir plus d'informations sur la configuration, les solutions
techniques, le prix et la disponibilité de ces appareils.

Consultez notre site Internet. Vous trouvez sur notre site https://fr3a.mitsubishielectric.com des réponses a de nombreuses questions techniques. Ce site
constitue un moyen simple et rapide pour accéder a d'autres informations techniques, aux informations actuelles sur nos produits ainsi qu‘aux services
proposés. Les manuels et catalogues sont disponibles en plusieurs langues; leur téléchargement est gratuit.

Pour les questions techniques, de prix et de disponibilité, contactez nos distributeurs et partenaires.

Les partenaires et distributeurs Mitsubishi Electric se tiennent a votre disposition pour répondre a vos questions techniques ou pour vous aider a réaliser
vos projets. Veuillez vous reporter a la derniére page de couverture de ce catalogue ou consultez notre rubrique « Contact » sur notre site Internet.
https://eu3a.mitsubishielectric.com.

Apropos de ce catalogue

Ce catalogue est un guide sur la gamme des produits disponibles. Consultez les manuels des appareils utilisés pour la réalisation d'un systeme, la configu-
ration, l'installation et le fonctionnement des divers modules. N'oubliez pas de vérifier que tout systéme que vous concevez avec les produits de ce cata-
logue fonctionne en toute sécurité, réponde a vos besoins et soit conforme aux régles de configuration du produit définies dans les manuels du produit.

Des modifications techniques peuvent étre effectuées sans indication préalable. Toutes les marques déposées sont reconnues.

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

Les produits Mitsubishi Electric Europe B.V. décrits dans ce document ne sont pas soumis a un accord d’exportation ni a des restrictions
civiles et militaires.
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Description du systeme

Description du systéme

Systémes servo et motion

Mitsubishi Electric posséde une offre importante
de systémes Servo et Motion et offre ainsi des
solutions pour des applications allant des sys-
témes point a point aux systémes synchronisés.
Les systémes peuvent étre congus en utilisant un
seul axe ou plusieurs axes, par exemple, en uti-
lisant un solution UC Motion MELSEC System Q,
jusqu'a 192 axes peuvent étre commandés.

Le fonctionnement est possible via sorties
d'impulsion standard et via différents réseaux
comme SSCNETIII/H, CC-Link IE Field, EtherCAT,
PROFINET et EtherNet/IP™.

Les servomoteurs et servo amplificateurs portent
Mitsubishi Electric Motion Control a de nouveaux
niveaux de précision avec une vaste gamme de
moteurs et d'amplificateurs (jusqu'a 110 kW).

Ou se trouvent les composants d’un systéme asservi MR-J4?

Servomoteurs

Les servomoteurs sont grace a l'utilisation des
techniques d’enroulement les plus modernes,
réductrices de volumes et des technologies les
plus récentes, les plus compactes sur le marché.

Les servomoteurs de Mitsubishi Electric satisfont
aux exigences les plus élevées et sont grace un
grand éventail de puissance, vitesse et moments

d'inertie appropriés pour toutes les applications.
Les nouveaux moteurs de la série Servo-Super
de 50 W a 110 kW et les moteurs spéciaux (par
ex. en construction plate) completent la gamme
de produits de Mitsubishi Electric.

Tous les servomoteurs de la série MR-J4 de
Mitsubishi Electric sont équipés en standard

o
=)
<

I, ' 5* 05-7 kv

Tous les moteurs de série MR-JE sont équipés
d'encodeurs 131072 impulsions par tour, tous
les moteurs de série MR-J4 sont équipés d’enco-
deurs 4194304 impulsions par tour.

Tout le matériel des systéemes servo et motion de
Mitsubishi Electric est complété par une gamme
de progiciels facilitant la programmation et la
configuration de unités.

d’'un codeur absolu. Lintégration d’une batterie
active un systéeme a valeur absolue dans le
servo amplificateur. La batterie de sauvegarde
et le condensateur tampon permettent ensuite
I'accés permanent a la position actuelle du
servomoteur, méme lors de la déconnexion du
systéme.

HG-RR 1-5 kW

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

HG-JR 0.5-22 kW

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

Amélioration des machines avec
des moteurs hautes performances

Pour augmenter la productivité de vos machines,
vous avez besoin non seulement de puissants
servo amplificateurs mais également de ser-
vomoteurs hautes performances. Ces moteurs
doivent prendre en charge des encodeurs haute
résolution sur 22 bits série MR-J4 pour améliorer
la précision et la vitesse. La commande en
boucle totalement fermée est prise en charge
de série. Divers modéles sont disponibles pour
s'adapter a de nombreuses applications.

[Comparaison de la

20 kW 30 kW 40 kw

Les servomoteurs rotatifs offrent une sortie

tres précise avec un couple élevé pendant le
positionnement a grande vitesse, une rotation
constante avec un encodeur haute résolution et
une vitesse d'exécution plus élevée. Les servo-
moteurs linéaires prennent en charge les com-
mandes synchrones en tandem trés précises.
Les moteurs a commande directe s'utilisent avec
des machines compactes et rigides et pour les
opérations nécessitant un couple élevé.

résolution] | | |

16 16 fois
fois

MR-J4

18 bits = 262144 impulsions/tour

MR-J4
22 bits = 4194304 impulsions/tour

55 kW 100 kW

Pour les environnements hostiles, certaines
gammes de moteurs sont également dispo-
nibles en classes de protection supérieure (IP65
ou IP67).

Les servo amplificateurs MR-J4 commandent en
standard les servomoteurs rotatifs et linéaires,
ainsi que les moteurs a commande directe.

Servomoteur Servomoteur Moteur
rotatif linéaire a commande
directe
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Servo amplificateurs

Les servo amplificateurs de Mitsubishi Electric
sont disponibles en plusieurs versions pour
satisfaire aux exigences de tous les types
d'application. Que la commande soit effectuée
avec des impulsions numériques traditionnelles,
avec des signaux analogiques ou réseau - dans
tous les cas, un amplificateur est présent.

400

Real Time Adaptive Tuning (RTAT réglage
adaptatif en temps réel) est une technologie
Mitsubishi Electric unique permettant au servo
de fournir a I'application une puissance dyna-
mique maximale grace au réglage automatique
en ligne (pendant le fonctionnement) méme si
la charge est modifiée.

Description du systéme

Les appareils dotés d'une commande par
impulsions numériques et signaux analo-
giques des séries MR-JE et MR-J4 couvrent des
plages de 100 W a 22 kW. Les amplificateurs de
bus SSCNETIII/H (type MR-J4-B) facilitent les
connexions pour l'utilisateur via SSCNETIII/H.

En sachant que le MR-J4-GF et le MR-J4-TM
supportent la communication réseau ouverte
basée sur Ethernet.

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

MR-J4W2-B 0.2-1 kW

MR-J4W3-B 0.2-0.4 kW

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

! ! | !
0 TkW2kw  5kW 10 kW

Controleurs de positionnement

Pour la gamme de PLCs FX compacte et ren-
table, I'unité FX2N-10PG fournit un contréle
simple-axe avec des tables de positionnement
intégrées, un démarrage externe rapide et un
taux d'impulsion de sortie jusqu'a 1 MHz. Le
module de positionnement FX3U-20SSC-H est
destiné a la Série MR-JE-B/MR-J4-B. Il s'agit d'un
systeme de commande de positionnement
rapide et facile a utiliser, mais néanmoins effi-
cace, pour les applications simples.

Pour les applications plus complexes et plus
conséquentes, la MELSEC série iQ F, MELSEC
série iQ R, MELSEC série L et le MELSEC System Q
offrent de nombreux modules de positionne-
ment et de commande de mouvement

(1,2, 4 et 16 axes).

S MITSUBISHI ELECTRIC

1 ! 1 1
20 kW 30 kW 37 kW 40 kW

Il existe: type de sortie a collecteur ouvert
(série QD75PN-/RD77P), type de sortie différen-
tielle (série LD75D/QD75DDN-/RD77D).

En utilisant SSCNETIII, il est possible d’obtenir

un systéme plus robuste avec la réduction du
cablage et donc une meilleure immunité a l'envi-
ronnement. Tous les modules offrent des fonc-
tions d'interpolation, de régulation de vitesse,
etc. Les modules Simple Motion (FX5-CJSSC-S/
LD77/QD77/RD77) sont disponibles pour les
applications sophistiquées de commande de
mouvement (ex. synchronisation d'axes, fabrica-
tion assistée par ordinateur).

Les modules Simple Motion de la série
MELSEC iQ-R et MELSEC System Q sont
également disponibles avec l'interface
CC-Link IE Field. .

55 kw 110 kW

Controleurs motion

Pour les applications spécialisées exigeant un
niveau maximal de controle et de précision, la
technologie servo dynamique fournie par le
CPU iQ-R-Motion est combinée avec la grande
puissance de traitement du CPU PLC MELSEC
System Q, créant ainsi une toute nouvelle
génération de produits de contrdleurs de
mouvement.

Ce systeme entiérement intégré et flexible
peut commander jusqu’a 192 axes en utilisant
SSCNETIII/H qui est parfaitement capable de
traiter n‘importe quelle application.

Description du systéme



Description du systeme

Description du systéme

Servo amplificateurs MELSERVO

MR-J4W3-2228
SE

MELSERVO
Avec la série MR-J3, Mitsubishi Electric

propose des servomoteurs hautement dyna-

miques pour des positionnements rapides.

De plus, les servo amplificateurs sont simples
d'utilisation et permettent d'obtenir les meil-

leures performances méme aux utilisateurs
sans aucune connaissance spéciale de votre

application. L'autotuning qui a été considéra-

blement amélioré, se charge complétement
des essais « Trial and Error ». Méme les fonc-
tions comme la détection de la résonance
du segment d'entrainement sont compa-
tibles avec le MR-J4 (en association avec le
logiciel de configuration, MR Configurator2.

Lutilisation de servo amplificateurs concur-
rents augmente les temps de régulation par
I'automate pour I'ensemble de I'application.

Grace a leur grande modularité, les servo
amplificateurs MR-J4 conviennent aux diffé-
rentes taches de I'application — méme dans
des conditions ambiantes difficiles.

L'utilisation de filtres d'arrét réglables permet
de supprimer les fréquences de résonance et
d‘obtenir un fonctionnement sans vibrations.

Caractéristiques
® UC performante

® Suppression automatique jusqu'a
5 fréquences vibratoires grace au filtre
adaptatif

® Suppression avancée des vibrations
pour éliminer les oscillations pendant le
déplacement

® Alimentation électrique séparée pour la
boucle d'asservissement

® Temps de régulation minimes
® One-Touch-Tuning

® Suppression des vibrations lors du blocage
du servo

® Ports USB pour connecter un PC
(port RS422 supplémentaire sur le MR-JE-A
et MR-J4-A)

® Détection automatique du moteur
® Mise en réseau possible

® Conforme aux normes industrielles
mondiales incl. CE, UL et cUL.

® Fonctions de sécurité intégrées

Différences entre les quatre séries de servo amplificateurs MELSERVO

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

La série MR-J4-A permet de raccorder les
servosystémes a commande traditionnelle. Les
servo amplificateurs sont équipés pour cela de
2 entrées analogiques ainsi que d'une entrée
pour train dimpulsions. La commande du train
d'impulsions évite les inconvénients d'une
consigne analogique comme le déplacement
Offset suite a la fluctuation de températures
ou la dérive a l'arrét.

La série MR-J4-A permet de réguler le couple,
la vitesse et la position.

En outre, le MR-J4-A-RJ présente une fonction

de positionnement intégrée. Les taches de
positionnement simples peuvent étre implémen-
tées directement dans le servo amplificateur, un
controle de position de niveau supérieur n'est pas
requis.

Une utilisation des fonctions de position via RTU
Modbus est également possible.

Caractéristiques spéciales

® 2 entrées analogiques pour les valeurs de
consigne

® 1 entrée train d'impulsions

® 7 vitesses prédéfinies

® Traitement de trois types de signaux du train
d'impulsions: signaux du codeur, les impul-

sion et la direction, train d'impulsion pour
I'avant et l'arriére

® Fonction de positionnement plus programme
ou tableaux de données

® Fonctions de sécurité selon la norme
EN CEI 61800-5-2: « Arrét sécurisé » (STO) ainsi
qu'un «arrét siir de catégorie 1 » (S51)

MR-J4-B (Systéme de bus SSCNETIII/H)

La série MR-J4-B permet de raccorder les sys-
témes Motion de Mitsubishi Electric ainsi que les
modules de positionnement. La connexion a ces
modules se fait via SSCNETIII/H, un réseau Motion
a haut débit, et permet une synchronisation
extréme ment précise ainsi qu’une interpolation
avancée. Les cadences réduites grace au haut
débit - le cycle dure que 0,22 ms - augmentent
la disponibilité de la machine. Toute la mise

en service du réseau « Plug & Play » se limite

ala sélection de I'adresse de I'axe et au bran-
chement du céble préconnectorisé du bus. Cela
permet d'éviter les erreurs de cablage.

Caractéristiques spéciales

® Réseau « Plug & Play » SSCNETIII/H

® Commande directe du frein de parking
depuis le servo amplificateur

® Sorties émulées du codeur pour raccorder des
moteurs traditionnels en aval

® Remplacement aisé du servo amplificateur
grace a la gestion des parametres dans l'auto-
mate maitre

® Détection automatique de la position lors de
la mise sous tension grace au codeur a valeur
absolue en série (sauvegarde par batterie en
option)

® Fonctions de sécurité selon EN IEC 61800-5-2:
« Safe Torque Off » (STO) et « Safe Stop 1 » (S51),
Safe Brake Control (SBC), Safely Limited Speed
(SLS), Safe Speed Monitor (SSM) plus 'unité
de sécurité fonctionnelle MR-D30 et les servo
amplificateurs MR-J4-B-RJ.

MR-JE-JE-A (utilisation universelle Modbus-RTU)

Le servosystéme MR-JE-A propose différents
modes de commande comme par ex. la régula-
tion de la position/vitesse interne grace auxquels
il couvre un large champ d'applications: posi-
tionnement précis, régulation de la vitesse sans
a-coups pour les machines-outils (emballeuses,
étiqueteuses, etc.).

Les entrées analogiques dont est équipé
le servo amplificateur permettent de régler trés
précisément la vitesse ou le couple.

L'entrée pour le train d'impulsions (taux
d'impulsion de 1 Mpps) sert quant a elle a régler
la vitesse et le sens de rotation du moteur.
Associée a un codeur haute résolution avec
31072 impulsions/tour, vous réalisez un posi-
tionnement d'une extréme précision.

Caractéristiques spéciales

® Compact, ce servo amplificateur garantit
un montage flexible et une conception des
installations rentable.

® Grace a sa plage de puissance allant
de 100 W a 3 kW, le systeme est universel

® Son codeur haute résolution intégré
(131072 impulsions/tour) permet au systéme
d‘atteindre un positionnement ultra précis

® Bon marché, ce produit vous aide a réaliser
des applications servo économiques et
écologiques.

® ['autotuning et les fonctions de diagnostique
simplifient la mise en service.

S MITSUBISHI ELECTRIC



MR-J4-TM (solutions réseau ouvertes)

Le servoamplificateur MR-J4-TM combine les performances, la variété

des fonctions et la fiabilité leaders du secteur de la série de systemes
servo MR-J4 avec une connectivité réseau pour différents réseaux ouverts
comme EtherCAT, EtherNet/IP™ et PROFINET. Méme si le client utilise son
propre systeme de controle, il peut I'étendre avec la servotechnologie de
Mitsubishi Electric afin de profiter des avantages d'une technologie trés
compacte et performante.

Cette technologie permet d'adapter simplement et rapidement une
machine a différents systémes Ethernet, ce qui la rend utilisable dans le
monde entier avec différents systémes de commande et technologies
réseau.

MR-J4-GF (solution réseau unique pour Motion,
E/S et fonctions de sécurité)

Le servoamplificateur MR-J4-GF (-RJ) dispose de série d'une interface
compatible CC-Link IE Field.

Le réseau CC-Link IE Field est un réseau unique, qui combine la polyva-
lence d’Ethernet et le mode synchrone ultra-précis d’'une commande
Motion. Différents appareils de terrain comme les servoamplificateurs,
les modules d’E/S et les modules de comptage High-Speed peuvent sans
probleme étre branchés au réseau unique.

Le module Simple Motion propose des fonctions Motion étendues comme
la synchronisation des axes, des cames et le contréle des marques en plus
du positionnement point a point, de la régulation du régime et du couple.

Les fonctions de sécurité intégrées du MR-J4-GF peuvent étre activées
depuis la commande de sécurité via le réseau CC-Link IE Field sans cablage
supplémentaire sur le servoamplificateur.

En lien avec un CPU avec fonction CC-Link IE intégrée ou un module Mas-
ter/local, le servoamplificateur permet de réaliser facilement des processus
de positionnement pour les bandes de transport, tables rotatives, broches
a roulement etc., ainsi que des fonctions E/S..

Le mode E/S permet de controler jusqu’a 120 axes servo..

S MITSUBISHI ELECTRIC
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EtherCAT. ™

®

EtherNet/IP

RD77GF/

Module CPU avec fonction CC-Link IE intégrée
(RO4ENCPU)

i

MR-J4-GF
Vitesse
'y
2000
1600 [~~~/ T "
\
\
Tableau de \\ Tableau de
position N° 1 \\ position N° 2
\\\
0 1000 2000
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Fonction d’ajustement avancée du gain servo

Fonction one-touch tuning avancée

Gains servo incluant filtre de suppression de
résonance machine, controle de suppression de
vibration avancé |, et filtre robuste sont ajustés en
allumant simplement la fonction one-touch tuning.

Les performances de la machine sont exploitées
au maximum grace a la fonction de suppression
de vibration avancée.

Le résultat est un processus de positionnement
sans vibration, de haute précision et rapide.

c d Onération réell Controle de suppression de Positionnement
—:Commande — : Opération réelle it :
vibration et aJL!stement du ) haute vitesse a corres-
Avant filtre robuste d'une seule action Aprés pondance exacte
Ao A Temps de
A T ; stabilisa- ie— —rie—
g 4 i otion i o Temps de
ﬁ § » > g stabilisa-
= = = tion
oA
Al
Fois Fois Fois
Opération instable. L'opération ne suit pas la
commande.

Controle de suppression de vibration avancé Il

Grace a l'algorithme de suppression de vibration
qui supporte le systeme triple-inertie, deux
types de vibrations basse-fréquence sont

Vibration a I'extrémité
d'un bras «———
Systéme triple- |||
inertie

Deux types de
vibrations sont
supprimés en
méme temps.

Vibration dans“l
une machine

Filtre de suppression de résonance machine

Avec la structure de filtre avancée, la plage de
fréquence applicable est étendue entre 10 Hz
et 4500 Hz. En outre, le nombre de filtres appli-
cables simultanément est augmenté a cing, ce
qui améliore les performances de suppression
de vibration des machines.

Filtre robuste

Atteindre une réactivité et une stabilité élevées
était difficile avec le controle convention-

nel dans les systémes a haute inertie avec
convoyeurs et rouleaux tels que les machines
d'impression et d'emballage.

supprimées en méme temps. L'ajustement est
effectué sur MR Configurator2. Cette fonc-
tion est efficace pour supprimer la vibration

Sans contrdle de
suppression de vibration

Controdle de suppression
de vibration avancé

Plage de fréquence applicable

a l'extrémité d’un bras et pour réduire les
vibrations résiduelles dans une machine, ce qui
autorise un temps de stabilisation plus court.

Contrdle de suppression
de vibration avancé Il

e

Cing filtres sont
réglables dans
une plage de
10 Hz a 4500 Hz

Cette fonction autorise désormais une réactivité
et une stabilité élevées en méme temps, sans
ajustement.

Filtre robuste

Gain

Filtre passe-bas conventionnel

Filtre robuste

Contrdle conventionnel

Machine a fort rapport d'inertie

Fréquence

4500 [Hz]

Le filtre robuste réduit plus graduellement le
couple avec une large plage de fréquence et
atteint une stabilité supérieure par rapport au
modéle précédent.

Avec filtre robuste
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Servo amplificateur avec fonction de positionnement intégrée

Un systéme de positionnement simple peut étre configuré sans controleur
(module de positionnement) car la fonction de positionnement (méthodes
de tableau de pointage et de programme, et opération de positionnement
d'indexeur) est intégrée dans le servo amplificateur MR-J4-A-RJ. Fonction
de positionnement intégrée. Avec la connexion directe d'un Graphic Ope-
ration Panel (GOT), les opérations de positionnement sont aisément ajus-

tables. Toutes les fonctions de diagnostic du GOT sont bien sar disponibles.

Fonction de positionnement intégrée:
® Méthode de tableau de pointage

® Méthode de programme

® Opération de positionnement d'indexeur

Fonction diagnostic de machine

Cette fonction détecte les changements des piéces de machine (vis a
billes, guide, roulement, convoyeur, etc.) en analysant la friction de la
machine, le moment d'inertie de la charge, le couple déséquilibré, et les
changements dans le composant de vibration a partir des données dans
le servo amplificateur, facilitant la maintenance en temps opportun des
pieces d'entrainement.

Description du systéme

Méthode de tableau de pointage

Tableau de
pointage N

Vitesse de

pustonne: Ly Ceur

1 1000 2000 20 x
2 2000 1600 10 1

Temps Tempsde.
dacclération  décelération
constant constant

jon Fonction
Temporisation  Fonction,

0 0 1
100 0 0

Définir les données de position (position cible), la vitesse du servomoteur, et
le temps d'accélération et de décélération dans le tableau de pointage est

aussi simple que de définir des paramétres.

Méthode de programme

Lopération de positionnement est
effectuée selon le programme qui est créé
al'avance. Pour cela, 25 instructions sont
fournies dans le servo amplificateur.

Programme n°1

SPN (3000)
STC (20)
MOV (1000)

TIM (100)

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

Indexeur

est possible.

Le positionnement avec un nombre défini de stations a division égale

[Surveillance avec MR Configurator2]

Les informations de
la machine son affichées
et surveillées.

Servo amplificateurs

Les frictions et les
vibrations sont
estimées sur la base de
données en opération
normale. Une mesure
particuliére n'est

pas requise.

Encodeur

Vis a billes
Servo-
moteurs

Types 2 axes/3 axes pour machine a conservation d'énergie, miniaturisée et a faible coat

Des servo amplificateurs 2 et 3 axes sont disponibles pour les servomo-
teurs 2 et 3 axes respectivement. lls réduisent le gaspillage et permettent
de gagner de l'espace et de réaliser des économies de cablage et de
consommation d'énergie. Différents types de servomoteurs, y compris
les servomoteurs rotatifs, linéaires et a commande directe, se combinent
librement pourvu qu'ils soient compatibles avec le servo amplificateur.

MR-J4W3-B

Axe A:
servomoteur rotatif
(HG-KR/MR)

Axe B: servomoteur linéaire

Actionne toute combinaison de servomoteurs
rotatifs, servomoteurs linéaires et moteurs d'en-
trainement direct de diverses séries et capacités.

(LM-H3/K2/U2)

Axe C: moteur d'entrainement

direct (TM-RFM)

Soutien de machine a conservation d’énergie, par utilisation de I'énergie régénérative

Dans le servo amplificateur multi-axes, I'énergie régénérative d'un axe

est utilisée comme énergie de puissance d’entrainement pour les autres
axes, ce qui contribue a la conservation d’énergie de la machine. L'énergie
régénérative réutilisable stockée dans le condensateur est augmentée
pour MR-J4W2-B/MR-J4W3-B par rapport au modele précédent. Loption
régénérative n'est plus requise.

Dans le servo amplificateur multi-axe, la quantité d'énergie régénérative
stockée temporairement peut étre augmentée en utilisant une banque de
condensateurs. (Disponible a I'avenir) Contactez votre distributeur local
pour de plus amples détails.

S MITSUBISHI ELECTRIC
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Energie régénérative
-K ‘:| Moteur axe A
’

Lénergie régénérative est
stockée temporairement et

utilisée comme énergie de
puissance d'entrainement

[Energie réutilisable]

MR-JAW3 MR-J3

200W ) 9J
400W 30J 1)

Energie de puissance
—— '+ dentrainement
-K E Moteur axe B

_ Energie de puissance

‘K —_ % dentrainement
::I Moteur axe C

Vitesse moteur axe A

Décélération
. Fois
Vitesse moteur axe B
Accélération '
Fois
Vitesse moteur axe C
Accélération '
Fois
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GOT Drive - Cette connectivité pour une commande d’entrainement avancée
apporte de la valeur ajoutée a votre systeme

Le GOT2000 permet d’étendre les fonctions

et assure ainsi de meilleures possibilités de
connexion aux systemes servo de Mitsubishi
Electric. Certaines fonctions sont fournies par
le MR Configurator2. La nouvelle fonctionnalité

améliorée de GOT Drive a été développée pour
répondre aux besoins des clients de se passer de
matériel et de logiciel supplémentaire, mais aussi
de réduire la mise en service et I'entretien du sys-
téme ainsi que de faciliter la recherche d'erreurs.

Les interfaces utilisateur prédéfinies soutiennent les fonctions suivantes du GOT.
® Controle des messages d'erreur du servoamplificateur sur le GOT

® Demande des données du servoamplificateur a I'aide du GOT et analyse
des données sur votre ordinateur

® Prévision de l'usure de la machine et amélioration de I'entretien préven-
tif sans avoir a utiliser un PC

® Soutient les fonctions de maintenance préventive du servoamplificateur

® Affichage de la consommation électrique et de la consommation élec-
trique totale sur le GOT

® Controle de la liste d'erreur présente sur le GOT
® Sauvegarde facile des paramétres et programmes
® Support facile de la mise en service et du réglage du systéme servo sans PC

® Affichage et réglage de position, vitesse, temps d'accélération et de
freinage des tableaux de positions présents sur le servoamplificateur
(MR-J4-A-RJ)

Confi guration du systéme

GOT2000

MR-J4-A(-RJ)

ot Drivé;

10

You can check the contents of alarm occurrence.

v B

Série, Ethernet

Affichage des données qui ont
été enregistrées lors de I'appa-
rition d’une erreur, sous forme
de courbe graphique.

GOT2000

Controleur indépendant-Motion
Controleur Motion

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

L7 SSCNETII/H

SERVO SYSTEM CONTROLLER NETWORK
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Désignation du modele et types

Désignation du modéle des servo amplificateurs

®=<coPSRES

MR-JR-10A [

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

Servo amplificateurs 200V

MR-J4-[1A/B/GF/TM -RJ

| T

| |

MR-J4 HG-MRL]  HG-KRC]  HG-SRC]  HG-JRL]  HG-RRC] Applications générales __ Tension d'alimentation Standard
A standard 200-230V CA - tao
053/13 053/13 — — — : Positionnement intégré
20 23 23 _ _ _ Compatible Modbus-RTU A-RI2  Fonctions de sécurité étendues
B Compatible SSCNETIII/H via module de sécurité MR-D30
40 43 ;3 — — = . . . S
GF (ompatlb[e (C-Link BRI Fonctions de sécurité
60 - — 52 53 - IE Field GEp)@ Ctenduesviaunité de sécurité
70 73 73 — 3 — TM  Interface réseau ouverte fonctionnelle MR-D30
100 — — 102 5397103 — T™-ECT Réseau ouvert EtherCAT
@ @, H 3
200 _ _ 152202 731 54}%3 / 103/153 TM-PNT Réseau ouvert PROFINET
TM-EIP Réseau ouvert EtherNet/IP™
1539/203%
350 — — 352 1353 203
500 — — 502 3530/503  353/503
700 — — 702 5039/703 —
11K — — — 903/11K1IM —
15K . . _ 15K1M _ (1) Cette combinaison augmente le couple maximum de 300 % a 400 % du couple nominal.
22K _ _ _ 22KIM _ (2) Entrée supplémentaire pour encodeur externe.

Servo amplificateurs 400 V

MR-J4-L]A/B/GF/TM4-RJ

|
Code Servomoteurs correspondants Code Version Code Version Code Version
A 4

MR-J4 HG-SRC] HG-JRC] Applications générales Tension d'alimentation — Standard

standard 380-480V (A Positionnement intégré

SOONO g oo
200 1524/2024 7349/10349/1534/2034 . ) 3 —r
G G Compatible CC-Link B-RJ  Fonctions de sécurité
350 3524 1534©/20342/3534 IE Field Gir@ Ctenduesvia unité de sécurité
500 5024 35349/5034 TM  Interface réseau ouverte fonctionnelle MR-D30
700 7024 5034©/7034 TM-ECT Réseau ouvert EtherCAT
11K = 9034/11K1M4 @ Cette combini ol e mani TM-PNT Réseau ouvert PROFINET
ette combinaison augmente le couple maximum N , ™
15K = 15K1M4 de 300% 3 400 % du couple nominal, TM-EIP  Réseau ouvert EtherNet/IP
2K — 22K1M4

(2) Entrée supplémentaire pour encodeur externe.
Tous les servo amplificateurs se conforment aux standards suivants: CE, UL, cUL
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Désignation du modele et types

MR-J4W2-[ B

[t

Code Nombre d'axes Servomoteurs correspondants Code Version Code Version
MR-J4 HG-MRC] HG-KRC] HG-SRC] o ]
. Tension d'alimentation

° w2 2 axes 2 053/13/23 053/13/23 _ _ B Compatible SSCNETIII/H = 200230V CA
e 4 053/13/23/43  053/13/23/43 — —

£ 7 B/73 8713 5 53/73

~ 1010 8B/73 43/73 52/102 53/73/103
S

=

=

=

=7

S

A

8}
[

MR-J4W3-[ B

Code Nombre d'axes Servomoteurs correspondants Code Version Code Version
MR-J4 HG-MRL] HG-KR( HG-SRC] HG-JRC] T o
: Tension d‘alimentation
w3 3 axes 22 053/13/23 053/13/23 _ B Compatible SSCNETIII/H = 200-230V CA
444 053/13/23/43  053/13/23/43 = =
MR-JE-LIA/B

MR-JE Applications générales
standard
5 = Compatible Modbus-RTU
- B Compatible SSCNETIII/H
40 3] —
70 3 52
100 — 102
200 — 152/202
300 — 302

Tous les servo amplificateurs se conforment aux standards suivants: CE, UL, cUL
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Désignation du modele et types

Désignation du modéle des servomoteurs

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

Description du systéme

Servomoteurs 200V

HG-KR[_][ ][ ][]
iE

Code  Puissance de sortie [W] Code Vitesse nominale Code Frein de parking Code Version

[tr/min] électromagnétique

HG-KN Faible inertie, 05 50 — Moteur standard
i petite capacité 1 100 2 2000 - - Servomoteurs avec encodeur de
) 2 200 3 3000 B () woc sécurité fonctionnel
HG-SN Inertie moyenne, (uniquement HG-KR/HG-JR)
capacité moyenne 4 400
HG-MR Inertie ultra-faible, 5 500
petite capacité 7 750
HGKR Faible inertie, L 1000
petite capacitéy 15 1500
Inertie ultra-faible, 2 2000
HE: capacité moyenne' 35 3500
Fable inerti 50 5000
aible inertie,
s capacité moyenne 70 7000
HG.sp  Imertiemoyenne, Tous les moteurs se conforment aux standards suivants:

capacité moyenne CE, UL cUL

Exemple: HG-MR 053 B = Version avec un moment d'inertie extra faible et une faible puissance; 0,05 kW; 3000 tr/min; 200 V; avec frein de parking électromagnétique

Servo motors 400V

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

|
Versi i i
ersion Code Puissance de Vitesse Code Version

Frein de

T sortie [W] Code nominale parking —
HG-IR E:lble_;r]ertle, s po [tr/min] 4 400V électromagné- Moteur standard
pacite moyenne M tique Servomoteurs avec
Inerti 10 1000 1 1500 Woc encodeur de sécurité
RGE g Inerue moyenne, 15 1500 2 2000 — == fonctionnel (unique-
capacité moyenne 20 2000 3 3000 B [ ] ment HG-KR/HG-JR)
35 3500
50 5000
70 7000
1k 11000
15k 15000
22k 22000

Exemple: HG-SR 702 4B = Version avec un moment d'inertie moyen et une puissance moyenne; 7 kW; 2000 tr/min; 400 V; avec frein de parking électromagnétique

Note: Les tableaux ci-dessus indiquent les désignations des modéles de moteurs. Toutes les combinaisons ne sont pas possibles.
Reportez-vous a I'apercu des spécifications des moteurs, a partir de la page 13.

S MITSUBISHI ELECTRIC 13
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Servomoteurs

Fonctions servomoteur

Apercu des servomoteurs et de leurs domaines d’application

Encodeur absolu haute-résolution comme équipement standard

Linclusion d'un systéme de détection de posi-
tion absolu élimine le besoin d'une séquence
homing, un DOG approximatif et d'autres cap-
teurs, ce qui contribue a réduire le temps et a
améliorer la fiabilité. L'utilisation de ces moteurs

Le mode absolu de Mitsubishi Electric permet
de configurer un systéme pour la détection de
la position a valeur absolue qui peut étre com-
mandé depuis une interface E/S traditionnelle
avec le signal du train d'impulsions.

est extrémement efficace et garantit une grande
stabilité méme pour de faibles vitesses.

Vue d’ensemble

Spécifications du modele Caractéristiques

Inertie basse

Le moment d'inertie plus grand du moteur permet
d'utiliser cet appareil sur les machines présentant
un moment d'inertie en charge variable ou sur

les machines ayant une rigidité basse, tels que les
convoyeurs.

Inertie ultra-basse

Le moment d'inertie réduit du moteur permet
d'utiliser cet appareil sur les machines fonction-
nant selon des opérations de positionnement tres
dynamiques et des temps de cycle trés courts.

Inertie moyenne

La stabilité de la commande est assurée depuis
les vitesses hasses jusqu‘aux vitesses élevées, de
sorte que cet appareil est utilisable pour une large
gamme d'applications (p. ex. branchement direct
sur composants a vis a billes).

Inertie basse

Un modéle compact avec moment d'inertiebas
pour capacité moyenne. Adapté aux opérations
a fréquence élevée.

et couvre les standards globaux.

Note: D'autres types de moteur sont disponibles sur demande.

14

Exemples d'application

Faible moment d'inertie sous 400 V @ Traitement agroalimentaire et emballage
Servomoteur de 400V destiné 3 lasérie MELSERVO-J4 @ Presses -
sur une plage de puissance de 22 kW maxi pour ® Robot convoyeur pour les machines par injection
un faible moment d'inertie et une vitesse élevée. ® Empileuses

Compact, il est équipé d'un codeur a hauterésolution @ Toutes les machines qui exigent une vitesse

Convoyeurs

Machines pour préparation des aliments

Imprimantes

Petits chargeur et déchargeurs

Petits robots et dispositifs d'assemblage de composants
Petites tables X-Y

Petits distributeurs pour presses

Systémes de manutention

Inséreuses, monteuses, soudeuses

Perceuses pour circuits imprimés

Testeurs sur circuits

Imprimantes a étiquettes

Machines pour tricot et broderie

Robots de trés petite taille et extrémités de robots

Inséreuses, monteuses,
soudeuses

Machines de convoyage

Machines spécialisées

Robots

Chargeurs et déchargeurs
Enrouleuses et dispositifs tendeurs
Barillets

Tables X-Y

Dispositifs de tests

Distributeurs a rouleaux
Chargeurs et déchargeurs
Machines de convoyage a fréquence élevée

élevée et un haut débit.

Emballeuses

S MITSUBISHI ELECTRIC



Pour une machine haute-performance

3

Pour des performances machines
supérieures

® Adapté aux opérations a faible vitesse et
a couple élevé.

® Positionnement haute précision atteint car le
moteur est directement connecté a la piece
d'entrainement.

Pour utilisation plus simple

® Comme le mécanisme de transmission n'est
plus requis, il n"y aucun jeu entre-dent et
aucune abrasion, ce qui permet une opéra-
tion souple avec moins de bruit audible, un
systeme propre, et une maintenance facile.

Moteur d’entraine-
ment direct
m

=

® Moins de composants sont requis pour le
systéme.

Moteur conventionnel + mécanisme de transmission (boite, convoyeur, etc.)

Lignes de produits

Vitesse

admis-  Vitesse

Version du
moteur

Vitesse
admis-

Plage de

rsnet:ltz::ru ;!.glxei. :gr:" :glxei. r(\:lrlnpil:al :oe':;::? mir:lne:ret'i:]Z Servomoteur Ten-
200V male [tr/min] male [Nm]1 Hllmmale [x10"kgm] n sion protec- e g
[tr/min] [tr/min] tion
2 6 10,9 0,042  TM-RFM002C20 ()
130 200 500 4 12 16,6 0,084  TM-RFM004C20
6 18 24 0,126  TM-RFM006C20
6 18 74,0 0,126  TM-RFMO0O06E20
TM-RFM 180 200 500 12 36 m 0,251  TM-RFMO012E20
-I- M 18 54 149 0377  TM-RFMO018E20 J00VCA 1P2
12 36 238 0,251  TM-RFM012G20
230 200 500 48 144 615 1,005  TM-RFM048G20
72 216 875 1,508  TM-RFM072G20
40 120 1694 0,419  TM-RFM040J10
330 100 200 120 360 3519 1,257  TM-RFM120J10
240 720 6303 2,513 TM-RFM240J10

=3
<

Association des servomoteurs

Pour des configurations de machines
flexibles

® Cela permet de créer une machine simple,
compacte, et rigide.

® La stabilité de la machine est augmentée
grace au concept a faible profil et au centre
de gravité bas.

® Le moteur présente un rotor intérieur avec
un arbre creux qui permet de faire passer les
cables et les tuyaux.

Servo amplificateurs
MR-J4A/B associés

=
O

(1) Quand un couple déséquilibré est généré, tel que dans une machine a ascenseur vertical, assurez-vous d'utiliser le systéme de détection de position absolu. Il est également recommandé de maintenir le couple déséquilibré sous 70 % du couple
nominal du servomoteur. Veuillez contacter votre représentant des ventes Mitsubishi Electric si nécessaire.

Exemples d’application

Table d'index pour machines-outils

Axe rotatif pour robots de manutention des matériaux

S MITSUBISHI ELECTRIC

Systéemes de peinture et de dépét en phase vapeur

Manutention
des matériaux/
partie chargeur

By
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Association des servomoteurs

Servomoteur linéaire

Série LM-H3

Type noyau adapté a I'économie
d'espace. La force d'attraction
magnétique contribue a la rigidité
élevée.

Vitesse
maxi-
male
[tr/min]

Série du moteur

LM-H3

3,0

3,0

2,0

2,0

2,0
2,0

2,0

20

2,0

2,0

2,0

2,0

2,0

Pous-

conti-

nue
[N]

120
240
360
480
240
480
720
960
300
600
900
600
1200
1800
2400

3000

120

360

240
720

1200
1400

2400

50
100
150
75
150
225
400
600
800

Série LM-F

Servomoteur linéaire compact type
noyau. Le systeme de refroidisse-
ment liquide intégré double la pous-
sée continue. La force d'attraction
magnétique contribue a la rigidité
élevée.

Servomoteur

Version du
moteur

(oté primaire
(bobine)

LM-H3P2A-07P-BSSO

LM-H3P3A-12P-(SS0
LM-H3P3B-24P-(550
LM-H3P3C-36P-CSS0
LM-H3P3D-48P-(SS0
LM-H3P7A-24P-ASSO
LM-H3P7B-48P-ASSO
LM-H3P7C-72P-ASS0
LM-H3P7D-96P-ASSO
LM-FP2B-06M-1550
LM-FP2D-12M-1S50
LM-FP2F-18M-1550
LM-FP4B-12M-1550
LM-FP4D-24M-1550
LM-FP4F-36M-1550
LM-FP4H-48M-1550

LM-FP5H-60M-1550
LM-K2P1A-01M-2551

LM-K2P1C-03M-2551

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

LM-K2P3C-14M-1551

LM-K2P3E-24M-1551

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

Veuillez contacter votre représentant des ventes Mitsubishi Electric si nécessaire.

Exemples d’application

Machines-outils niveau XYZ
-—

Systémes de manutention des matériaux

16

(oté secondaire
(aimant)

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

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

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

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

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

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

LM-K2510-288-2551,
LM-K2510-384-2551,
LM-K2510-480-2551,
LM-K2510-768-2551

LM-K2520-288-1551,
LM-K2520-384-1551,
LM-K2520-480-1551,
LM-K2520-768-1551

LM-K2530-288-1551,
LM-K2530-384-1551,
LM-K2530-480-1551,
LM-K2530-768-1551

LM-U25A0-240-0S50,
LM-U25A0-300-0550,
LM-U25A0-420-05S0

LM-U25B0-240-1550,
LM-U25B0-300-15S0,
LM-U25B0-420-15S0

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

Série LM-K2

Type noyau avec force antagoniste
al'attraction magnétique. La struc-
ture de force antagoniste a I'attrac-
tion magnétique étend la durée de
vie des guides linéaires et contribue
a réduire le bruit audible.

Servo amplificateurs
MR-J4A/B associés

Degré de

Tension protec & & 2

tion

400V CA

200V CA

o
( }
o
o
o
o
200V CA [ J
[ )
o
P00
( J
( J
o
o
o
( J
o
o
o
o

Systémes de fabrication LCD/semi-conducteurs
Systémes d’'assemblage/production de pieces électriques

;}fﬁgﬁ“ 4

Manutention de matériaux
multi-téte entre les machines

Série LM-U2

Type sans noyau sans crantage, ce
qui résulte en une faible fluctuation
de la vitesse. La structure sans force
d‘attraction magnétique allonge la
durée de vie des guides linéaires.

MR-
J4w2B

Systeémes de sérigraphie et grands enduiseurs LCD
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Association des servomoteurs

Types de servomoteurs et servo amplificateurs assignés

Les combinaisons possibles de servo amplifica- Vous trouverez des détails sur les servomoteurs Les caractéristiques techniques de tous les
teurs et servomoteurs sont indiquées ci-dessous. avec frein de parking électromagnétique a la servomoteurs sont indiquées dans les pages
page 28. suivantes.

Moteurs pour les servo amplificateurs de la série MR-J4 (200 V)

" Vitesse ‘a’:’t;slsse Plage de Capacité Version du moteur  Servo amplificateurs MR-J4 associés
ériedu LT Gble fonction- Moment desortie ¢ o -
moteur o maxi- nement d’mertJe , nomi- L _ Degréde
200V [tr/min] male maximale J[x10" kgm’] nale Tension p.rote(- 10 20 40 60 70 100 200 350 500 700 11K 15K 22K %)
[tr/min] [Nm] [kW] tion 8
e 016 048 00162 005  HG-MROS3 o 248661 E
032 095 00300 010 HG-MRT3 S 248662 S
M 3000 6000 064 19 0,0865 020 HGMR2  200VCA IP65 Y uess 3
13 38 0,142 040 HG-MR43 Y 248664
412 0,586 075 HG-MRT3 Y 248665
016 056 00450 005  HGKROS3 Y 248651
HG-KR 032 11 00777 010 HGKR13 S 248652
3000 6000 064 22 0221 020  HGKR3  200VCA IP6S Y 248653
13 45 0371 040  HGKR43 Y 248654
U 84 126 075  HGKR73 ® 248655
U 12 7,26 050  HG-SRS2 ® 248671
48 U3 N 100 HG-SR102 ® 28672
HG-SR 2 N5 160 150  HG-SR152 ® 248673
000 3000 95 286 468 200 HG-SR02  200VCA IP67 ® 248674
67 501 786 350 HG-SR3S2 Y 248675
By N6 97 500 HG-SRS02 Y 248676
B4 100 151 700 HGSR702 Y 248677
16 ‘22,4>@ 152 05  HGJRS3 Y o> 261539
24 Q;b@ 209 075 HGJRT3 Y o’ 261540
32 iﬁu)@ 265 10 HGJRIO3 o0 261541
6000 48 1<41'Z,1>® 3,79 15 HGJRIS3 oo 261542
HGIR 3000 64 2w 20 HeJRO3 'Y 5 261543
T BT ' 200VCA 1PGT®
1<°1'15’1>@ 3<24?1,a>® 132 3<'§’5>@ HG-JR353 P 261584
159 i7é§,7>® 19,0 50 HGJRS03 'Y = 261545
oo D3 68 83 70 HGJR703 Y 261546
86 858 558 90  HG-JR903 Y 261547
wp 00 N HGJRITKIM °® 261557
1500 955 8 315 15 HGJRISKIM Y 261558
200 140 40 489 2 HeJR2KIM @ 261559
30 80 1,50 10 HG-RR103 Y 262896
HG-RR 48 M9 1% 15 HG-RRIS3 ® 262897
3000 4500 64 159 230 20 HGRR203  200VCA IP6S ® 262898
no79 830 35 HGRRIS3 ® 262899
159 398 120 50 HG-RRS03 ® 262900

(@) Lavaleur entre crochets est applicable quand le couple maximum est augmenté. Le couple maximum sera augmenté en changeant le servo amplificateur pour le combiner (voir ®).
(2) Le couple maximal des moteurs HG-JR augmente de 300 % a 400 % lorsque vous utilisez un servo amplificateur de la classe de puissance suivante.

(3) Lavaleur entre crochets est applicable quand le servomoteur est utilisé avec MR-J4-500B ou MR-J4-500A.

(@) 22kW de la série HG-JR est classé IP44.
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Association des servomoteurs

Moteurs pour les servo amplificateurs série MR-J4 (400 V)

Vitesse Vitesse Plage de Capacité Version du moteur  Servo amplificateurs MR-J4 associés
Sériedu omi- admis-  Couple fonction- Moment  desortie Servomo-
moteur - sible nominal nement d’inertieJ  nomi- teur Degré de
400V [tr/min] maximale [Nm] maximale [x10*kgm’] nale Tension protec- 60 100 200 350 500 700 11K 15K 22K
[tr/min] [Nm] [kW] tion
24 72 7,26 0,5 HG-SR524 [ ) 261431
- 48 14,3 11,6 1,0 HG-SR1024 o 261432
- 7.2 21,5 16,0 15 HG-SR1524 [ ) 261433
2000 3000 9,5 28,6 46,8 2,0 HG-SR2024 400V CA IP67 [ ) 261434
16,7 50,1 78,6 35 HG-SR3524 o 261435
v 239 71,6 99,7 50 HG-SR5024 [ ) 261436
é 334 100 151 7,0 HG-SR7024 [ ) 261437
2 16 Boo 05 HGJRS34 o o 261445
S )
g 24 <'91 >0 209 0,75 HG-JR734 o O 261446
9,6 @
3.2 275 ® 2,65 1,0 HG-JR1034 ® ¢ 261447
143 @
6000 48 <191>® 3,79 15 HG-JR1534 ® @ 261448
HG-)R 3000 191 ® o
6,4 o @ 492 2,0 HG-JR2034 2 261449
08 ;223'5> . 400VCA IP67@
<15 <44r6>® 13,2 <’3,5>@ HG-JR3534 (Y [ ele 261450
47,7 8
15,9 <637>® 19,0 50 HG-JR5034 o @ 261451
S 223 66,8 433 7,0 HG-JR7034 [ ) 261452
28,6 85,8 558 9,0 HG-JR9034 () 261453
B 70,0 210 220 1 HG-JR11KIM4 () 261384
1500 95,5 286 315 15 HG-JR15K1M4 [ ) 261535
2500 140 420 489 22 HG-JR22K1M4 @ 261536

(@) Lavaleur entre crochets est applicable quand le couple maximum est augmenté. Le couple maximum sera augmenté en changeant le servo amplificateur pour le combiner (voir ®).
(2) Le couple maximal des moteurs HG-JR augmente de 300 % a 400 % lorsque vous utilisez un servo amplificateur de la classe de puissance suivante.

(3 Lavaleur entre crochets est applicable quand le servomoteur est utilisé avec MR-J4-500B ou MR-J4-500A.

(@ 22KkW de la série HG-JR est classé IP44

Moteurs pour les servo amplificateur série MR-JE-A/B

Vitesse Plage de Capacité Version du moteur Servo amplificateurs MR-JE associés
Sériedu  Vitesse  admis-  Couple fonction-  Moment dezo i —
moteur nominale sible nominal  nement d'inertie) nominale Servomoteur Degré de
200V [tr/min]  maximale [Nm] maximale [x10*kgm’] kW] Tension  protec- 0 20 40 70 100 200 300 Voirlapage
[tr/min] [Nm] tion
HG-KN 032 0,95 0,088 0,1 HG-KN13 (] 282631
0,64 19 0,24 0,2 HG-KN23K [ J 282633
K 3000 4500 13 38 042 0,4 HG-KN43K 200V A IPE5 [ J 282635
24 72 143 0,75 HG-KN73JK ([ J 282637
He-SN 239 7,16 6,1 05 HG-SN52JK ([ J 282639
- 477 143 19 1,0 HG-SN102JK [ J 282641
2000 3000 7,16 215 1738 15 HG-SN152)K  200VCA P67 [ J 282643
9,55 286 383 2,0 HG-SN202JK [ ] 282645
143 42,9 58,5 3,0 HG-SN302JK [ J 282647
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(aractéristiques techniques des servomoteurs

B Caractéristiques techniques des servomoteurs de la série HG-KN(B) en version a 200V

Servomoteur

HG-KN13(B) ©

HG-KN23(B)K©

HG-KN43(B)K©

HG-KN73(B)JK©

Servo amplificateurs utilisables MR-JE-10A/B MR-JE-20A/B MR-JE-40A/B MR-JE-70A/B
Puissance apparente © [KVA] 0,3 05 09 13
Puissance de sortie
3 0,1 0,2 04 0,75
Service continu nominale [kw]
Couple nominal [Nm] 0,32 0,64 13 24
Couple maximal [Nm] 0,95 19 38 72 2
Vitesse nominale [tr/min] 3000 3000 3000 3000
Vitesse maximale [tr/min] 5000 5000 5000 5000 “-
Vitesse admissible maximale [tr/min] 5750 5750 5750 5750 é
Capacité de rendement dynamique [kW/s] 12,9 18,0 43,2 44,5 =t
Courant nominal [Al 08 13 26 48 g
Courant maximal [Al 2,4 39 78 14 =
- Standard 0,783 0225 0375 1,28 A
Momen‘t d’mezme Avec frein de parking
J[x10"kgm
[ gm] électromagn. 0,0843 0,247 0397 1,39
Cycles de freinage de la résistance
de freinage optionnelley @ © [1/min] @ @ 2 5
Rapport recommandé pour le moment de charge/ " . P— ®
il SR Moins de 15 fois le moment d'inertie du servomoteur ®
Détecteur de vitesse/de position Codeur/résolution: 131072 impulsions/tr (incrémental)
Structure Auto-refroidissement (degré de protection: IP65) @
Température ambiante Service: 040 °C (sans gel); Stockage: -15-70 °C (sans gel)
Humidité de I'air relative Service: 80 % maxi (sans condensation); Stockage: 90 % maxi (sans condensation)
Conditions ambiantes . Montage dans des piéces fermées (sans exposition directe aux rayons du soleil);
Envitomnement pas de gaz agressifs ni inflammables, pas de nuage d'huile, pas de poussiére
Altitude d'installation/ : ol o 2y 2
AT Maxi 1000 m d'altitude: 49 m/s*, Y: 49 m/s'
Poids [kg] Moteur standard © 0,6 0,98 15 31
Référence de commande (sans freins) Réf. 282631 282633 282635 282637

(1) Lapuissance apparente d'entrée est influencée par Iimpédance de la source de tension.

(2) Lapuissance de freinage fournie lors de la réponse de I'unité de freinage est la puissance de freinage admissible lorsque le servomoteur sans charge est freiné, de la vitesse nominale a l'arrét. Si le moteur est chargé, la valeur dans le tableau
doit étre multipliée par 1/(m+1) (m=inertie de la charge/inertie du moteur). Si la vitesse nominale a été dépassée, la puissance de freinage est proportionnellement inverse a (vitesse réelle/vitesse nominale). Si la vitesse ou la puissance
régénératrice est constante (pour les charges verticales), le rendement thermique doit étre déterminé. Le rendement thermique ne doit pas étre supérieur a la puissance régénératrice admissible (W). Pour plus d'informations sur la puissance
régénératrice, reportez-vous a la section « Options et accessoires externes » dans ce catalogue. Un logiciel d'analyse de la puissance permet de calculer la résistance régénératrice optimale pour le systeme individuel.

(3) Pour les servo amplificateurs jusqu'a 600 W, la puissance de freinage peut différer en raison de la tension d'alimentation, car la quantité d'énergie accumulée par le condensateur électrolyte interne est tres élevée.

(@) La puissance de freinage n'est pas limitée tant que le couple effectif est compris dans la place du couple nominal. Le rapport entre le moment de charge et le moment d'inertie de l'arbre
du servomoteur ne doit pas dépasser 15 fois le moment d'inertie du servomoteur.

(&) Contactez votre revendeur Mitsubishi Electric lorsque le rapport inertie de la charge/inertie du moteur dépasse les valeurs du tableau.

(® Laréférence du produit et le poids des servomoteurs avec frein de parking électromagnétique se trouvent a la page 28. X

(@) Le passage de I'arbre moteur ainsi que le raccordement des connecteurs ne sont pas compris.

Le diagramme de droite illustre les directions ou agissent les vibrations. La valeur indique la résistance maxi admissible aux vibrations.
Comme a l'arrét, les paliers sont soumis a une charge ponctuelle, évitez des vibrations qui sont supérieures a la moitié de la valeur indiquée.

Caractéristique du couple des servomoteurs de la série HG-KN

HG-KN13(B) ote1,2,3) HG-KN23(B) ote1,2,3 HG-KN43(B) (e 1,2,3)

1.0 : : : 2.0 T T T T 4.0 T T T T
i T . ~d PN N R N
Couple maxi Sso Couple maxi ~o. Couple maxi o
~, ~q S
0.75 15 3.0
= = 2
2 05 2 10 230
g 8 g
S
C ~ N N R N
0.251™ Couple constant - 0.5[" Couple constant pS—— 10 Couple constant S Se—
0 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3000 4000 5000 0 1000 2000 3000 4000 5000
Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min]
HG-KN73(B) puoee1,2,3)
8.0
N A
Couple maxi Ssee
__ 60 =
£
=
3
= 4.0
S
2.0 B O .
Couple constant = Notes: _ |
P 1. === Triphasé sous 200V CA.
2.~ Monophasé sous 230V CA.
0 1000 2000 3000 4000 5000 3. Lecouple chute quand la tension

d'alimentation est inférieure a la valeur

Vitesse [tr/min] spécifi ée
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Servomoteurs

(aractéristiques techniques des servomoteurs

B Caractéristiques techniques des servomoteurs de la série HG-SN(B) en version a 200V

Servomoteur HG-SN52(B)JK®© HG-SN102(B)JIK © HG-SN152(B)JK © HG-SN202(B)JK © HG-SN302(B)JK ©
Servo amplificateurs utilisables MR-JE-70A/B MR-JE-100A/B MR-JE-200A/B MR-JE-200A/B MR-JE-300A/B
Puissance apparente @ [KVA] 1,0 17 25 35 438
Service continu Eg:;slflgf: desore [kw] 05 10 15 20 30
Couple nominal [Nm] 239 471 7,16 9,55 143

Couple maximal [Nm] 7,16 14,3 21,5 28,6 42,9
Vitesse nominale [tr/min] 2000 2000 2000 2000 2000
Vitesse maximale [tr/min] 3000 3000 3000 3000 2500
Vitesse admissible maximale [tr/min] 3450 3450 3450 3450 2875
Capacité de rendement dynamique [kW/s] 7,85 19,7 321 19,5 26,1
Courant nominal [Al 29 56 94 9,6 n
Courant maximal [A] 9,0 17 29 31 33

A Standard 7,26 11,6 16,0 46,8 78,6
ﬂ\ﬁomep‘t d’|ne2me Avec frein de parking
[x10" kg m’] lectromagn. 9,48 138 18,2 56,5 88,2
e e gl » v »

Rapport recommandé pour le moment de charge/

o Moins de 15 fois le moment d'inerti rvomoteur @
moment dinertie de I'arbre du servomoteur oins de 15 fois le moment dinertie du servomoteus

Détecteur de vitesse/de position Codeur/résolution: 131072 impulsions/tr (incrémental)
Structure Auto-refroidissement (degré de protection: IP67) ©
Température ambiante Service: 040 °C (sans gel); Stockage: -15-70 °C (sans gel)
Humidité de |'air relative Service: 80 % maxi (sans condensation); Stockage: 90 % maxi (sans condensation)
il amlieies . Montage dans des pieces fermées (sans exposition directe aux rayons du soleil);
Environnement pas de gaz agressifs ni inflammables, pas de nuage d'huile, pas de poussiére
Altitude d'installation/ Maxi 1000 m d'altitude: Maxi 1000 m d'altitude:
résistance aux vibrations @ X:24,5m/s%, Y: 24,5 m/s? X: 24,5 m/s%, Y: 49 m/s?
Poids [kg] Moteur standard 438 6,5 83 12 15
Référence de commande (sans freins)  Réf 282639 282641 282643 282645 282647

(1) La puissance apparente d'entrée est influencée par Iimpédance de la source de tension.

(2) Lapuissance de freinage fournie lors de la réponse de I'unité de freinage est la puissance de freinage admissible lorsque le servomoteur sans charge est freiné, de la vitesse nominale a l'arrét. Si le moteur est chargé, la valeur dans le tableau
doit étre multipliée par 1/(m+1) (m=inertie de la charge/inertie du moteur). Si la vitesse nominale a été dépassée, la puissance de freinage est proportionnellement inverse a (vitesse réelle/vitesse nominale). Si la vitesse ou la puissance
régénératrice est constante (pour les charges verticales), le rend thermique doit étre déterminé. Le rend thermique ne doit pas étre supérieur a la puissance régénératrice admissible (W). Pour plus d'informations sur la puissance

régénératrice, reportez-vous a la section « Options et accessoires externes » dans ce catalogue. Un logiciel d'analyse de la puissance permet de calculer la résistance régénératrice optimale pour le systeme individuel.
(3 Pour les servo amplificateurs jusqu‘a 600 W, la puissance de freinage peut différer en raison de la tension d'alimentation, car la quantité d‘énergie accumulée par le condensateur électrolyte interne est trés élevée.

(@ Contactez votre revendeur Mitsubishi Electric lorsque le rapport inertie de la charge/inertie du moteur dépasse les valeurs du tableau. ,_Fl:j
(5) Latraversée de 'arbre moteur est exclue. —
(&) Laréférence du produit et le poids des servomoteurs avec frein de parking électromagnétique se trouvent a la page 28. X le—s
(@) Le diagramme de droite illustre les directions ol agissent les vibrations. La valeur indique la résistance maxi admissible aux vibrations. —Y
Comme a |'arrét, les paliers sont soumis a une charge ponctuelle, évitez des vibrations qui sont supérieures & lamoitié de la valeur indiquée. / /

Caractéristique du couple des servomoteurs de la série HG-SN

HG-SN52(B)J (ye1,2,3 HG-SN102(B)J pore1,2,3) HG-SN152(B)J (ote1,2.3
9 15 - T 24
|| [ e
Couple maxi Couple‘ axi
|
=6 ! — = 10 = 16
£ | couplemaxi E £
2 H g
S 3 I S ;5 : — 2 g
I 1
Couple Continuous
Eg#?tlgnt consptaTt runan range
|
0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000
Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min] Speed [r/min]
HG-SN202(B)J ote1,2,3) HG-SN302(B)J (uoee1,3)
30 T { 457 T
|
Couple maxi
. . Couple maxi
£ 20 E 30
= =
g =l
3 3
“~ 10 ~ 15 —
! |
Couple Couple Notes:
constant constant 1. Triphasé sous 200V AC.
2, === Monophasé sous 230V AC.
0 1000 2000 3000 0 1000 2000 2500 3. Lecouple chute quand la tension
d'alimentation est inférieure a la valeur
Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min] spécifiée
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B Caractéristiques techniques des servomoteurs de la série HG-KR(B) en version a 200 V

Servomoteur HG-KR053(B) © HG-KR13(B) © HG-KR23(B) © HG-KR43(B) © HG-KR73(B) ©
Servo amplificateurs utilisables MR-J4-CA/B/GF/TM 10 10 20 40 70
Puissance apparente @ [kVAT 0,3 03 05 09 13
Service continu ﬁglfisl?\:f: fesorte [kw] 0.05 01 02 04 075

Couple nominal [Nm] 0,16 0,32 0,64 13 24
Couple maximal [Nm] 0,56 11 22 45 84 2
Vitesse nominale [tr/min] 3000 3000 3000 3000 3000
Vitesse maximale [tr/min] 6000 6000 6000 6000 6000 -
Vitesse admissible maximale [tr/min] 6900 6900 6900 6900 6900 S
Capacité de rendement dynamique [kW/s] 5,63 13,0 183 43,7 45,2 %
Courant nominal Al 09 08 13 26 48 g
Courant maximal [Al 32 25 46 9,1 17,0 =
Moment d'inertie Standard 0,0450 0,0777 0,221 0,371 1,26 A
J[x10*kgm’] @ Avec frein de parking électromagn 0,0472 0,0837 0,243 0,393 137
e i °0 o0
Efggzgtrjégg?;:gg?apx; Igun;gwgnmt ;‘éﬂ‘gge/ Moins de 17 fois le moment dinertie du servomoteur mglr:ig: dz’i6nfeorltsie!edu mglrrlig: dz’?nizorltsielfedu mlr?\ig’f J’Zni:()rltsiledu

servomoteur servomoteur servomoteur

Détecteur de vitesse/de position Codeur/résolution: 4194304 impulsions/tr (incrémental) (22-bit)
Structure Auto-refroidissement (degré de protection: IP65) ®

Température ambiante Service: 0—40 °C (sans gel); Stockage: -15-70 °C (sans gel)

ambient humidity Service: 80 % maxi (sans condensation); Stockage: 90 % maxi (sans condensation)
Conditions ambiantes B pMo‘:Jnsts?gé dans des piéces fermées (sans exposition directe aux rayons du soleil); pas de gaz agressifs ni inflammables, pas de nuage d'huile, pas de

':\élgzgﬁcg?;;avlilsgﬂ?({ns ® Maxi 1000 m d'altitude; X: 49 m/s%, Y: 49 m/s*
Poids [kg] Moteur standard © 0,34 0,54 0,91 14 238
Référence de commande Rét (sans freins) 248651 248652 248653 248654 248655

Woc 289372 289373 289374 289385 289386

(1) La puissance apparente d'entrée est influencée par Iimpédance de la source de tension.

(2) Lapuissance de freinage fournie lors de la réponse de I'unité de freinage est la puissance de freinage admissible lorsque le servomoteur sans charge est freiné, de la vitesse nominale a Iarrét. Si le moteur est chargé, la valeur dans le tableau doit étre
multipliée par 1/(m-+1) (m=inertie de la charge/inertie du moteur). Si|a vitesse nominale a été dépassée, la puissance de freinage est proportionnellement inverse a (vitesse réelle/vitesse nominale)?. Sila vitesse ou la puissance régénératrice est
constante (pour les charges verticales), le rendement thermique doit étre déterminé. Le rendement thermique ne doit pas étre supérieur a la puissance régénératrice admissible. Pour plus d'informations sur la puissance régénératrice, reportez-vous
ala section « Options et accessoires externes » dans ce catalogue. Un logiciel d‘analyse de la puissance permet de calculer la résistance régénératrice optimale pour le systéme individuel. (a)/(b) Le nombre de cycles de freinage n'est pas limité lorsque le
couple effectif est compris dans la plage du couple nominal lorsque le moteur ralentit de la vitesse nominale a Iarrét. Le nombre de cycles de freinage est illimité lorsque le moteur ralentit de la vitesse maximale jusqua 'arrét, que le rapport inertie de
la charge/inertie du moteur est de (a) 26/(b) 15 maxi et que le couple effectif est compris dans la plage du couple nominal.

(3 (Contactez votre revendeur Mitsubishi Electric lorsque le rapport inertie de la charge/inertie du moteur dépasse les valeurs du tableau.

(@) Latraversée de 'arbre moteur est exclue.

(®) Le diagramme de droite illustre les directions oil agissent les vibrations. La valeur indique la résistance maxi admissible aux vibrations. ,_F[j
Comme a l'arrét, les paliers sont soumis a une charge ponctuelle, évitez des vibrations qui sont supérieures a la moitié de la valeur indiquée. —
(&) Laréférence du produit et le poids des servomoteurs avec frein de parking électromagnétique se trouvent a la page 28. X ‘_'Y

Caractéristique du couple des servomoteurs de la série HG-KR

HG-KRO53(B) (ote1,2,3) HG-KR13(B) ote1,2,3) HG-KR23(B) (ote1,2,3)
0.6 T 1.25 ] ‘ 25 T ‘
Couple maxi 1.0 —Couple ma |%\ 2.0 |-Couple maxi
E 04 E E N
= =075 =15 NG —
o Pl o N
5 E 3
S 02 S o5 S 1.0
Couple constant ~—_ 025 [ T 05
- ouple
onfant — (oup‘Ie conftant
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min]
HG-KR43(B) (oter,23 HG-KR73(B) fuae1,3.4
5.0 —— T ‘ 10.0
(ouﬁle maxi ‘\
4.0 8.0
= N = Couple maxi \
= N = N
< 3.0 N 3 60 <~
= E3
& 20 AN S 40 ™~
N Notes:
10 20 ; mphasehsouszoovgé mC%ophasesousBOV(A
: ’ = : VONOphasé sous 2
CouPIeconstant‘ $ (ouqleconftant I Cette li gne estpresente uniquement si elle
| differe des deux autres lignes.
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 3. Lecouple chute quand la tension d'alimentation
Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min] est inférieure a la valeur spécifiée
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(aractéristiques techniques des servomoteurs

B Caractéristiques techniques des servomoteurs de la série HG-MR(B) en version a 200V

Servomoteur

Servo amplificateurs utilisables MR-J4-CA/B/GF/TM
Puissance apparenteity © [kVA]
Puissance de sortie
Service continu nominale [kw]
Couple nominal [Nm]
Couple maximal [Nm]
Vitesse nominale [tr/min]
Vitesse maximale [tr/min]
Vitesse admissible maximale [tr/min]
Capacité de rendement dynamique [kW/s]
Courant nominal [A]
Courant maximal [A]
Moment d'inertie standar(.i .
J[x10* kg mi® {\vec frein de parking
électromagn.

Cycles de freinage de la résistance
de freinage optionnelle [1/min]

Rapport recommandé pour le moment de charge/
moment d'inertie de I'arbre du servomoteur

Détecteur de vitesse/de position

Structure
Température ambiante
- Humidité de |'air relative
Conditions -
ambiantes Environnement
Altitude d'installation/
résistance aux vibrations ©
Poids [kg] Moteur standard ©
Référence de commande (sans freins) Réf.

HG-MR053(B) © HG-MR13(B) © HG-MR23(B) © HG-MR43(B) © HG-MR73(B) ©
10 10 20 40 70
03 03 0,5 09 13
0,05 0,1 0,2 0,4 0,75
0,16 0,32 0,64 13 24
0,48 0,95 19 38 7.2
3000 3000 3000 3000 3000
6000 6000 6000 6000 6000
6900 6900 6900 6900 6900
15,6 338 46,9 1142 97,3
1,0 09 15 2,6 58
31 25 53 9,0 20
0,0162 0,0300 0,0865 0,142 0,586
0,0224 0,0362 0,109 0,164 0,694
@(a) @ (b) 1570 920 420

Moins de 35 fois le moment
d'inertie du servomoteur ©

Codeur/résolution: 4194304 impulsions/tr (22 bits)

Auto-refroidissement (degré de protection: IP65) ®

Service: 0—40 °C (sans gel); Stockage: -15-70 °C (sans gel)

Service: 80 % maxi (sans condensation); Stockage: 90 % maxi (sans condensation)

Montage dans des pieces fermées (sans exposition directe aux rayons du soleil); pas de gaz agressifs ni inflammables, pas de nuage d'huile, pas de poussiére

Moins de 32 fois le moment d'inertie du servomoteur ©

Maxi 1000 m d'altitude; X: 49 m/s?, Y: 49 m/s*
0,34 0,54 0,91 14 28

248661 248662 248663 248664 248665

(@ La puissance apparente d'entrée est influencée par l'impédance de la source de tension.

(@) Lapuissance de freinage fournie lors de la réponse de 'unité de freinage est la puissance de freinage admissible lorsque le servomoteur sans charge et freiné, de la vitesse nominale  Iarrét. Si le moteur est chargé, la valeur dans le tableau doit étre
multipliée par 1/(m-+1) (m=inertie de la charge/inertie du moteur). Sila vitesse nominale a été dépassée, la puissance de freinage est proportionnellement inverse a (vitesse réelle/vitesse nominale)”. Sila vitesse ou la puissance régénératrice est
constante (pour les charges verticales), le rendement thermique doit étre déterminé. Le rendement thermique ne doit pas étre supérieur a la puissance régénératrice admissible. Pour plus d'informations sur la puissance régénératrice, reportez-vous
alasection « Options et accessoires externes » dans ce catalogue. Un logiciel d‘analyse de la puissance permet de calculer la résistance régénératrice optimale pour le systéme individuel. (a)/(b) Le nombre de cycles de freinage n'est pas limité lorsque le
couple effectif est compris dans la plage du couple nominal lorsque le moteur ralentit de la vitesse nominale a Iarrét. Le nombre de cycles de freinage est illimité lorsque le moteur ralentit de la vitesse maximale jusqua l'arrét, que le rapport inertie de
la charge/inertie du moteur est de (a) 26/(b) 15 maxi et que le couple effectif est compris dans la plage du couple nominal.

(® Contactez votre revendeur Mitsubishi Electric lorsque le rapport inertie de la charge/inertie du moteur dépasse les valeurs du tableau. ,_Fl:j

I

(@) Latraversée de 'arbre moteur est exclue. X

(5) Le diagramme de droite illustre les directions ol agissent les vibrations. La valeur indique la résistance maxi admissible aux vibrations. —Y
Comme a l'arrét, les paliers sont soumis a une charge ponctuelle, évitez des vibrations qui sont supérieures a la moitié de la valeur indiquée. / /

(&) Laréférence du produit et le poids des servomoteurs avec frein de parking électromagnétique se trouvent a la page 28.

Caractéristique du couple des servomoteurs de la série HG-MR

HG-MRO53(B) (ote1,2,3)

0.6

0.4

Couple [Nm]

0.2

tCouple maxi
Coupecons‘tant ‘ ~——
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000

Vitesse [tr/min]

HG-MR43(B) (ote1,23)

4.0

3.0

2.0

Couple [Nm]

22

Couple maxi \\

N
Coupl‘econs‘tant I~
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000

Vitesse [tr/min]

HG-MR13(B) (ote1,2,3) HG-MR23(B) ote1,2,3)
1.0 — 2.0 .
Couple maxi Couple max \\
0.75 15
£ £ AN
Z o5 =10
=
g g \
0.25 — )5
Couple constant Couple constant \
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 0 1000 2000 3000 4000 5000 6000
Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min]
HG-MR73(B) (ote1,2,3)
8.0
—]
Couple maxi
6.0 N
E
=
= 40
=
S
S
20 Notes: | i
— 1. ==Triphasé sous 200V CA, monophasé sous 230V CA.
(OUPKE COHTWT 2. mmm: Monophasé sous 200V CA. )
Cette |gne est présente uniquement si elle
0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 differe des deux autres lignes. .
3. Lecouple chute quand la tension d'alimentation
Vitesse [tr/min] est inférieure a la valeur spécifiée
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B Caractéristiques techniques des servomoteurs de la série HG-RR(B) en version a 200 V

Servomoteur

HG-RR103(B) ©

HG-RR153(B) ©

HG-RR203(B) ©

HG-RR353(B) ©

HG-RR503(B) ©

Servo amplificateurs utilisables MR-J4-CA/B/GF/TM 200 200 350 500 500
Puissance apparente © [KVA] 1,7 25 35 55 75
Service continu ng‘:ﬂgﬁﬂ?sah fowy 0 15 20 35 30

Couple nominal [Nm] 3,2 48 6,4 11 15,9
Couple maximal [Nm] 8,0 11,9 15,9 279 39,8 2
Vitesse nominale [tr/min] 3000 3000 3000 3000 3000
Vitesse maximale [tr/min] 4500 4500 4500 4500 4500 -
Vitesse admissible maximale [tr/min] 5175 5175 5175 5175 5175 S
(apacité de rendement dynamique [kW/s] 67,4 120 176 150 211 %
Courant nominal (Al 61 88 14 b} 28 g
Courant maximal [A] 18 23 37 58 70 =
(ycles de freinage de la résistance 1090 860 710 174 125 A
de freinage optionnelle @ [1/min]
Moment d'inertie ) [x10"* kg m? @ 15 19 23 83 12

Rapport recommandé pour le moment de charge/
moment d'inertie de I'arbre du servomoteur

Détecteur de vitesse/de position

Moins de 5 fois le moment d'inertie du servomoteur ©®

Codeur/résolution: 4194304 impulsions/tr (incrémental) (22-bit)

Structure Auto-refroidissement (degré de protection: IP65) ©
Température ambiante Service: 0—40 °C (sans gel); Stockage: -15-70 °C (sans gel)

Conditions Humidité de I'air relative Service: 80 % maxi (sans condensation); Stockage: 90 % maxi (sans condensation)

ambiantes Environnement Montage dans des piéces fermées (sans exposition directe aux rayons du soleil); pas de gaz agressifs ni inflammables, pas de nuage d'huile, pas de poussiere
Altitude d'installation/ ’ it dae X 2y 2
A ) Maxi 1000 m d'altitude; X: 24,5 m/s*,Y: 24,5 m/s

Poids [kg] Moteur standard © 39 50 6,2 12 17

Référence de commande  (sans freins) Réf. 262896 262897 262898 262899 262900

(@ La puissance apparente d'entrée est influencée par limpédance de la source de tension.

(2) Lapuissance de freinage fournie lors de la réponse de I'unité de freinage est la puissance de freinage admissible lorsque le servomoteur sans charge est freiné, de la vitesse nominale a Iarrét. Si le moteur est chargé, la valeur dans le tableau doit étre
multipliée par 1/(m-+1) (m=inertie de la charge/inertie du moteur). i la vitesse nominale a été dépassée, la puissance de freinage est proportionnellement inverse a (vitesse réelle/vitesse nominale). i la vitesse ou la puissance régénératrice est
constante (pour les charges verticales), le rendement thermique doit étre déterminé. Le rendement thermique ne doit pas étre supérieur a la puissance régénératrice admissible. Pour plus d'informations sur la puissance régénératrice, reportez-vous
alasection « Options et accessoires externes » dans ce catalogue. Un logiciel d‘analyse de la puissance permet de calculer la résistance régénératrice optimale pour le systéme individuel.

(3 (Contactez votre revendeur Mitsubishi Electric lorsque le rapport inertie de la charge/inertie du moteur dépasse les valeurs du tableau.

(@) Latraversée de 'arbremoteur est exclue.

(®) Le diagramme de droite illustre les directions oil agissent les vibrations. La valeur indique la résistance maxi admissible aux vibrations.

Comme a l'arrét, les paliers sont soumis a une charge ponctuelle, évitez des vibrations qui sont supérieures a la moitié de la valeur indiquée.

(&) Laréférence du produit et le poids des servomoteurs avec frein de parking électromagnétique se trouvent a la page 28. —5
X |e—>

— Y
7 7

Caractéristique du couple des servomoteurs de la série HG-RR

HG-RR103(B) (ot

HG-RR153(B) (ote)

HG-RR203(B) (hote)

9 15 18 T T
—l—l—k I I\
. Couple maxi —_ | — Couple max
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z \ E H \
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I I 1 | | | 0 | | |
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Note:
Couple constant Couple constant ——:Triphasé sous 200V CA.
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Vitesse [tr/min]
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(aractéristiques techniques des servomoteurs

B Caractéristiques techniques des servomoteurs de la série HG-SR(B) en version a 200V

Servomoteur HG-SR52(B) © HG-SR102(B) © HG-SR152(B) © HG-SR202(B) © HG-SR352(B) © HG-SR502(B) © HG-SR702(B) ©
Servo amplificateurs utilisables MR-J4-CIA/B/GF/TM 60 100 200 200 350 500 700
Puissance apparente © [kVAT 1,0 17 25 35 55 75 10
Service continus Puissance de sortie nominale [kW] 0,5 1,0 15 2,0 35 5,0 7,0
Couple nominal [Nm] 2,4 48 7.2 9,5 16,7 23,9 334
Couple maximal [Nm] 7,2 143 215 28,6 50,1 71,6 100
Vitesse nominale [rpm] 2000 2000 2000 2000 2000 2000 2000
Vitesse maximale [rpm] 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000
Vitesse admissible maximale [rpm] 3450 3450 3450 3450 3450 3450 3450
Capacité de rendement dynamique [kW/s] 7,85 10,7 32,1 19,5 355 57,2 74,0
Courant nominal [Al 29 5,6 94 9,6 14 22 26
Courant maximal [Al 9,0 17 29 3 45 70 83
Moment d'inertie Standard 7,26 11,6 16 46,8 78,6 99,7 151
J[x10*kgm’] @ Avec frein de parking électromagn. 9,48 13,8 18,2 56,5 88,2 109 161
Cycles de freinage de la résistance 31 38 139 47 2 29 2%

de freinage optionnelle [1/min]

Rapport recommandé pour le moment de charge/
moment d'inertie de I'arbre du servomoteur

Moins de 15 fois le
moment dinertie
du servomoteur ©

Moins de 17 fois le moment d'inertie du
servomoteur ©

Moins de 15 fois le moment d'inertie du servomoteur ©

Détecteur de vitesse/de position Codeur/résolutionn: 4194304 impulsions/tr (incrémental) (22 bit)

Structure
Température ambiante
» Humidité de I'air relative
Conditions =
ambiantes Environnement
Altitude d'installation/
résistance aux vibrations ©
Poids [kg] Moteur standard
sans freins
Référence de commande Réf.
WoC®

Auto-refroidissement (degré de protection: IP67) @
Service: 0—40 °C (sans gel); Stockage: -15-70 °C (sans gel)

Service: 80 % maxi (sans condensation); Stockage: 90 % maxi (sans condensation)
Montage dans des piéces fermées (sans exposition directe aux rayons du soleil); pas de gaz agressifs ni inflammables, pas de nuage d'huile, pas de poussiére

Maxi 1000 m daltitude;
X: 24,5m/s?, Y: 24,5 m/s?

48 6,2 73
248671 248672 248673
289376 289377 289378

(@ La puissance apparente d'entrée est influencée par l'impédance de la source de tension.

() Lapuissance de freinage fournie lors de la réponse de 'unité de freinage est la puissance de freinage admissible lorsque le servomoteur sans charge est freiné, de la vitesse nominale  larrét. Si le moteur est chargé, la valeur dans le tableau doit étre
multipliée par 1/(m+1) (m=inertie de la charge/inertie du moteur). Si la vitesse nominale a été dépassée, la puissance de freinage est proportionnellement inverse a (vitesse réelle/vitesse nominale)”. Si la vitesse ou la puissance régénératrice est
constante (pour les charges verticales), le rendement thermique doit étre déterminé. Le rendement thermique ne doit pas étre supérieur a la puissance régénératrice admissible. Pour plus dinformations sur la puissance régénératrice, reportez-vous

alasection « Options et accessoires externes » dans ce catalogue. Un logiciel d'analyse de la puissance permet de calculer la résistance régénératrice optimale pour le systéme individuel.

Maxi 1000 m d'altitude;
X: 24,5 m/s% Y: 49 m/s?

n 16
248674 248675
289379 289380

(3 Contactez votre revendeur Mitsubishi Electric lorsque le rapport inertie de la charge/inertie du moteur dépasse les valeurs du tableau.

(@) Latraversée de l'arbre moteur est exclue.

(®) Le diagramme de droite illustre les directions ol agissent les vibrations. La valeur indique la résistance maxi admissible aux vibrations.
Comme a l'arrét, les paliers sont soumis a une charge ponctuelle, évitez des vibrations qui sont supérieures a la moitié de la valeur indiquée.

(&) Laréférence du produit et le poids des servomoteurs avec frein de parking électromagnétique se trouvent a la page 28.
(@) Pourle délai de livraison de cet article, veuillez contacter votre revendeur Mitsubishi Electric.

Caractéristique du couple des servomoteurs de la série HG-SR

HG-SR52(B) (Note1,2)
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15 24
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i |
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0 1000 2000 3000
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Maxi 1000 m daltitude;
X: 24,5 m/s?, Y: 29,4 m/s?

20 27
248676 248677
289381 289382

HG-SR202(B) (1.
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i
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o
=
3
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i
Couple constant
0 1000 2000 3000
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Notes: |

1.~ Triphasé sous 200V CA.
2= Monophasé sous 200V CA.
3,===-: Monophasé sous 230V CA.
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(aractéristiques techniques des servomoteurs

B Caractéristiques techniques des servomoteurs de la série HG-SR(B) en version a 400 V

Servomoteur HG-SR524(B) © HG-SR1024(B)©  HG-SR1524(B)©®  HG-SR2024(B)©®  HG-SR3524(B)©  HG-SR5024(B)©  HG-SR7024(B)©
Servo amplificateurs utilisables ~ MR-J4-CIA4/B4/GF4/TM4 60 100 200 200 350 500 700
Puissance apparente © [kvAl 1,0 17 2,5 35 55 75 10
Service continu Puissance de sortie nominale [kW] 0,5 1,0 1,5 2,0 3,5 5,0 7,0

Couple nominal [Nm] 2,4 48 72 9,5 16,7 23,9 334
Couple maximal [Nm] 7,2 143 215 28,6 50,1 71,6 100 2
Vitesse nominale [tr/min] 2000 2000 2000 2000 2000 2000 2000
Vitesse maximale [tr/min] 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000
Vitesse admissible maximale [tr/min] 3450 3450 3450 3450 3450 3450 3450 )
Capacité de rendement dynamique [kW/s] 7,85 19,7 321 19,5 35,5 57,2 74,0 5
Courant nominal [A] 15 28 47 49 7,0 1 13 S
Courant maximal [Al 45 89 17 17 27 4 59 g
Moment d'inertie Standard 7,26 11,6 16,0 46,8 78,6 99,7 151 E
J[x10*kgm’] @ Avec frein de parking électromagn. 9,48 13,8 18,2 56,5 88,2 109 161 v
e ] » " 2 » 2

Moins de 15 fois le

Rapport recommandé pour le moment de charge/ Moins de 17 fois le moment d'inertie du

TR moment d'inertie ® Moins de 15 fois le moment d'inertie du servomoteur ©
moment d'inertie de I'arbre du servomoteur duservomoteyr®  SeTvomoteur®
Détecteur de vitesse/de position Codeur/résolution: 4194304 impulsions/tr (22 bit)
Structure Auto-refroidissement (degré de protection: IP67) ®
Température ambiante Service: 040 °C (sans gel); Stockage: -15-70 °C (sans gel)
Conditions Humidité de I'air relative Service: 80 % maxi (sans condensation); Stockage: 90 % maxi (sans condensation)
ambiantes Environnement Montage dans des pieces fermées (sans exposition directe aux rayons du soleil); pas de gaz agressifs ni inflammables, pas de nuage d'huile, pas de poussiere
Altitude d'installation/ Maxi 1000 m d'altitude; Maxi 1000 m d'altitude; Maxi 1000 m d'altitude;
résistance aux vibrations © X: 24,5 m/s%, Y: 24,5 m/s? X: 24,5 m/s%, Y: 49 m/s X: 24,5 m/s?, Y: 29,4 m/s?
Poids [kg] Moteur standard 438 6,2 73 1 16 20 27
" .. sansfreins 261431 261432 261433 261434 261435 261436 261437
Référence de commande Réf.
Woc@ 289383 289384 289405 289406 289407 289408 289409

(@ La puissance apparente d'entrée est influencée par l'impédance de la source de tension.

(@) Lapuissance de freinage fournie lors de la réponse de 'unité de freinage est Ia puissance de freinage admissible lorsque le servomoteur sans charge est freiné, de la vitesse nominale  Iarrét. Si le moteur est chargé, la valeur dans le tableau doit étre
multipliée par 1/(m-+1) (m=inertie de la charge/inertie du moteur). Si la vitesse nominale a été dépassée, la puissance de freinage est proportionnellement inverse  (vitesse réelle/vitesse nominale)2 Sila vitesse ou la puissance régénératrice est
constante (pour les charges verticales), le rendement thermique doit étre déterminé. Le rendement thermique ne doit pas étre supérieur a la puissance régénératrice admissible. Pour plus dinformations sur la puissance régénératrice, reportez-vous
ala section « Options et accessoires externes » dans ce catalogue. Un logiciel d'analyse de la puissance permet de calculer la résistance régénératrice optimale pour le systéme individuel.

(3 Contactez votre revendeur Mitsubishi Electric lorsque le rapport inertie de la charge/inertie du moteur dépasse les valeurs du tableau.

(@) Latraversée de l'arbre moteur est exclue. ,_FE%

(®) Le diagramme de droite illustre les directions oil agissent les vibrations. La valeur indique la résistance maxi admissible aux vibrations. X .
Comme a l'arrét, les paliers sont soumis a une charge ponctuelle, évitez des vibrations qui sont supérieures a la moitié de la valeur indiquée. L v

(&) Laréférence du produit et le poids des servomoteurs avec frein de parking électromagnétique se trouvent a la page 28. / /

(@) Pourle délai de livraison de cet article, veuillez contacter votre revendeur Mitsubishi Electric.

Caractéristique du couple des servomoteurs de la série HG-SR

HG-SR524(B) (yte1 2 HG-SR1024(B) (gee1,2) HG-SR1524(B) g1, HG-SR2024(B) g1,
9 o 15 T 24 I 30 T T
ouple maxi — ‘ ; ‘ N
\ Couple maxi \ Couple maxi \ Couple maxi \
— 6 — 10 — 16 = 20 N
2 2 2 2
IS S s g s S 10
Couple Couple Couple
Couple T’"Sta"t constar]t condtant andiant
0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000
Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min]
HG-SR3524(B) (yte1,2) HG-SR5024(B) (te1,2 HG-SR7024(B) (yte1,
60 75 T 120 ‘
- (ouple‘ axi —
Couple maxi Couple maxi
g 40 N E 50 E 80 N
= = =
5 5 5
S 20 S 25 S 4
Couple Couple Couple Notes:
(onstan‘t CO"StaTt contant % es‘:Triphasésous400VCA.
| 2, memn; Triphasé sous 380V CA.
0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000
Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min]
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Servomoteurs

(aractéristiques techniques des servomoteurs

B Caractéristiques techniques des servomoteurs de la série HG-JR(B) en version a 200V

Servomoteur :1331(5) ?5631(2) ;Igsj(g) 2'56313) ;Igsj(g) ;Igsig) ;Igsig) :{fkﬁw(s) :isﬁkjﬁ\n(s) HGJR22K1M
Servo amplificateurs utilisables @ MR-JAIA/B/GF/TM 60/100  70/200  100/200 200/350  200/350 350/500  500/700 700 11K 11K 15K 2K
Puissance apparente © [kVAl 1,0 13 17 25 3,5 55 75 10 13 16 by) 33
) ) Puissance de sortie nominale [kW] 0,5 0,75 1,0 15 2,0 33 50 70 9,0 n 15 2
Service continu @ -
Couple nominal [Nm] 1,6 24 32 48 6,4 10,5 15,9 23 286 70 95,5 140
Couple maximal @ [Nm] 48 7.2 9,6 143 19,1 320 47 66,8 85,8 210 286 420
Vitesse nominale [t/min] 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 1500 1500 1500
Vitesse maximale [t/min] 6000 6000 6000 6000 6000 6000 6000 5000 5000 3000 3000 2500
Vitesse admissible maximale [t/min] 6900 6900 6900 6900 6900 6900 6900 5750 5750 3450 3450 2875
Capacité de rendement dynamique [kw/s] 16,7 273 38,2 60,2 82,4 835 133 15 147 223 290 401
Courant nominal @ [A] 3,0 56 56 n 1 17 7 34 41 61 76 9
Courant maximal [Al 9,0 17 17 32 32 51 81 103 134 200 246 315
Momentdinertie Standard 1,52 2,09 2,65 3,79 49 13,2 19,0 33 55,8 220 315 489
J[x10" kgm?] Avec frein de parking électromagn. 2,02 2,59 3,15 429 542 15,4 212 52,9 65,4 240 336 —
gﬁfgigggge;gigfnﬂ;';ggsgg‘a"‘e t/ming & 98 76 271 06 73 68 56 204 183 162 104

Rapport recommandé pour le moment de charge/

PRSI Moins de 10 fois le moment d'inerti rvomoteur ©
moment dinertie de I'arbre du servomoteur oins de 10 fois le moment dinertie du servomoteu

Détecteur de vitesse/de position Codeur/résolution: 4194304 impulsions/tr (22 bit)
Refroidissement
e . . ® par ventilateur
Structure Auto-refroidissement (degré de protection: IP67) (degré de protec-
tion: IP44) ®
Température ambiante Service: 0—40 °C (sans gel); Stockagee: -15-70 °C (sans gel)
Humidité de I'air relative Service: 80 % maxi (sans condensation); Stockage: 90 % maxi (sans condensation)
Conditions ambiantes Environnement Montage dans des piéces fermées (sans exposition directe aux rayons du soleil); pas de gaz agressifs ni inflammables, pas de nuage d'huile, pas de poussiére
. . Maxi 1000 m d‘alti- . .
Altitude d'installation/ . oA oV o 2 o 2 Maxi 1000 m d'altitudel;
résistance aux vibrations © Maxi 1000 m d'altitudel; X: 24,5 m/s’, ¥: 24,5 m/s ;ug;IL‘XmZ/;lZS m/s, X: 24,5 m/s%, Y: 24,5 m/s?
Poids [kg] Moteur standard 3,0 37 45 59 75 13 18 29 36 62 86 120

es . sans freins 261539 261540 261541 261542 261543 261544 261545 2615468 2615478 261557 @ 261558@ 261559 @
Référence de commande Réf.
WoC 289424 289425 289426 289427 289428 289429 289430 289431 289432 289460 289461 289462

(@) La puissance apparente d'entrée est influencée par l'impédance de la source de tension.

(2) Lapuissance de freinage fournie lors de la réponse de I'unité de freinage est la puissance de freinage admissible lorsque le servomoteur sans charge est freiné, de la vitesse nominale a Iarrét. Si le moteur est chargé, la valeur dans le tableau doit étre
multipliée par 1/(m-+1) (m=inertie de la charge/inertie du moteur). Sila vitesse nominale a été dépassée, la puissance de freinage est proportionnellement inverse a (vitesse réelle/vitesse nominale)”. Sila vitesse ou la puissance régénératrice est
constante (pour les charges verticales), le rendement thermique doit étre déterminé. Le rendement thermique ne doit pas étre supérieur a la puissance régénératrice admissible. Pour plus dinformations sur la puissance régénératrice, reportez-vous
alasection « Options et accessoires externes » dans ce catalogue. Un logiciel d'analyse de la puissance permet de calculer la résistance régénératrice optimale pour le systéme individuel.

(3 (Contactez votre revendeur Mitsubishi Electric lorsque le rapport inertie de la charge/inertie du moteur dépasse les valeurs du tableau. l_le

(@ Latraversée de I'arbre moteur est exclue. —

() Le diagramme de droite illustre les directions ol agissent les vibrations. La valeur indique la résistance maxi admissible aux vibrations. X _7
Comme a l'arrét, les paliers sont soumis a une charge ponctuelle, évitez des vibrations qui sont supérieures a la moitié de la valeur indiquée. / /

(&) Laréférence du produit et le poids des servomoteurs avec frein de parking électromagnétique se trouvent a la page 28.
(@ Le couple maximal des moteurs HG-JR534(B)-HG-JR5034(B) augmente de 300 % a 400 % lorsque vous utilisez un servo amplificateur de la classe de puissance suivante.
Pour le délai de livraison de cet article, veuillez contacter votre revendeur Mitsubishi Electric.

Caractéristique du couple des servomoteurs de la série HG-JR

HG-JR53(B) rote1,2,3,9 HG-JR73(B) e, 5) HG-JR103(B) (gee1,5) HG-JR153(B) gter,5) HG-JR203(B) (e, HG-JR353(B) (et 5)
9 12 15 21 30 54
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(Note ) 1 ‘ ‘ ‘
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= | | \ !
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75 75 % 240 300 450 T
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0 2000 4000 6000 0 2000 4000 5000 0 2000 4000 5000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 2500
Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min] . Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min]
Vitesse [tr/min]
Notes:
1 < Triphasé sous 200V CA. 4. Cette valeur est applicable quand le couple est augmenté au maximum. Consulter les combinaisons de servomoteurs série HG-JR et de servo amplificateurs (catégorie 200 V) pour augmentation du
2 === Monophasé sous 200V CA. couple maximum a 400 % du couple nominal.

3 ====: Monophasé sous 230V CA. 5. Le couple chute quand la tension d'alimentation est inférieure a la valeur spécifiée.
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(aractéristiques techniques des servomoteurs

B Caractéristiques techniques des servomoteurs de la série HG-JR(B) en version a 400 V

HG-JR HG-R HG-JR HG-R HG-R HG-R HG-R HG-R HG-R HG-R HG-R

Servomoteur 734(B) 1034(B) 1534(B) 2034(B) 3534(B) 5034(B) 7034(B) 9034(B) 11KIM4(B) 15K1M4(B) 22K1M4
Servo amplificateurs utilisables MR-J4CIA4/B4/GF4/TM4  60/100 70/200 100/200 200/350  200/350  350/500  500/700 700 1K 1K 15K 22K
Puissance apparente © [kVA] 1,0 13 1,7 2,5 3,5 5,5 75 10 13 16 22 33
Service continy @ ﬁg'{:fli'a'f: Lot iy %5 0,75 10 15 20 33 50 70 90 11 15 b))
Couple nominal [Nm] 1,6 24 32 438 6,4 10,5 15,9 22,3 28,6 70 95.5 140
Couple maximal @ [Nm] 48 72 96 14,3 19,1 32,0 47,7 66,8 85,8 210 286 420
Vitesse nominale [t/min] 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 3000 1500 1500 1500
Vitesse maximale [t/min] 6000 6000 6000 6000 6000 6000 6000 5000 5000 3000 3000 2500
Vitesse admissible maximale [t/min] 6900 6900 6900 6900 6900 6900 6900 5750 5750 3450 3450 2875
Capacité de rendement dynamique [kw/s] 16,7 273 38,2 60,2 82,4 83.5 133 15 147 223 290 401
Courant nominal @ [A] 15 28 28 54 54 83 14 17 21 31 38 50
Courant maximal [A] 45 84 84 17 17 26 4 52 67 100 123 170
Moment d'inertie Standard 1,52 2,09 2,65 3,79 4,92 13,2 19,0 433 55,8 220 315 489
J[x10*kgm?] Avecfrein de parking électromagn. 2,02 2,59 3,15 4,29 542 154 21,2 52,9 65,4 240 336 —

Cycles de freinage de la résistance

de freinage optionnelle @@ [1/min]
Rapport recommandé pour le moment de charge/

moment dinertie de I'arbre du servomoteur

99 72 53 265 203 75 68 56 205 143 162 104

Moins de 10 fois le moment d'inertie du servomoteur ©

Détecteur de vitesse/de position Codeur/résolution: 4194304 impulsions/tr (22 bits)
Refroidisse-
ment par ven-
Structure Auto-refroidissement (degré de protection: IP67) © tilateur (degré
de protection:
pag)@
Température ambiante Service: 0—40 °C (sans gel); Stockage: -15-70 °C (sans gel)
Humidité de Iair relative Service: 80 % maxi (sans condensation); Stockage: 90 % maxi (sans condensation)
Cond_itions Environnement Montage dans des pieces fermées (sans exposition directe aux rayons du soleil); pas de gaz agressifs ni inflammables, pas de nuage d'huile, pas de poussiére
ambiantes Altitude d'installation/ 1000 m daltitude: X: 245 m/s2. Y- 24,5 m/<2 )1(022 glrg’/ilztitude; 1000 m daltitude;
résistance aux vibrations © Guscis glecis V- 292m/s X: 24,5 m/s%, Y: 24,5 m/s?
Poids [kg] Moteur standard © 3,0 3,7 45 59 75 13 18 29 36 62 86 120

(sansfreins) 261445 261446 261447 261448 261449 261450 261451 261452® 261453® 261384®  261535®  261536©®

Référence de commande Réf
WoC@ 289433 289434 289435 289436 289437 289438 289440 289441 289441 289463 289464 289465

(@ La puissance apparente d'entrée est influencée par l'impédance de la source de tension.

(@) Lapuissance de freinage fournie lors de la réponse de 'unité de freinage est la puissance de freinage admissible lorsque le servomoteur sans charge est freiné, de la vitesse nominale  Iarrét. Si le moteur est chargé, la valeur dans le tableau doit étre
multipliée par 1/(m-+1) (m=inertie de la charge/inertie du moteur). Si la vitesse nominale a été dépassée, la puissance de freinage est proportionnellement inverse  (vitesse réelle/vitesse nominale)2 Sila vitesse ou la puissance régénératrice est
constante (pour les charges verticales), le rendement thermique doit étre déterminé. Le rendement thermique ne doit pas étre supérieur a la puissance régénératrice admissible. Pour plus dinformations sur la puissance régénératrice, reportez-vous
ala section « Options et accessoires externes » dans ce catalogue. Un logiciel d'analyse de la puissance permet de calculer la résistance régénératrice optimale pour le systéme individuel.

(3 Contactez votre revendeur Mitsubishi Electric lorsque le rapport inertie de la charge/inertie du moteur dépasse les valeurs du tableau.

(@) Latraversée de I'arbre moteur est exclue. ,—th

(®) Le diagramme de droite illustre les directions ol agissent les vibrations. La valeur indique la résistance maxi admissible aux vibrations. —
Comme a l'arrét, les paliers sont soumis a une charge ponctuelle, évitez des vibrations qui sont supérieures a la moitié de la valeur indiquée. X| s

(&) Laréférence du produit et le poids des servomoteurs avec frein de parking électromagnétique se trouvent a la page 28. —1Y

(@) Le couple maximal des moteurs HG-JR534(B)-HG-JR5034(B) augmente de 300 % a 400 % lorsque vous utilisez un servo amplificateur de la classe de puissance suivante. / /
Pour le délai de livraison de cet article, veuillez contacter votre revendeur Mitsubishi Electric.

Caractéristique du couple des servomoteurs de la série HG-JR
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B SR Couple constant i uplecarsont ™~ Couple constant T~ Couple constant ~— Couple constant 1
Caup\eton§lanl | ‘
0 2000 4000 6000 0 2000 4000 5000 0 2000 4000 5000 0 1000 2000 3000 0 1000 2000 3000 0 1000 20002500
Notes: Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min] Vitesse [t/min] Vitesse [tr/min] Vitesse [tr/min]

1.~ Triphasé sous 400V CA.

2.===:Triphasé sous 380V CA.

3. Cette valeur est applicable quand le couple est augmenté au maximum. Consulter les combinaisons de servomoteurs série HG-JR et de servo amplificateurs (catégorie 200V)
pour augmentation du couple maximum a 400 % du couple nominal.

4, Le couple chute quand la tension d'alimentation est inférieure a la valeur spécifiée.
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(aractéristiques techniques des servomoteurs

B Servomoteurs avec frein électromagnétique

Certaines applications exigent que I'arbre moteur Le grand nombre de servomoteur permet
soit maintenu dans une certaine position, méme a l'utilisateur de sélectionner le moteur qui
lorsque le servo amplificateur est hors tension correspond le mieux a ses besoins.
(applications de levage, etc.). Pour cela, les servo-

moteurs sont tous disponibles avec un frein

de parking électromagnétique en option.

Servomoteur HG-KN HG-SN

(200V) 138 23KB 43KB 73BJK 52BJK 102BJK 152BJK 202BJK 302BJK
Version Frein de sécurité a ressort Frein de sécurité a ressort

Tension nominale 24V (C 24V (C

Couple d'adhérence [Nm] 0,32 13 13 24 8,5 8,5 8,5 44 44
Courant nominal pour 20 °C [A] 0,26 0,33 033 0,42 08 038 038 14 14
gg'csltg';f:ndgﬁrbz"é"'ée L 73 73 57 29 29 2 16,8 16,8
Consommation pour 20 °C W] 63 79 79 10 20 20 20 34 34
Moment d'inertie ) @ [10*kgm’] 0,0843 0,247 0,397 1,39 9,48 1338 18,2 56,5 88,2
(()up|e de fre]nage [J]/frelnage 56 22 22 64 400 400 400 4500 4500
admissible Ul/heure 56 220 220 640 4000 4000 4000 45000 45000
Durée de vie du frein [fois] © 20000 20000

Travail par freinage [l 56 22 22 64 200 200 200 1000 1000
Poids @ [kg] 08 14 1,9 4.0 6,7 8,2 93 17,0 22,0
Référence de commande Réf. 282632 282634 282636 282638 282640 282642 282644 282646 282648

(1) Poids du servomoteur avec le frein de parking électromagnétique  (2) Couple dinertie du servomoteur avec le frein de parking électromagnétique (3 Le jeu du frein peut étre reréglé

Servomoteur HG-KR HG-MR HG-RR

(200V) (1131 ] 13B 23B 43B 73B A [1X]:] 153B 203B 353B 503B 52B 102B 152B 202B 352B
Version Frein de sécurité a ressort Frein de sécurité a ressort Frein de sécurité a ressort

Tension nominale 24V (C 24V (C 24V (C

Couple d'adhérence [Nm] 0,32 0,32 13 13 24 0,32 0,32 13 13 24 70 70 70 17 17
Courant nominal pour 20 °C [A] 0,26 0,26 033 033 0,42 08 08 08 0,96 0,96 08 08 08 14 14
Seej('gfa';f:nd;o'ﬂ[bz"é"'f @ o 91 73 73 57 30 30 30 25 2 19 19 19 3 3
Consommation pour 20 °C W] 63 6,3 79 79 10 6,3 6,3 79 79 10 19 19 19 23 23
Moment d'inertie J @ [10*kgm’] 0,0452 0,837 0,243 0,393 137 0,0224 0,032 0,109 0,164 0,694 1,58 2,25 2,65 1,8 15,5
(0up|e de freinage [J]/freinage 56 56 22 22 64 5,6 56 22 22 64 400 400 400 400 400
admissible [J]/heure 56 56 220 220 640 56 56 220 220 640 4000 4000 4000 4000 4000
Durée de vie du frein [fois] © 20000 20000 20000

Travail par freinage Dl 56 56 2 2 64 56 56 22 22 64 200 200 200 200 200
Poids @ [kg] 0,54 0,74 13 18 38 0,54 0,74 13 18 38 6 7 83 15 21
Référence de Réf. 248656 248657 248658 248659 248660 248666 248667 248668 248669 248670 262901 262902 262903 262904 262905
commande RELWOC® 289387 289388 289389 289390 289391

(@) Poids du servomoteur avec le frein de parking électromagnétique  (2) Couple dinertie du servomoteur avec le frein de parking électromagnétique  (3) Le jeu du frein peut étre reréglé
(@) Pour le délai de livraison de cet article, veuillez contacter votre revendeur Mitsubishi Electric.
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Servomoteur HG-SR (200) HG-SR (400)

(400V) 52B 102B 152B 202B 352B 502B 702B 524B 1024B 15248 20248 35248 50248 70248

Version Frein de sécurité a ressort Frein de sécurité a ressort

Tension nominale 24V (C 24V (C

Couple d'adhérence [Nm] 85 8,5 85 44 44 44 44 85 8,5 85 44 44 44 44

Courant nominal pour 20 °C [A] 08 0,8 0,8 14 14 14 14 0,8 0,8 0,8 14 14 14 14

5:;';;2’5:"";;3?;5"&9 o 2 29 29 168 168 168 168 29 29 2 16,8 168 168 16,8

Consommation pour 20 °C W] 20 20 20 34 34 34 34 20 20 20 34 34 34 34

Moment d'inertie ) @ [x10*kgm?] 9,48 138 18,2 56,5 88,2 109 161 9,48 13,8 18,2 56,5 88,2 109 161

Couple defreinage  [)/freinage 400 400 400 4500 4500 4500 4500 400 400 400 4500 4500 4500 4500

admissible [J/heure 4000 4000 4000 45000 45000 45000 45000 4000 4000 4000 45000 45000 45000 45000

Durée de vie du frein [fois] © 20000 20000 g

Travail par freinage [ 200 200 200 1000 1000 1000 1000 200 200 200 1000 1000 1000 1000 z

Poids © [kgl 6,7 8,2 93 17 22 26 33 6,7 82 93 17 22 26 33 g
o

Référence de Réf. 248678 248679 248680 248681 248682 248683 248684 261438 261439 261440 261441 261442 261443 261444 qz_)

commande RELWOC® 289410 289411 289412 289413 289414 289415 289416 289417 289418 289419 289420 289421 289422 289423 w

(@) Poids du servomoteur avec le frein de parking électromagnétique  (2) Couple d'inertie du servomoteur avec le frein de parking électromagnétique  (3) Le jeu du frein peut étre reréglé.
(@) Pour le délai de livraison de cet article, veuillez contacter votre revendeur Mitsubishi Electric.

Servomoteur HG-JR (200)

(400V) 53B 73B 103B 153B 203B 3538 503B 703B 903B 11K1MB 15K1MB
Version Frein de sécurité a ressort

Tension nominale 24V (C

Couple d'adhérence [Nm] 6,6 6,6 6,6 6,6 6,6 16 16 44 44 126 126
Courant nominal pour 20 °C [Al 05 0,5 05 0,5 0,5 1,0 1,0 14 14 13 13
geei'sza':f:nd;;ﬂrbz"g'ge o ¥ 49 49 49 49 2 2 16,8 16,8 18 18
Consommation pour 20 °C Wl n,7 "7 1,7 11,7 1,7 23 23 34 34 32 32
Moment d'inertie J @ [x10*kgm? 2,02 2,59 3,15 4,29 542 15,4 21,2 52,9 65,4 240 336
Couple defreinage  [/freinage 64 64 64 64 64 400 400 4500 4500 5000 5000
admissible [J]/heure 640 640 640 640 640 4000 4000 45000 45000 45200 45200
Durée de vie du frein [fois] © 5000 5000 5000 5000 5000 5000 5000 20000 20000 20000 20000
Travail par freinage [] 64 64 64 64 64 400 400 1000 1000 400 400
Poids @ [kg] 44 51 59 73 89 15 20 35 42 74 97
Référence de Réf. 261548 261549 261550 261551 261552 261553 261554 261555 261556 261560©  261561@
commande RELWOC® 289442 289443 289444 289445 289446 289447 289448 289449 289450 289466 289467

(@) Poids du servomoteur avec le frein de parking électromagnétique  (2) Poids du servomoteur avec le frein de parking électromagnétique (3 Le jeu du frein peut étre reréglé.
(@) Pour le délai de livraison de cet article, veuillez contacter votre revendeur Mitsubishi Electric.

Servomoteur HG-JR (400)

(400V) 534B 734B 1034B 1534B 2034B 35348 5034B 7034B 9034B 11KIM4B  15K1M4B
Version Frein de sécurité a ressort

Tension nominale 24V (C

Couple d'adhérence [Nm] 6,6 6,6 6,6 6,6 6,6 16 16 44 4 126 126
Courant nominal pour 20 °C [Al 05 0,5 0,5 0,5 0,5 1,0 1,0 14 14 13 13
53'(5&%‘;"":;3,[’2"(?'2‘* o ¥ 49 49 49 49 2 2% 168 16,8 18 18
Consommation pour 20 °C wy 11,7 n7 n7 n7 n,7 23 23 34 34 32 32
Moment d'inertie J @ [x10* kgm? 2,02 2,59 3,15 4,29 542 154 21,2 52,9 65,4 240 336
Couple de freinage  [))/freinage 64 64 64 64 64 400 400 4500 4500 5000 5000
admissible [J/heure 640 640 640 640 640 4000 4000 45000 45000 45200 45200
Durée de vie du frein [fois] © 5000 5000 5000 5000 5000 5000 5000 20000 20000 20000 20000
Travail par freinage [J] 64 64 64 64 64 400 400 1000 1000 400 400

Poids © [kl 44 51 59 73 89 15 20 35 /2 74 97
Référence de Réf. 261454 261455 261456 261457 261458 261459 261460 261382 261383 261537 261538@
commande REFLWOC® 289451 289452 289453 289454 289455 289456 289457 289458 289459 289468 289469

(1) Poids du servomoteur avec le frein de parking électromagnétique  (2) Poids du servomoteur avec le frein de parking électromagnétique  (3) Le jeu du frein peut étre reréglé.
(@) Pour le délai de livraison de cet article, veuillez contacter votre revendeur Mitsubishi Electric.
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(aractéristiques du servo amplificateurs MR-JE

B Spécifications du servo amplificateur MR-JE

®=<coPoR=

NRJRI0A (Y

MR-JE-10B

Le servo amplificateur MR-JE est étudié pour
procurer des performances exceptionnelles et
réaliser un asservisseme nt facile a utiliser pour
toutes sortes de machines. Ce modeéle offre
une fiabilité prouvée avec une réponse haute
fréquence de 2,0 kHz, des économies d'énergie
et une grande facilité de configuration avec la
fonction Advanced One-Touch Tuning.

Les servomoteurs sont équipés d’'un encodeur
131072 impulsions/tour (17 bits) pour le position-
nement haute précision et la rotation uniforme
dans des applications de 100 W a 3 kW. Avec le
logiciel MR Configurator2, I'asservissement est
facile a mettre en service, a régler et a analyser.

Servo amplificateurs MR-JE-CJA 10A 20A 40A 70A 100A 200A 300A

. . - A9 Triphasé ou monophasé 200-240V CA,  Triphasé 200240
Alimentation Triphasé ou monophasé 200-240V CA, 50/60 Hz 50/60 Hz VCA, 50/60 Hz
Systéme de commande Régulation sinusoidale PWM/du courant

Résistance de freinage

Fonctions de sécurité

Structure/degré de protection

Intégré

Sur-courant, surtension, surcharge (thermorelais électronique), erreur de codage, surcharge du circuit de freinage, sous-tension/coupure de courant,

surveillance de la vitesse, surveillance de l'erreur de trainage

Auto refroidissement, ouvert (IP20)

Refroidissement par ventilateur,

ouvert (IP20)
» Température ambiante Service: 0-55 °C (sans gel), Stockage: -20—65 °C (sans gel)
g?r?lgig;otle]: Humidité de I'air relative Service: 90 % maxi (sans condensation); Stockage: 90 % maxi (sans condensation)
Autres Elévation: Maxi 1000 m daltitude; Oscillation: 5,9 m/s? (0,6 G) maxi
o Fréquence d'entrée maximale 4 Mpps (pour entrées différentielles), 200 kpps (Collecteur ouvert)
gggplgfittlizl; Codeur de position 131072 impulsions/tour
Limitation du couple Sélection via des paramétres ou entrée analogique jusqu‘a (0—+ 10V CC/couple maxi)
Plage de régulation Instruction pour la vitesse analogique 1:2000, Instruction pour la vitesse interne 1:5000
Régulation de la vitesse Précision +0,01 % maxi (fluctuations de charge 0-100 %)
Limitation du couple Sélection via des paramétres ou entrée analogique jusqu‘a (0—+10V (C/couple maxi)
L Entrée du couple 0-+8V ((/couple maxi
Régulation du couple o ) PR R . ) .
Limitation de la vitesse Sélection via des paramétres ou entrée analogique (0—=10V CC/couple nominal)
Poids kg 038 08 08 15 15 2,1 2,1
Dimensions (Ixhxp) mm  50x168x135 50x168x135 50x168x135 70x168x185 70x168x185 90x168x195 90x168x195
Référence de commande Réf. 268792 268793 268794 268795 268796 268797 268798
Servo amplificateurs MR-JE-CJB 108 20B 40B 70B 1008 200B 3008

Triphasé ou monophasé 200240V CA,

Triphasé 200-240

Alimentation Triphasé ou monophasé 200240V CA, 50/60 Hz 50/60 Hz (¥ V CA, 50/60 Hz
Systéme de commande Régulation sinusoidale PWM/du courant

Résistance de freinage Intégré

Faas e Sur-courant, surtension, surcharge (thermorelais électronique), erreur de codage, surcharge du circuit de freinage, sous-tension/coupure de courant,

Structure/degré de protection

surveillance de la vitesse, surveillance de l'erreur de trainage

Auto refroidissement, ouvert (IP20)

Refroidissement par ventilateur,

ouvert (IP20)
» Température ambiante Service: 0-55 °C (sans gel), Stockage: -20—65 °C (sans gel)
gﬁ:ﬁg{'}‘;g: Humidité de I'air relative Service: 90 % maxi (sans condensation); Stockage: 90 % maxi (sans condensation)
Autres Elévation: Maxi 1000 m daltitude; Oscillation: 5,9 m/s? (0,6 G) maxi
Régulation de position-, la vitesse- et du couple Possible avec le réseau SSCNETIII/H
Vitesse de transmission 150 Mpps
Poids kg 08 08 08 15 15 21 2,1
Dimensions (Ixhxp) mm  50x168x135 50x168x135 50x168x135 70x168x185 70x168x185 90x168x195 90x168x195
Référence de commande Réf. 281964 281975 281976 281977 281978 281979 281980

* Pour alimentation monophasée 200V CA a 240V (A, la charge ne doit pas dépasser 75 % de la charge nominale.
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(aractéristiques du servo amplificateurs MR-J4-A/B

W Spécifications du servo amplificateur MR-J4-A/B (modéle 200 V)

Spécifications communes MR-J4-A/B

La série MELSERVO MR-J4, économe en énergie
et ergonomique, est congue pour faciliter son
utilisation et sa configuration. Avec des fonc-
tions supplémentaires (« One-touch Tuning »
et « Advanced Vibration Suppression Control »),
les performances des asservissements sont les
meilleures du marché. La gamme couvre les
unités de 100 W jusqu’a 22 kW.

® Traitement des signaux de I'encodeur avec réso-
lution sur 22 bits (4 194304 impulsions/tour)

® Réactivité vitesse/fréquence améliorée a 2,5 Hz

® Utilisation de moteurs linéaires, rotatifs et
a commande directe en standard
® Compatible avec les fonctions de sécurité

STO (Safe Torque Off) conforme a la norme
EN 61800-5-2 en standard.

40A-R)
40B-RJ

60A-R)
60B-RJ

70A-R)
70B-R)

100A-R)
100B-R)

200A-R)
200B-R)

10A-R)
10B-RJ

20A-R)
20B-RJ

350A-R)
350B-R)

® En combinaison avec l'unité de sécurité
fonctionnelle MR-D30, la série d'amplificateurs
MR-J4-B-RJ peut étre étendue par des fonctions
de sécurité EN 61800-5-2 supplémentaires telles
que SS1, SBC, SSM et SLS.

Le servo amplificateur MR-J4-B recoit un signal
de commande d'un systéme de commande via le
réseau SSCNETIII/H avec un débit de 150 Mbps et
un temps de cycle de 0,22 ms. Ce réseau optique
est trés fiable car il n'est pas affecté par les pertur-
bations CEM.

Pour la commande, le servo amplificateur MR-J4-A
comporte une entrée de train dimpulsions et

deux entrées analogiques pour le courant ou la
tension. Les modes possibles sont couple, vitesse
ou contréle de position. Le MR-J4-A-RJ dispose en
outre d'une fonction de positionnement intégrée.
Les taches de positionnement simples peuvent étre
réalisées directement depuis le servo amplificateur.

15KA-R)
15KB-R)

22KA-R)
22KB-RJ

500A-R)
500B-R)

700A-R)
700B-R)

T1KA-R)
T1KB-RJ

T Tension/fréquence © Triphasé ou monophasé 200-240V CA, 50/60 Hz ;gg'la;foo\;' a?ggygg;ez Triphasé 200—-240V CA, 50/60 Hz
mentation Fluctuation de tension autorisée Triphasé ou monophasé 170-264V (A Triphasé170-264V CA
Fluctuation de fréquence autorisée  £5 % maxi
Systeme de commande Régulation sinusoidale PWM/du courant
Résistance de freinage Intégré Option externe
Réponse en fréquence (vitesse) 2500 Hz

Sur-courant, surtension, surcharge (thermorelais électronique), erreur de codage, surcharge du circuit de freinage, sous-tension/coupure de courant,

Servo amplificateurs

S e surveillance de la vitesse, surveillance de l'erreur de trainage
Fonction de sécurité STO (IEC/EN 61800-5-2); (Les fonctions S51, SS2, SOS, SBC, SLS et SSM sont disponibles en association d’un module de sécurité fonctionnelle MR-D30 en option.)
Structure Auto refroidissement, ouvert (IP20) Refroidissement par ventilateur, ouvert (IP20)

Températures ambiantes Service: 0-55 °C (sans gel); stockage: -20-65 °C (sans gel)

» Humidité de I'air relative Service: 90 % maxi (sans condensation); stockage: 90 % maxi (sans condensation)

g?#g::ﬂg: Environnement Montage dans des piéces fermées; pas de gaz agressifs ni inflammables, pas de nuage d'huile, pas de poussiére

Altitude Maxi 1000 m d‘altitude

Tenue aux vibrations 5,9m/s? (0,6 G) maxi
Poids kg 08 08 1,0 1,0 14 14 2,1 23 4,0 6,2 13,4 134 18,2
MRS mm ?géms 1(6)§x135 ‘1‘22)(170 ?géxwo ?2§x185 ?gzx;st ?gzxsst ?gzxsst 123200 %5?200 iégi%o iégizso iggizeo
Référence de commande
Type A Réf. 269247 269248 269249 269250 269251 269252 269253 269254 269265 269266 269267 269268 269269
Type B Réf. 269279 269280 269281 269282 269283 269284 269285 269286 269287 269288 269289 269290 269291

(1) La puissance nominale de sortie et la vitesse nominale des servomoteurs raccordés sont atteintes seulement si les plages de tension et de fréquence sont respectées.
Si I'alimentation en tension n'est pas suffisante, les indications de puissance peuvent dévier.

(2 Pour alimentation monophasée 200V CA a 240V CA, la charge ne doit pas dépasser 75 % de la charge nominale..

10A-R)  20A-R)  40A-R)  60A-RJ  70A-R)  100A-R) 200A-R) 350A-R) 500A-R) 700A-R) 11KA-RJ 15KA-R) 22KA-RJ

4 Mpps (pour entrées différentielles), 200 kpps (pour entrées a collecteur ouvert)

Spécifications de contréle MR-J4-A
Fréquence dimpulsions d'entrée maxi

Régulation Détecteur de position Résolution par encodeur/rotation du servomoteur: 4194 304 impulsions/tour (22 bits)
de position Organe de commande électronique  A/B multiple; A: 1-16777215, B: 116777215, 1/10 <A/B <4000
Limitation du couple Spécification via paramétres ou entrée analogique externe (0—+10V (C/couple maxi.)

Commande de vitesse analogique 1:2000, commande de vitesse interne 1:5000
0—-£10V (C/vitesse nominale (La vitesse a 10V est modifiable par paramétre.)
+0,01 % maxi. (fluctuation de charge 0—100 %); 0 % (fluctuation de tension £10 %)

Plage de régulation de la vitesse

Entrée analogique de la vitesse
Régulation de la 94

vitesse e +0,2 % maxi. (température ambiante 25 °C£10 °C), avec spécification de consigne analogique externe
Limitation du couple Spécification via paramétres ou entrée analogique externe (0—=10V CC/couple maxi.)
Régulation Entrée analogique du couple 0-+8V ((/couple maxi. (résistance d'entrée 10a 12 kQ)
du couple Limitation de vitesse Spécification via paramétres ou entrée analogique externe (0—%10V CC, vitesse nominale)
» Tableaux de position Cableaux a 255 entrées pour: position de destination, vitesse configurée, temps d‘accélération/décélération, freinage
;isélg:)énnement Type de programmation 256 programmes, 640 pas de programme, 25 commandes

Fonction d'indexage 255 postes, sens de rotation réglable ou plus courte trajectoire automatique

10B-R)  20B-R)  40B-RJ 200B-R)  350B-R)  500B-R) 700B-R) 11KB-R) 15KB-RJ 22KB-RJ

Possible avec le réseau SSCNETIII/H
150 Mbps

60B-R)  70B-R)  100B-RJ

Spécifications de controle MR-J4-B (SSCNETIII/H)
Régulation de position/vitesse, régulation du couple
Vitesse de transmission

S MITSUBISHI ELECTRIC 31



Servo amplificateurs

(aractéristiques du servo amplificateurs MR-J4-A/B

W Spécifications du servo amplificateur MR-J4-A/B (modéle 400 V)

Spécifications communes MR-J4-A4/B4

Tension/fréquence ©

Fluctuation de tension autorisée
Fluctuation de fréquence autorisée
Systeme de controle

Résistance de freinage

Réponse en fréquence (vitesse)

Tension d'ali-
mentation

Fonctions de sécurité
Fonction de sécurité
Structure
Températures ambiantes
» Humidité de Iair relative
gﬁ:‘gng Environnement
Altitude
Tenue aux vibrations
Poids kg
Dimensions (Ixhxp) mm
Référence de commande
Type A Réf.
Type B Réf.

La gamme MELSERVO MR-J4 servo amplifica-
teurs 400 V offre les mémes fonctionnalités
industrielles que la gamme 200 V. Les servo
amplificateurs sont disponibles pour une large
plage de puissances allant de 600 W a 22 kW.

22KA4-R)
22KB4-R)

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

Triphasé 380-480V CA, 50/60 Hz
Triphasé 323—-528V (A, 50/60 Hz

+5 % maxi

Régulation sinusoidale PWM/du courant
Intégrée

2500 Hz

Sur-courant, surtension, surcharge (thermorelais électronique), erreur de codage, surcharge du circuit de freinage, sous-tension/coupure de courant,
surveillance de la vitesse, surveillance de l'erreur de trainage

STO (IEC/EN 61800-5-2); (Les fonctions SS1, 552, SOS, SBC, SLS et SSM sont disponibles en association d'un module de sécurité fonctionnelle MR-D30 en option.)
Auto refroidissement, ouvert (IP20) Refroidissement par ventilateur, ouvert (IP20)

Service: 0-55 °C (sans gel); stockage: -20-65 °C (sans gel)

Service: 90 % maxi (sans condensation); stockage: 90 % maxi (sans condensation)

200A4-R)
200B4-RJ

350A4-R)
350B4-RJ

500A4-R)
500B4-RJ

700A4-R)
700B4-R)

11KA4-R)
11KB4-R)

15KA4-R)
15KB4-R)

Montage dans des pieces fermées; pas de gaz agressifs ni inflammables, pas de nuage d'huile, pas de poussiére
Maxi 1000 m d'altitude

5,9m/s? (0,6 G) maxi

1,7 1,7 2,1 36 43 6,5 134 134 18,2
60x168x195 60x168x195 90x168x195 105x250x200  130x250x200  172x350x200  220x400x260  220x400x260  260x400x260
269270 269271 269272 269273 269274 269275 269276 269277 269278
269292 269293 269294 269295 269296 269297 269298 269299 269300

(1) La puissance nominale de sortie et la vitesse nominale des servomoteurs raccordés sont atteintes seulement si les plages de tension et de fréquence sont respectées.
Si I'alimentation en tension n'est pas suffisante, les indications de puissance peuvent dévier.

Spécifications de contrdle MR-J4-A4
Fréquence dimpulsions d'entrée maxi.

Régulation Détecteur de position
de position Organe de commande électronique
Limitation du couple

Plage de régulation de la vitesse

L Entrée analogique de la vitesse
Régulation de la 94

vitesse Précision de la vitesse
Limitation du couple
Régulation Entrée analogique du couple
du couple Limitation de vitesse
Tableaux de position
Positionnement Tyed .
intégré ype de programmation

Fonction d'indexage

60A4-R) 100A4-R) 200A4-R) 350A4-R) 500A4-R) 22KA4-R)
4 Mpps (pour entrées différentielles), 200 kpps (pour entrées a collecteur ouvert)

Résolution par encodeur/rotation du servomoteur: 4194 304 impulsions/tour (22 bits)

A/B multiple; A: 1-16777215, B: 1-16777215, 1/10 <A/B <4000

Spécification via paramétres ou entrée analogique externe (0—=10V CC/couple maxi.)

700A4-R) 11KA4-R) 15KA4-R)

Commande de vitesse analogique 1:2000, commande de vitesse interne 1:5000
0—£10V (C/vitesse nominale (La vitesse a 10V est modifiable par paramétre.)

+0,01 % maxi. (fluctuation de charge 0—100 %); 0 % (fluctuation de tension +10 %)
+0,2 % maxi. (température ambiante 25 °C£10 °C), avec spécification de consigne analogique externe

Spécification via paramétres ou entrée analogique externe (0—=10V CC/couple maxi.)

0-+8V ((/couple maxi. (résistance d'entrée 10 a 12 kQ)

Spécification via paramétres ou entrée analogique externe (0—=10V CC, vitesse nominale)

Tableaux a 255 entrées pour: position de destination, vitesse configurée, temps d'accélération/décélération, freinage
256 programmes, 640 pas de programme, 25 commandes

255 postes, sens de rotation réglable ou plus courte trajectoire automatique

Spécifications de controle MR-J4-B4 (SSCNETIII/H)
Régulation de position/vitesse, régulation du couple
Vitesse de transmission

32

60B4-R) 100B4-R) 200B4-R) 350B4-RJ 500B4-R) 700B4-R) 11KB4-R) 15KB4-R) 22KB4-R)
Possible avec le réseau SSCNETIII/H
150 Mbps
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W Spécifications du servo amplificateur MR-J4W2-B/MR-J4W3-B

(aractéristiques du servo amplificateurs MR-J4W2-B/MR-J4W3-B

Outre la version standard des amplificateurs
MR-J4 (réseau de commande de mouvement
SSCNETIII/H) pour un servomoteur, Mitsubishi
Electric propose maintenant des servo ampli-
ficateurs pour deux ou trois servomoteurs. Les
amplificateurs pour deux (MR-J4W2-B) et trois
axes (MR-J4W3-B) permettent de gagner de l'es-
pace et de réaliser des économies de cablage;
leurs rendements sont supérieurs a deux ou
trois amplificateurs séparés.

RUNS228

Le technicien gagne non seulement de la place
dans I'armoire et économise sur les cables, mais il
réduit notablement I'énergie consommeée tout en
diminuant la par CO2. La puissance de sortie de
I'amplificateur 2 axes est comprise entre

0,2a 1 kW par axe (0,2 a 0,4 kW) pour I'amplifica-
teur axes. Toutes les autres caractéristiques sont
identiques a la version standard de I'amplificateur
MR-J4-B pour un axe.

Spécifications de contrdle MR-J4W-B W2-1010B W3-2228
. , ® o . Triphasé 200-240V CA, . ,
Tension/fréquence Triphasé ou monophasé 200240V CA, 50/60 Hz 50/60 Hz Triphasé ou monophasé 200240V CA, 50/60 Hz
Tensiondali-  Fluctuation de tension - ) o o .
e e Triphasé ou monophasé 170-264V CA Triphasé 170264V CA  Triphasé ou monophasé 170-264V CA
Fluctuation de fréquence )
autorisée ST
Systéme de commande Régulation sinusoidale PWM/du courant
Résistance de freinage Intégré
Réponse en fréquence (vitesse) 2500 Hz

Sur-courant, surtension, surcharge (thermorelais électronique), erreur de codage, surcharge du circuit de freinage, sous-tension/coupure de courant,

Fonctions de séaurité surveillance de la vitesse, surveillance de l'erreur de trainage
Fonction de sécurité STO (IEC/EN 61800-5-2)
Auto refroidissement, . .
Structure ouvert (IP20) Refroidissement par ventilateur, ouvert (IP20)

Températures ambiantes

Service: 0-55 °C (sans gel); stockage: -20—65 °C (sans gel)

Conditions Environnement Montage dans des piéces fermées; pas de gaz agressifs ni inflammables, pas de nuage d'huile, pas de poussiére
ambiantes Altitude Maxi 1000 m d'altitude

Tenue aux vibrations 5,9 m/s? (0,6 G) maxi
Poids kg 15 15 2,0 2,0 19 19
Dimension (Ixhxp) mm  60x168x195 60x168x195 85x168x195 85x168x195 85x168x195 85x168x195
Référence de commande Réf. 248645 248646 248647 248648 248649 248650

W

Servo amplificateurs

(@ La puissance nominale de sortie et la vitesse nominale des servomoteurs raccordés sont atteintes seulement si les plages de tension et de fréquence sont respectées.
Si I'alimentation en tension n'est pas suffisante, les indications de puissance peuvent dévier.
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(aractéristiques du servo amplificateurs MR-J4-GF

B Spécifications du servo amplificateur MR-J4-GF
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Connexion au réseau CC-Link IE Field

Le servoamplificateur MR-J4-GF présente une
interface réseau CC-Link-IE Field intégrée et
permet ainsi le positionnement avec un ou
plusieurs axes, la régulation synchrone et la
régulation du régime/couple via différents
modules Master, comme module Simple-
Motion, modules CPU avec fonction CC-Link IE
intégrée etc.,, connectés au réseau.

Selon les exigences, il est possible de choisir

parmi deux modes de fonctionnement :

® Mode Motion pour les taches de positionne-
ment variées, comme positionnement avec
plusieurs axes, réglage synchrone etc.

® Mode E/S pour positionnement avec un axe.

En lien avec le module Simple-Motion RD77GF
utilisable dans le réseau CC-Link IE Field, le
systeme fournit une vitesse et des performances
exceptionnelles, une excellente flexibilité, un
cablage réduit, une meilleure résistance aux dys-
fonctionnements et une programmation simple.

® Réseau Gigabit CC-Link IE Field
® Excellente performance Motion

® Deux types de communication pour une
flexibilité maximale

® Régulation synchrone avancée
® Solution Single-Software
® One-Touch Auto-Tuning™

® Atténuation avancée des vibrations (Erwei-
terte Vibrationsunterdriickung ™)

® Encodeur haute résolution 22 Bit
® Fréquence de 2,5 kHz, leader du secteur

Servo amplificateurs MR-J4-L(-RJ) (200 V-Type) 10GF 20GF 40GF 60GF 70GF 100GF 200GF 350GF  500GF  700GF  11KGF  15KGF  22KGF
n ) P A5 Triphasé ou monophasé N

Tension/fréquence @ Alimentation CA  Triphasé ou monophasé 200-240V CA, 50/60 Hz 200-240V CA, 50/60 Hz ® Triphasé 200-240V CA, 50/60 Hz

S Alimentation (C® 283-340V (C
ension dali- A .
mentation  Fluctuation de tension  Alimentation CA  Triphasé ou monophasé 170-264V CA ]1-%[1325:40\}" 8\93" ophasé Triphasé 170-264 V(A
torisé

autorisee Alimentation CC® 241-374V (C

Réponse en fréguence (vitesse) +5 % maxi
Résistance de freinage Intégré Option externe
Structure Auto refroidissement, ouvert (IP20) Refroidissement par ventilateur, ouvert (IP20) Refroidissement par ventilateur, ouvert (IP20) ©
Poids kg 1,0 1,0 1,0 1,0 14 14 21 23 4,0 6,2 13,4 134 18,2
Bt () 50x168x  50x168x  50x168x  50x168x  60x168x  60x168x  90x168x  90x168x  105x250x 172x300x 220x400x 220x400x 260x400x

P 155 155 155 155 185 185 195 195 200 200 260 260 260

Référence de commande Réf. 295435 295436 295437 295438 295439 295440 295441 295442 295443 295444 306875 306876 306877

Servo amplificateurs MR-J4-CJ(-RJ) (400 V-Type)

Tt Tension/fréquence®
dalimenta-  Fluctuation de tension autorisée
tion Réponse en fréquence (vitesse)
Résistance de freinage

Structure

Poids

Dimensions (Ixhxp)

Référence de commande

60GF4 100GF4
Triphasé 380—480V CA, 50/60 Hz
Triphasé 323-528V CA

200GF4 350GF4 500GF4

+5 % maxi
Intégré
- Refroidissement par ventilateur,
Auto refroidissement, ouvert (IP20) ouvert (IP20)
kg 1,7 17 2,1 3,6 43
mm  60x168x195  60x168x195  90x168x195  105x250x200  130x250x200
Réf. 295445 295446 295447 295448 295449

700GF4 11KGF4 15KGF4 22KGF4

Option externe

Refroidissement par ventilateur, ouvert (IP20) ©

6,5 134 134 18,2
172x300x200  220x400x260  220x400x260  260x400x260
295450 306878 306879 306880

Spécifications de contréle

Systeme de commande
Réponse en fréquence (vitesse)
Temps de cycle de la communication CC-Link IE Field @

Fonctions de sécurité
Fonction de sécurité
Températures ambiantes
Humidité de I'air relative
Conditions .
o s Environnement
Altitude
Tenue aux vibrations

Régulation sinusoidale PWM/du courant
2500 Hz
0,5ms, 1,0ms, 2,0 ms, 4,0 ms

Sur-courant, surtension, surcharge (thermorelais électronique), erreur de codage, surcharge du circuit de freinage, sous-tension/coupure de courant,

surveillance de la vitesse, surveillance de l'erreur de trainage

STO (IEC/EN 61800-5-2); (Les fonctions SS1, SBC, SLS et SSM sont disponibles en association d’un module de sécurité fonctionnelle MR-D30 en option.)

Températures ambiantes Service: 055 °C (sans gel); stockage: -20—65 °C (sans gel)

Humidité de Iair relative Service: 90 % maxi (sans condensation); stockage: 90 % maxi (sans condensation)

Environnement Montage dans des piéces fermées; pas de gaz agressifs ni inflammables, pas de nuage d’huile, pas de poussiére

Maxi 2000 m d'altitude
5,9 m/s?(0,6 G) max.

(@ La puissance nominale de sortie et la vitesse nominale des servomoteurs raccordés sont atteintes seulement si les plages de tension et de fréquence sont respectées.
Si I'alimentation en tension n'est pas suffisante, les indications de puissance peuvent dévier.

(2) Lalimentation CC est uniquement disponible pour les servoamplificateurs MR-J4-CJGF-RJ.

(@ Pouralimentation monophasée 200V CA a 240V CA, la charge ne doit pas dépasser 75 % de la charge nominale..

(@) Le temps de cycle pour la communication dépend du nombre d'axes connectés.

(5) Le degré de protection ne s'applique pas au répartiteur.
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(aractéristiques du servo amplificateurs MR-J4-TM

B Spécifications du servo amplificateur MR-J4-TM-ECT/MR-J4-TM-PNT/MR-J4-TM-EIP

Le servoamplificateur MR-J4-TM combine les
performances, la variété des fonctions et la fia-
bilité leaders du secteur de la série de systémes
servo MR-J4 avec une interface réseau ouverte
basée sur Ethernet.

® Performance leader du secteur avec une
fréquence de 2,5 kHz pour des temps de
réponse minimum.
\&m g ® Boucles de régulation et fonctions pour
\\§ \ B servoamplificateur spécialement développées
)
\\§ §\ g par Mitsubishi Electric, comme One-Touch-
\ N Tuning, atténuation des vibrations, Auto-
N Tuning adaptatif en temps réel.
® Encodeur en valeur absolue avec une haute
I H résolution de 4.194.304 impulsions/tours
pour un positionnement hautement précis et
| un fonctionnement stable.
® Design compact et peu encombrant
Servo amplificateurs MR-J4-TM (200 V Type) 10T™ 20T™M 40TM 60TM 70TM 100TM 200TM 350TM 500TM 700TM
o . s L . Triphasé ou monophasé L
Tension d'alimentation  Tension/fréquence Triphasé ou monophasé 200—-240V AC, 50/60 Hz 200-240V AC, 50/60 Hz® Triphasé 200—240V AC, 50/60 Hz
Poids kg 1,0 1,0 1,0 1,0 14 14 2,1 23 40 6,2
Dimensions (Ixhxp) mm 50x168x161  50x168x161  50x168x161  50x168x161  60x168x191  60x168x191  90x168x201  90x168x201  105x250x206 172x300x206
> MR-J4-LITM-ECT 290156 290157 290158 290159 290160 290161 290162 290163 290164 290205
f:'f“e:a“;je"e MR-J4-CITM-PNT Réf. 298566 298567 298568 298569 298570 298571 298572 298573 298574 298695
MR-J4-LJTM-EIP 298708 298709 298710 298711 298712 298713 298714 298715 298716 298717
Servo amplificateurs MR-J4-TM4 (400 V Type) 60TM4 100TM4 200TM4 350TM4 500TM4 700TM4 11KTM4 15KTM4 22KTM4
Tension d'alimentation  Tension/fréquence @ Triphasé 380—480V AC, 50 Hz/60 Hz
Poids kg 17 1,7 2,1 36 43 6,5 134 134 18,2
Dimensions (Ixhxp) mm  60x168x201 60x168x201 90x168x201 105x250x206  130x250x206  172x300x206 ~ 220x400x266  220x400x266  260x400x266
» MR-J4-LITM4-ECT 290206 290207 290208 290209 290210 290211 294050 294051 294052
:‘:'fne:a“;je"e MR-J4-CITM4-PNT REf. 298696 298697 298698 298699 298700 298701 298705 298706 298707
MR-J4-LJTM-EIP 298718 298719 298720 298721 298722 298723 298727 298728 298729

(@) Pour alimentation monophasée 200V CA a 240V CA, la charge ne doit pas dépasser 75 % de la charge nominale.

Spécifications de contrdle MR-J4-TM-ECT MR-J4-TM-PNT MR-J4-TM-EIP
Fonction de sécurité STO (IEC/EN 61800-5-2)
Interfaces Ethernet 2 connecteurs RJ45 100 BASE-TX
Protocole d'application CAN type 12 CEI61158 via o ,
Protocole de communication EtherCAT (CoE), profil d'entrainement CEI61800-7 Esggyﬁlel(‘);ﬁmmunlcanon temps réel (RT), mg&:&?ﬂ%&s LIBRARY Volume 2, EtherNet/IP
(iA402 )
1ms, 2ms, 4 ms, 8 ms, 16 ms, 32 ms, 64 ms,
Temps de cycle 250 ps, 500 pis, 1 ms, 2 ms 128 ms, 256 ms, 512.ms 1-100 ms
Mode positionnement cyclique synchrone (csp),
mode vitesse cyclique synchrone (csv), mode position profil (pp), mode position profil (pp),
5 mode couple cyclique synchrone (cst), mode vitesse profil (pv), mode vitesse profil (pv),
SISO L mode position profil (pp), mode couple profil (tq), mode couple profil (tq),
mode vitesse profil (pv), parcours du point de référence (hm) parcours du point de référence (hm)
mode couple profil (tg), parcours du point de référence (hm)
Fonction Latch Méthode Latch matérielle et logicielle, 2 canaux (1 can. 55 ps + 1 can. 2 pis)
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Servo amplificateurs

Module de sécurité MR-D30

B Module de sécurité MR-D30

En combinaison avec I'unité de sécurité
fonctionnelle MR-D30 en option, il est possible
d'ajouter des fonctions de sécurité supplémen-
taires selon EN IEC 61800-5-2. En combinant
I'unité de sécurité fonctionnelle MR-D30 avec un
servo amplificateur MR-J4, les fonctions de sécu-
rité « Safe Stop 1 » (551), « Safe Brake Control »
(SBC), « Safely Limited Speed » (SLS) et « Safe
Speed Monitor » (SSM) selon EN IEC 61800-5-2
sont disponibles.

Lors de l'utilisation d'un servomoteur avec
encodeur de sécurité fonctionnel, les fonctions

PUSH
| S—]

« Stop sécurisé 2 » (552) et « Immobilisation
sécurisée » (SOS) sont disponibles.

L'activation est possible en connectant

les signaux directement au MR-D30 ou en
combinaison avec le Motion Controller via

une communication SSCNETIII/H sécurisée. Le
cablage sera en outre réduit par une activation
via le réseau.

Spécifications communes MR-D30
Tension/fréquence © 24V(C

Tension d'alimentation ~ Fluctuation de tension autorisée 24V (C+10%
Fluctuation de fréquence autorisée 800 mA

MR-J4-CJA-RJ/B-RJ/GF-RI/TM

6 points d'entrée redondants, logique source ou «sink »

3 points d'entrée redondants, logique source

15 ms ou moins pour le signal de I'arrét sécurisé (STO)
Service: 0—55 °C (sans gel), Stockage: -20-65 °C (sans gel)

Amplificateurs compatibles
Entrées de sécurité pour les dispositifs de sécurité
Entrées de sécurité pour les dispositifs de remise en marche
Temporisation réglable
Température ambiante
Humidité relative de I'air

Service: 90 % maxi (sans condensation), Stockage: 90 % maxi (sans condensation)

Conditions ambiantes  Environnement Implantation a l'intérieur; aucun gaz agressif ou inflammable, aucune vapeur d'huile, aucune poussiere
Altitude Maxi 1000 m d'altitude
Tenue aux vibrations Jusqu'a 5,9 m/s’ pour 10 a 57 Hz (dans les directions X, Y et Z)

Poids kg 0,15

Dimensions (Ixhxp) mm  22,5x192x86

Référence de commande Réf. 275670

Caractéristiques de sécurité MR-D30

EN S0 13849-1 catégorie 3 PL d et catégorie 4 PLe
IEC61508 SIL 2 et SIL3

EN 62061 SILCL2 et SILCL3

EN 61800-5-2SIL2 et SIL 3

15 ms maxi pour « 'arrét sécurisé » (ST0)

Standards de sécurité

Temporisation de la réponse

Connexion directe avec (atégorie4PLe, SIL3
le module de sécurité Safe Torque (STO), Safe Stop 1 (SS1), Safe Stop 2 (SS2), Immobilisation sécurisée (SOS), Safely Limited Speed (SLS),
gsz‘éz?cﬁg fonctionnel Safe Brake Control (SBC), Safe Speed Monitor (SSM)

fonctionnelle  Connerion via SSCNETI/Hou  216g0rie 3PLASIL 2

Safe Torque (STO), Safe Stop 1(SS1), Safe Stop 2 (5S2), Immobilisation sécurisée (SOS), Safely Limited Speed (SLS),

Fonctons (CLink IE Field, cablage réduit. <. g2t Control (SBC), SSafe Speed Monitor (SSM)
sécurité fe"r’;‘:fd"l']‘l’: (fe"se:(‘ﬁ r?t"ée‘ Catéqorie 4 PL e, SIL 3 (Safe Torque (ST0), Safe Stop 1(SS1), Safe Brake Control (SBC))
] Catégorie 3 PLd, SIL 2 (Safely Limited Speed (SLS), Safe Speed Monitor (SSM))
Servomoteurs
N (atégorie 3PLd, SIL2
Connexion via SSCNETIII/H ou g -
" . " . Safe Torque (STO), Safe Stop 1(SS1) Safely Limited Speed (SLS), Safe Brake Control (SBC),
CC-Link IE Field, cablage réduit Safe Speed Monitor (SSM)
MTTFd
Prévision moyenne du temps d'apparition >100ans
d’une panne dangereuse
DC
Lindice DC (Diagnostic Coverage) représente l'efficacité de =90 %
supervision des défauts d'un systéme ou d'un sous-systéme
PFH
Probabilitémoyenne d'une panne dangereuse 6,57x10-" 1/h
durant une (1) heure
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(ablage externe du servo amplificateur MR-JE-A

B Cablage externe du servo amplificateur MR-JE-A

Le schéma suivant illustre le cablage externe les accessoires proposés afin d'adapter sans Vous trouverez un apercu complet regroupant
du MR-JE-A. Utilisez uniquement les cables et probléme le systéme a vos besoins et garantir toutes les données des cables de raccordement

connecteurs de raccordement, les options et unemise en service rapide. ainsi que de leurs accessoires dans le chapitre
suivant.

(@ Alimentation
Communication USB via (N3

Panneau d'affichage
Permet de signaler I‘tat et d'afficher les parametres et Vous pouvez raccorder un PC via le cable USB optionnel
les messages derreur. (MR-J3USBCBL3M). Le logiciel de configuration

MR Configurator2 permet de configurer les parameétres, de
T e surveiller les données d'exploitation, de réaliser des analyses
graphiques et d'exécuter un test pour diagnostiquer les erreurs.

Permet de régler I'affichage de I'état, la fonction de

W

diagnostic, I'affichage de I'alarme et des parameétres. v
=

7

=

[a~]

o

Servo amplificateurs =

MR-JE-A %

—\a =3
——= E
v

0000
et )

o

wzn

— Bornier (en option)

Tous les signaux sont raccordables via un bornier externe.

-zn

Module de positionnement

(COOCOIrriririeitress

Vous pouvez raccorder ici les automates Mitsubishi Electric ainsi
que les automates tiers avec la sortie du train d'impulsions.

~oZn

Cable du codeur
(en option)

FX2N-CIPG

QD751
LD7501

(@) —— Signaux de commande
: | L Branchement de signaux E/S de commandes program-
Mise a la terre = mables ou d'appareils de contrdle de machines
(2 Raccordement pour la résis-
tance de freinage

Servomoteur

(3 Voyant CHARGE
(@ Alimentation (2 Résistance de freinage (en option) (3 Voyant CHARGE
3~,200-240V CA Installez une résistance de freinage externe afin Allumé lorsque le circuit intermédiaire est chargé.
1~,200-240V CA pour servomoteurs <2 W de dissiper les fortes énergies régénératrices ainsi Lorsque le voyant est allumé, vous nedevez
que pour les forts moments d'inertie. Pour plus retirer aucun cable.

d'informations, reportez-vous au manuel MR-JE-A.
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(ablage externe du servo amplificateur MR-JE-B

B Cablage externe du servo amplificateur MR-JE-B

Le schéma suivant illustre le cablage externe accessoires proposés afin d'ajuster le systéme Vous trouverez un apercu de toutes les données
du MR-JE-B. Utilisez uniquement les cables de a vos besoins ainsi que de garantir unemise en des cables de raccordement et des accessoires
raccordement, connecteurs, options et autres service rapide et fiable. dans le chapitre suivant.

(@ Alimentation

— Panneau d'affichage Communication USB via (N5

Vous pouvez raccorder un PC via le cable USB optionnel
(MR-J3USBCBL3M). Le logiciel de configuration MR Configu-
rator2 permet de configurer les parametres, de surveiller les
données d'exploitation, de réaliser des analyses graphiques
et d'exécuter un test pour diagnostiquer les erreurs.

Permet de régler I'affichage de I'état, Ia fonction de diagnos-
tic, I'affichage de I'alarme et des paramétres.

— Batterie sur (N4 (option)

La batterie (MR-BAT6V1SET-A) sert a enregistrer les données
du positionnement valeur absolue. La batterie n'est pas
nécessaire pour le positionnement incrémental.

Servo amplificateurs
Réglage d'axe

Sert a sélectionner le numéro d'axe avec l'interrupteur rotatif
(SW1)

Branchement signal E/S CN3

Cette interface de branchement sert a recevoir et émettre des
signaux, comme par exemple ARRET D'URGENCE, In-Position,
freins électromagnétiques et alarme.

[l
SSCNETHE ___Connexion au réseau SSCNETIII/H via C(N1A

(en amont)

Cable du codeur
(en option)

Le servo amplificateur en amont est raccordé ici

=o)__o=20 [ >-20

~ Vers modules Simple-Motion compatibles
SSCNETIII/H

4} INE:

EEEmamae

MR-JE-10B

o]

(2) Raccordement pour la résis- Mise a la terre
tance de freinage (en option)
FX5-40SSC-S FX5-80SSC-S
s t Connexion au réseau SSCNETIII/H via C(NTA
ervomoteur — (enaval)
Le servoamplificateur suivant se branche ici.
(3 Voyant Charge
® Alimentation @ Résistance de freinage (en option) (3 Charge lamp
3~,200-240V CA Installez une résistance de freinage externe Allumé lorsque le circuit intermédiaire est chargé.
1~,200-240V CA pour servomoteurs <2 kW afin de dissiper les fortes énergies régéné- Lorsque le voyant est allumé, vous nede-
ratrices ainsi que pour les forts moments vez retirer aucun cable.

d'inertie. Pour plus d'informations, reportez-
vous au manuel MR-JE-B.
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(ablage externe du servo amplificateur MR-J4-A

H Cablage externe du servo amplificateur MR-J4-A

Le schéma suivant illustre le cablage externe
du MR-J4-A. Utilisez uniquement les cables de
raccordement, connecteurs, options et autres

@ Alimentation I

Bobine du circuit
intermédiaire (en option)

() Raccorde-
ment pour
la résistance
de freinage

(en option) @)—l |

MR-J4-A-RJ
Entrée supplémentaire
pour encodeur externe

CHARGE

(1) Alimentation

3~,200-240V CA
1~,200-240V CA pour servomoteurs <2 W
3~,380-400V CA pour servomoteurs = 600 W (A4)

(2 Résistance de freinage (en option)

Installez une résistance de freinage externe afin
de dissiper les fortes énergies régénératrices
ainsi que pour les forts moments d'inertie. Pour
plus d'informations, reportez-vous au manuel
MR-J4-A.

S MITSUBISHI ELECTRIC
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accessoires proposés afin d'ajuster le systéme
a vos besoins ainsi que de garantir unemise en
service rapide et fiable.

Panneau d'affichage (derriére le cache)

Permet de régler I'affichage de I'état, Ia fonction de diagnos-
tic, 'affichage de I'alarme et des parameétres.

Panneau de commande (derriére le cache)

Permet de signaler I'état et d'afficher les paramétres et les
messages d'erreur.

Servo amplificateurs
MR-J4-A

Cable du codeur (en option) @

Mise alaterre =
Batterie (en option)

La batterie (MR-BAT6V1SET) permet de sauvegarder les
données de la valeur absolue du positionnement. La batterie
n'est plus nécessaire pour le positionnement incrémentiel

(3 Voyant CHARGE

Allumé lorsque le circuit intermédiaire est chargé.

Lorsque le voyant est allumé, vous ne devez
retirer aucun cable.

(@ Communication RS422

Vous pouvez raccorder un PC a I'aide d'un cable
adaptateur de RS232C/RS422.

=1

<_/__I_/ Signal STO 1/0 port CN8

Vous trouverez un apercu de toutes les données
des cables de raccordement et des accessoires
dans le chapitre suivant.

Communication USB via (N5

Vous pouvez raccorder un PCvia le cable USB optionnel
(MR-J3USBCBL3M). Le logiciel de configuration MR Configurator2
permet de configurer les parameétres, de surveiller les données
d'exploitation, de réaliser des analyses graphiques et dexécuter un
test pour diagnostiquer les erreurs.

3

Servo amplificateurs

Sorties analogiques dumoniteur a (N6

Sortie des signaux analogiques proportionnelle a la vitesse et
au couple. (2 canaux)

Communication RS422 via (N3

Raccordement du pupitre opérateur GOT (voir la note (2))

Connecter unité de logique de sécurité ou un relais de sécurité
externe. Utiliser un cable STO en option (MR-DO5UDL3M-B).

—— Bornier (en option)

Tous les signaux sont raccordables via un bornier externe.

Module de positionnement

Vous pouvez raccorder ici les automates Mitsubishi Electric ainsi
que les automates tiers avec la sortie du train dimpulsions.

LD7500 RD75C] QD750 FX2N-CIPG
Signaux de commande

Branchement de signaux E/S de commandes programmables
ou d'appareils de contrdle de machines
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Servo amplificateurs

(ablage externe du servo amplificateur MR-J4-B

B Cablage externe du servo amplificateur MR-J4-B

Le schéma suivant illustre le cablage externe
du MR-J4-B. Tous les cables de raccordement,
connecteurs, options et autres accessoires sont
disponibles afin d'installer le systéme et de

garantir une mise en service fiable.
Controleur Motion du MELSEC System Q :
Q172DSCPU (pour 16 axes maxi)
Q173DSCPU (pour 32 axes maxi)
Controleur Motion du MELSEC iQ-R System Q:

La structure simplifiée du bus SSCNET llI/H (bus
FO, 150 Mbit/s) facilite le cablage et réduit ainsi
le risque d'erreurs.

Modules Motion/de positionnement
MELSEC FX: FX3U-20SSC-H

Controleur Motion
monoaxe
MR-

Vous trouverez un apercu de toutes les données
des cables de raccordement et des accessoires
dans le chapitre suivant.

Contrdleur indépendant Motion
MELSEC System Q : QD77MS
MELSEC iQ-R System: RD77MS
MELSEC série L : LD77MS

MQ100, Q170MSCPU

R16MTCPU (pour 16 axes maxi)
R32MTCPU (pour 32 axes maxi)
R64MTCPU (pour 64 axes maxi)

MELSEC System Q

El
3

SERVO SYSTEM

T
g
\

Raccordement CNP1 —
Alimentation du circuit de charge
Raccordement CNP2 —

Alimentation du circuit de commande

Raccordement CNP3

Alimentation du servomoteur

Voyant
CHARGE

MR-J4-B-RJ
Entrée supplémentaire
pour encodeur externe

40

MR-J4-B

Batterie (en option)

La batterie (MR-BAT6V1SET) permet de
sauvegarder les données de la valeur
absolue du positionnement. La batterie
n'est plus nécessaire pour le positionne-
ment incrémentiel.

MELSEC FX: FX5-40SSC-S/
FX5-80SSC-S

Ordinateur Panneau d'affichage (derriére le cache)
avec —Affichage de [‘état et des codes d'erreur
MR Configurator2

Réglage des axes

[ Selects an axis using the integrated axis selection
rotary switch (SW1)

Connexion au réseau SSCNETIII/H via C(N1A
(enamont)

Le servo amplificateur en amont est raccordé ici.

)
7y =

A

&z 4

e

SSCNETII/H

Yl

U U S

I 2
N T

m

S$CN

Raccorde- Raccordement CN2

ment CN2

Connexion au réseau SSCNETIII/H via CN1B
(enaval)

Raccordement du signal d'E/S via CN3

Cette interface permet I'entrée et la
sortie de signaux comme par ex. I'arrét
d’urgence, En Position, du frein de
parking électromagnétique et I'alarme.

Le servo amplificateur en aval est raccordé ici.

Signal STO I/0 port CN8

Connecter unité de logique de sécurité ou
un relais de sécurité externe. Utiliser un
cable STO en option (MR-DO5UDL3M-B).
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(ablage externe du servo amplificateur MR-J4-GF

H Cablage externe du servo amplificateur MR-J4-GF

Le schéma suivant illustre le cablage externe Vous trouverez un apercu de toutes les données
du MR-J4-GF. Tous les cables de raccordement, des cables de raccordement et des accessoires
connecteurs, options et autres accessoires sont dans le chapitre suivant.

disponibles afin d'installer le systeme et de
garantir une mise en service fiable.

Contréleur Motion

MELSEC System Q

MELSEC iQ-R System: Contrdleur indépendantMotion Modules Master locaux

ROCPU, MELSEC System Q: QD77GF4, QD77GF8, QD77GF16 MELSEC System Q: QJ71GF11-T2

ROENCPU (module CPU intégré CC-Link IE) MELSEC iQ-R System: RD77GF4, RD77GF8, RD77GF16/ MELSEC iQ-R System: RJ71EN71, RJ71GF11-T2

W

RD77GF32

Servo amplificateurs

MELSEC iQ-R System Ordinateur avec Panneau d'affichage (derriére le cache)
MR Configurator2 __ Affichage de I'état et des codes d'erreur

Réglage des axes
Selects an axis using the integrated axis selection
rotary switch (SW1)
Connexion au réseau SSCNETIII/H via C(NTA
(en amont)
S Le servo amplificateur en amont est raccordé ici
2L
w
X
£
=
O]
)
Raccordement CNP1
Alimentation du circuit de charge §(
\
N
Raccordement CNP2 = \\§
\
Alimentation du circuit de commande \
CC-Link IE Field %
[N I ] ze
Raccordement CNP3 LK IE Fild \JMJHHHHHH‘ H}\UMHHHHHH‘ @% ;
Alimentation du servomoteur Nl o N N
Voyant —
Charge Raccorde-
ment CN2
Servomoteur Mise a la terre

SAgualSTO 0 porCia Connexion au réseau SSCNETIII/H via
Connecter unité de logique de sécurité ou CN1B (en aval)

un relais de sécurité externe. Utiliser un
cable STO en option (MR-DO5UDL3M-B).

Le servo amplificateur en aval est raccordé ici.
Batterie (en option)

La batterie (MR-BAT6V1SET) permet de
sauvegarder les données de la valeur
absolue du positionnement.

La batterie n'est plus nécessaire pour le
positionnement incrémentiel. Raccordement du signal d’E/S via (N3

Cette interface permet I'entrée et la sortie de signaux
comme par ex. I'arrét d'urgence, En Position, du frein
de parking électromagnétique et I'alarme.

S MITSUBISHI ELECTRIC 4



Options et accessoires

(Cables de raccordement et connecteurs

B Cables et connecteurs pour servo amplificateurs MR-JE-A usqu’a 1 kW

. Servo amplificateur
Contréleur

RD75P

RD75D ¢ ]
QD70P D ””””””””” C oN3
QD70D — — | O<t--oo=C = =i J-->

i
1
D75P_N 1
8D75D_N . CNt MR Configurator2
L02, 106, L26CPU e T (logiciel de
LD75P L configuration)
LD75D e >
FX3S
FX3U, FX3UC
FX3G, FX3GC o
FX3GE, NI
FX5U, FX5UC %] |
FX2N-10PG Bornier TB-50-EG v
FX3U-1PG Vers encodeur servomoteur

]

Connecteur
(Note @)

B Cables et connecteurs pour servo amplificateurs MR-JE-A 2 kW et 3 kW

Contrdleur

RD75P
RD75D D:::::::::::: ,,,,,, -
QD70P
QD70D Calll @_
QD75P_N
QD75D_N
L02, LO6, L26CPU ’E

]

]

Servo amplificateur

LD75P
LD75D

FX3S,

FX3U, FX3UC
FX3G, FX3GC,
FX3GE,

FX5U, FX5UC
FX2N-10PG
FX3U-1PG

N3

- reo=CO)=—=C=m_-~

MR Configurator2
(logiciel de
configuration)

Bornier
TB-50-EG

CN1
Connecteur (Note®) <

=]
=]

=]

I
v
Vers encodeur servomoteur

Remarque:
@) Contenu livré
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(ables de raccordement et connecteurs

B Cables et connecteurs pour servo amplificateurs MR-JE-B usqu’a 1 kW

Controéleur . . N o
! o O oM N5
Troee 77| w91 0h L
. . | | oeo=—=l L | !
| oA | / | CN1A
QD77MS ! ‘ ‘ “ !
LD77MS e IR == G S G (i MR Configurator2 1___.__..
RD77MS | @ (logiciel de | !
| el configuration) i ONiB
| & @, : []3
i o : i N
i |
L O ' - o
i Vers encodeur servomoteur !
Connecteur (Note®  fio|f5------———--4-- -1 s !
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, S — } -+ aﬂ Bouchon de
| protection
! (Note @)

Servo amplificateur

Servo amplificateur

Boitier batterie: MR-BT6VCASE

(Note ¥)

Batterie : 5 pcs MR-BAT6V1

Batterie: MR-BAT6V1SE-A

B Cables et connecteurs pour servo amplificateurs MR-JE-B usqu’a 2 kW et 3 kW

Contrdleur

FX5-40SSC-S < = [}
FX5-80S5C-S ©.®

QD77Ms

LD77Ms

RD77MS

Servo amplificateur

Servo amplificateur

CNPt

Connecteur (Remarque ©)

o ol o
O<|---- w=O—C0=n_}--- R Configurator2 0
o @ (logiciel de o
D ﬂ:ﬁ configuration)

CNDM Cﬁ

oniB ! o

I — Mot | o [

o D oe |Bouchonde
CJ-1--- [ 1 |protection

[ :v CNd | (Remarque ©)

Vers encodeur servomoteur

Remarque:
(@ Contenu livré

S MITSUBISHI ELECTRIC

/
Boitier batterie: MR-BT6VCASE

Batterie: MR-BATGV1SET-A |
Batterie: 5 pcs MR-BAT6Y7 Remaraue®)
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Options et accessoires

(Cables de raccordement et connecteurs

B Cables et connecteurs pour servo amplificateurs MR-J4-A jusqu’a 3,5 kW

Controleur

RD75P

RD75D

QD70P

QD70D
QD75P_N
QD75D_N

L02, LO6, L26CPU

]

FX3S,

Connec- P,
teurt

LD75P
LD75D ’%

-

FX3U, FX3UC
FX3G, FX3GC,
FX3GE,

FX5U, FX5UC
FX2N-10PG
FX3U-1PG

Bornier
TB-50-EG

(Remarque ©)

Vers puissance servomoteur

Servo amplificateur

Remarque @ CN2L

(N4
(I

| Vers encodeur servomoteur

Vers encodeur coté charge

B Cables et connecteurs pour servo amplificateurs MR-J4-A 5 kW ou plus

Controleur

RD75P

RD75D

QD70P

QD70D
QD75P_N
QD75D_N

L02, L06, L26CPU
LD75P

LD75D

FX3S,

]

]

@T

Servo amplificateur

FX3U, FX3UC
FX3G, FX3GC,
FX3GE,

FX5U, FX5UC
FX2N-10PG
FX3U-1PG

5

Bornier
TB-50-EG

Notes:
(D Fait partie du contenu livré
(@) Connecteur CN2L disponible pour servo amplificateur MR-J4-B-R).

a4

ONPL
. CNe | ‘[:'E@ A MR Configurator2
| 1
I I (logiciel de
: C%S]( = T ) R E configuration)
NP2 1 OB
[ [ Fp—— Connecteur Cable de conversion RS-422/RS-232C
LM I court-circuit
| : (Remarque ¥)
: - CE]:g
CNP3 L
CN2

MR Configurator2
logiciel de
configuration)

I
) A
e e =—— |
. ON3 |
b Oef---- @@:@ ———————————— |
1 CN8 \
} A *E]:J Connecteur Cable de conversion RS422/RS232C
1 CONi I court-circuit
: : (Remarque ©)
! - «I:I::}:g
s
cN2
e -7
Remarque @ CN2L ;
C] ~ 7 Vers encodeur servomoteur
Chd M
[] | Versencodeur coté charge
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(Cables de raccordement et connecteurs

B Cables et connecteurs pour servo amplificateurs MR-J4-B jusqu’a 3,5 kW

Servo amplificateur Servo amplificateur
Contréleur 7
= )=C =m_®
Q172DSCPU B ) ® C=mh E
Q173DSCPU~ <--- ﬂ}:@ *********** o OB | MR Configurator2 o 05
Q170MSCPU @, ®, 0 ' (logiciel de configuration) o
R16MTCPU
R32MTCPU D
R64MTCPU o B
FX5-40SSC-S Raccordement T c L CNDA
R ) - onnecteur court-circuit 1,
FX5-80SSC-S emarque ' = (Remarque ©)
QD77MS ! P
Lo77zmws e
RD77MS v 4 Bouchon de
" ! rotection
MR-MQ100 3 CON2 1 cne (’;emarqueJ)
! (Remarque ®) L ‘v (Remarque 2CN2L
v ; i ‘v Vers encodeur servomoteur ;
. N N4
Vers puissance servomoteur 3 | Vers encodeur coté charge O
vy
g
‘S
v
v
5]
b=l
o
IS
—
9]
v
o
2
=
o
B Cables et connecteurs pour servo amplificateurs MR-J4-B 5 kW ou plus e
Servo amplificateur Servo amplificateur
Contréleur
Q172DSCPU
Q173DSCPU <~~~ ﬂ}:@ SRR SRR BT - o
Q170MSCPU G, D), U o MR Configurator2 o
R16MTCPU ! (logiciel de confi-
R32MTCPU I . ﬂ:ﬁ @) guration)
R64MTCPU | o o
FX5-4055C-5 Can| Connecteur court-circuit
' CNIA - - CN1A
FX5-80SSC-S i | Cm (Remarque ©)
QD77MS - > ' -
LD77MS CON1B S ' CONB Bouchon
RD77MS [ S Ty SO SO oy S
b tion
MR-MQ100 o @, , o2 (Remarque @)
C i C
(Remarque @) _ ON2L J( (Remarque ®) _ ON2L
o | Vers encodeur servomoteur o
L | Vers encodeur coté charge (.
Notes:

(@ Fait partie du contenu livré
(@) Connecteur CN2L disponible pour servo amplificateur MR-4-B-RJ.
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Options et accessoires

(Cables de raccordement et connecteurs

B Cables et connecteurs pour servo amplificateurs MR-J4W2-B et MR-J4W3-B

Contréleur ‘M

Q172DSCPU 2O  see o= B
Q173DSCPU | amplificateur | ) Servo amplificateur
Q170MSCPU ; ! MR Configurator2
QD77MS b 5| || (logiciel de configu- ons
LD77MS Do ration) oo o
MR-MQ100 ; D Bornier TB-26-EG D
o one oNg
i O<-{-~-1] Connecteur court-circuit (Note ) NP2 U
| CNIA | CN1A
i [ — il
Raccordement CN1B e ' CN1B
Gemarque®) D" 77777777777777777777777777 - CNP3A D{]{ Bouchon de
i CN2A @, @, l:l CNZA protection
' I:l R R CNP3B l:l (Remarque ©)
[ REREEEE I CNeB ; [ ] ows
- L J-qmm s PR (I
P ON2C | v Vers encodeur servomoteur axe A ONaC
3 o %‘I  Vers encodeur servomoteur axe B l:l %I
P | Vers encodeur servomoteur axe C e
! v Vers puissance servomoteur axe C !
' Vers puissance servomoteuraxeB 777" Tﬂj”’”””””“""”””””””“
Vers puissance servomoteur axe A ‘ 777777777777777777 R
’ A :Dg@i@ 1
Boitier batterie: MR-BT6VCASE
Remarque: Batterie: 5 pcs MR-BAT6V1 —
(D Fait partie du contenu livré
(@) Connecteur CN2L disponible pour servo amplificateur MR-4-B-RJ.
l Cables et connecteurs pour servo amplificateurs MR-J4-TM
Servo amplificateur Servo amplificateur
;- o= —( =m P @
Pt C% 3 = Connecteur MR Configurator2 NPt C%
i CNB( }' court-circuit (Remarque *) (logiciel de configuration) o
= - - > D U
CN3 = CN3
CNP2 D«iiiiiiiiiiiliiii CNP2 D
Raccordement (Remarque®) < ] ! S ]
: R ﬂ:ﬁ ® Bornier TB-20-EG
B i
1 ! o N Gl
| (I Cable Ethernet L]
v % ! Cat 5e (100BASE-TX) %
Vers puissance servomoteur o . ou supérieur p
O Y O

Note:
(@ Fait partie du contenu livré
(@) Connecteur CN2L disponible pour servo amplificateur MR-J4-B-RJ.
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(Cables de raccordement et connecteurs

B Cables de raccordement et connecteurs pour les servomoteurs

Pour les servomoteurs HG-KR/HG-MR: longueur du cable du codeur <10 m

Sortie des cables en direction de I'arbre moteur Sortie des cables en direction opposée par rapport a I'arbre moteur
Sur CNP3/A/B/C
4 Cable d'alimentation du servomoteur ul N 4 Cable d'alimentation du servomoteur )
| @00 Sur CN2/A/B/C o a® 6
1 Cable du frein du servomoteur | Cable du frein du servomoteur
i | Cable du codeur | | Cable du codeur
Tt ! | o
R R ©) by ®
Servomo- Servomo-
teur ] 1 teur
. J - J

Pour les servomoteurs HG-KR/HG-MR: longueur du cable du codeur >10 m

Options et accessoires

Sortie des cables en direction de I'arbre moteur Sortie des cables en direction opposée par rapport a I'arbre moteur
Sur CNP3/A/B/C
/ Cable d'alimentation du . / @ \
servomoteur Cable d'alimentation du servomoteur
R R et (PR EE R e QHZ@ ST B ~ Sur CNP3/A/B/C

@ Cable du frein du

servomoteur
777777777 i@: Seemmseeeee

Servomo- Servomo-

teur :l I: teur

Pour les servomoteurs HG-SR

f Cable d'alimentation du
servomoteur
”””””””””” @EM@]’::::::%” Sur CNP3/TE4/TE1/CNP3A/B
® ®,®, 6, ®, B,

, , Cable du frein du

i
I

I

I

I

I

i

!

I

|

! servomoteur
D] 1= e Sur CN2/A/B
| )
I

I

I

I

I

I

I

I

I

I

Servomo- | N D@ !

teur L S # 777777777 -
% N AN ®® /
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Options et accessoires

(Cables de raccordement et connecteurs

Pour les servomoteurs HG-JR <9 kW

Servomo-
teur

Cable d'alimentation du servomoteur

A
|
|
|

© OO

Cable du frein du servomoteur

Pour les servomoteurs HG-JR 11 kW et 15 kW

Servomo-
teur

Cable d'alimentation
du servomoteur

Cable d'alimentation
du servomoteur

Cable du frein du
servomoteur

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

Sur CN2/A/B

A
|
|
|

Pour les servomoteurs HG-JR 22 kW

48

/

Connexion de puissance via boitier terminal

Servomo-
teur

Cable du codeur

SurTE1-1

Sur CN2
A

i
i
[
_a

_/

SurCN2
A

T

i

-
Y

Note:
Frein électromagnétique non existant
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cables de raccordement et connecteurs

Pour les servomoteurs HG-RR

/ Sur CNP3/TE4/CNP3A/B
A
Cable puissance/frein |
|
T Tt [t =111 10| S N —— e
3 3 ) Sur N2/AE
I ! Cable du frein i
! |
A N
i |
! ®, |
| |
| |
| i
e | [ el o
| N N ®O oo
I ’ I
] Servomo- 3 3
teur h I
o E D% 77777777777777777777777777777777777777 )
X N ®®

Pour un contrdle en boucle entiérement fermée (MR-J4-B/A ou MR-J4W2-B, et servomoteur rotatif)

o~ ™

Servo amplificateurs MR-J4-A/B

,,,,,,,,,,, d

i . Encodeur servomoteur
i Cable encodeur,

dépend du type moteur sélectionné 7T :é?‘:ﬁ
—

Encodeur coté
charge

Options et accessoires

HG-KR/HG-MR/HG-SR/ Connecteur selon |
HG-JR/HG-RR fabricant de l'enco- E
deur externe ,

servomoteurs |

Pour un contrdle en boucle entiérement fermée (MR-J4-B/A ou MR-J4W2-B, et servomoteur rotatif)

\

Servo amplificateurs MR-J4-A-RJ/B-RJ

Cable encodeur,
dépend du type moteur sélectionné

HG-KR/HG-MR/HG-SR/ ~ Connecteurselon
HG-JR/HG-RR fabricant de I'enco-
deur externe
servomoteurs
::::::::::::::{E @
Vers encodeur coté charge (55 [E
®

\ AN AN ® /
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Options et accessoires

(Cables de raccordement et connecteurs

Pour les servomoteurs HG-KN: longueur du cable du codeur <10 m

Sortie des cables en direction de I'arbre moteur

f N ) R Sur CNP1
Cable d'alimentation du servomoteur N
;E:éf !
! @ @, SurcN2
I
1 Cable du frein du servomoteur
S P
i |
| | Cable du codeur
[ S
i | i
Vv @
Servomo-
teur |
- )

Pour les servomoteurs HG-KN: longueur du cable du codeur >10 m

Sortie des cables en direction de I'arbre moteur

Sortie des cables en direction opposée par rapport a I'arbre moteur

4 Cable d'alimentation du servomoteur )
i Cable du frein du servomoteur
| | Cable du codeur
v ©)
|: Servomo-
teur
- J

Sortie des cables en direction opposée par rapport a l'arbre moteur

Sur CNP1
/ Cable d'alimentation du N / \
@ servomoteur i @ Cable d'alimentation du servomoteur
".‘ a1 AR Gbeduremay T ” suraner
! able au frein au !
i ;q‘ servomoteur i servomoteur
S R - R = L s =
| | Sur CN2 L Sur CN2
! ! Céble du codeur A . !
R A A = B B0 { @j ! | | I
o ® ® P b
i i i
L s Lo
o ® | b
i i i ! i i i
A - ! | | S
| ) I | ! i i i
i i i - i i i
i i i i i i i
i i i B i i i
| | | | | |
Lo © Lo
Servomo-| Servomo-
teur | — ™ teur

Pour les servomoteurs HG-SN

Céble d'alimentation du

TR TR R - N [ttt 2

|

| / / r @r @ Céble d'alimentation du

! servomoteur

Sttt @a:u:[@:‘f::::::::::::é————

|

|

! ) Cable du frein du

I servomoteur

[ = m — SR ks S
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, K

o B E

|

|

|

|

|

|

|

|

|

|

I

R | = R Y e
[ Servomo- ! N N ®
teur e %]%ZZZZZZZZZZZ’,’,’,’,’,{E 777777777
N AN
- e _J
Remarque:

jusqu'a 1 kW vers CNP1
2 kW ou plus vers CNP2

Sur CN2
A
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I

i
|
|
R
i
|
I
I
|

L'outil de sélection de servo en ligne sur notre site web vous aide a sélectionner les bons composants pour vos exigences systéeme.
Les références articles correspondant a la configuration sélectionnée seront listées.
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(Cables de raccordement et connecteurs

B Cables de raccordement et connecteurs pour les servo amplificateurs (généraux)

(Céble du

codeur

etkits de
connec-

teurs pour ®
N2

Note:

(able du codeur pour
HG-KR/HG-MR/HG-KN
Sortie des cables vers
I'arbre moteur

(able du codeur pour
HG-KR/HG-MR/HG-KN
Sortie des cables a l'opposé
de I'arbre moteur

Cable du codeur cotémoteur
pour HG-KR/HG-MR/HG-KN
Sortie des cables vers
I'arbre moteur

Cable du codeur cotémoteur
pour HG-KR/HG-MR/HG-KN
Sortie des cables a l'opposé
de I'arbre moteur

(Cable de codage coté de
I'amplificateur pour
HG-KR/HG-MR/HF-KN

Connecteurs, raccordement
c6té servo amplificateurs @
pour HG-KR/HG-MR/HG-KN

Cable du codeur pour
HG-KR/HG-MR/HG-KN
Sortie des cables vers
I'arbre moteur

Cable du codeur pour
HG-KR/HG-MR/HF-KN
Sortie des cables a l'opposé
de I'arbre moteur

(able du codeur pour
HG-KR/HG-MR/HG-SR/
HG-JR/HG-RR/HG-KN/
HG-SN

Kit de connecteurs pour le
codeur pour HG-KR/
HG-MR/HG-SR/HG-JR/
HG-RR/HG-KN/HG-SN

Description

Raccordement coté codeur
(Tyco Electronics AMP)
1674320-1

Raccordement cté de servo amplificateur
36210-0100PL (prise, 3M)
36310-3200-008 (kit boitier, 3M) ou
54599-1019 (kit de connecteurs, Molex)

=

Raccordement coté codeur
(Tyco Electronics AMP)
1674320-1

Ielin

Connecteurs

(Tyco Electronics AMP)

1473226-1 (avec bague) (contact)
1-172169-9 (hoitier)

316454-1 (borne du cable)

=

Connecteurs (Tyco Electronics AMP)
1-172161-9 (boitier)

170359-1 (broche du connecteur)
MTI-0002 (borne du cable,

TOA ELECTRIC INDUSTRIAL)

agn=

Raccordement c6té de servo amplificateur
36210-0100PL (prise, 3M)
36310-3200-008 (kit boitier, 3M) ou
54599-1019 (kit de connecteurs, Molex)

S

Utilisation en association avec @ ou @.

Connecteurs (Tyco Electronics AMP)
1-172161-9 (boitier)

170359-1 (broche du connecteur)
MTI-0002 (borne du cable,

TOA ELECTRIC INDUSTRIAL)

ESpm

<(ébles utiIisabIesPar ex.>

De section: 0,3 mm* (AWG22)
Diameétre extérieur du cable: @ 8,2 mm
outil crimp de nécessaire (91529-1)

Raccordement coté codeur
(TE Connectivity Ltd. Company)
2174053-1

Ielin

Raccordement c6té de servo amplificateur
54599-1019 (kit de connecteurs, Molex), ou
36210-0100PL (prise, 3M)
36310-3200-008 (kit boitier, 3M)

==

Utilisation en association avec @ ou @.

Connecteurs (DDK)
(M10-CR10P-M (straight plug)

=

Raccordement coté codeur (DDK)

<(ables jusqu'a une longueur de 10 m>
(M10-5P10S-M (contact embrochable droit)
CM10-#225C(C1)-100 (contact par prise)

=E

Raccordement c6té de servo amplificateur
36210-0100PL (prise, 3M)
36310-3200-008 (kit boitier, 3M) ou
54599-1019 (kit de connecteurs, Molex)

B8

el

<Pour les longueurs de cables supérieurs a 10 m>

CM10-SP10S-M (contact embrochable droit)
(M10-#225C(C2)-100 (contact par prise)

Raccordement coté codeur (DDK)
CM10-SP10S-M (contact embrochable droit)
CM10-#225C(51)-100 (contact par prise)

EE

<(ables utilisables par ex.>
De section: 0,5 mm? (AWG20) ou inférieur
Diametre extérieur du cable: @ 6,0-9,0 mm

Raccordement c6té de servo amplificateur
36210-0100PL (prise, 3M)
36310-3200-008 (kit boitier, 3M) ou
54599-1019 (kit de connecteurs, Molex)

=lin

@ -Het-Lindiquent la flexion. H signifie « hautement souple » (convient avec des chariots porte-cables), L indique la version standard.
@ Concernant la fabrication de cables, veuillez consulter le mode d'emploi du servo amplificateur MR-JE/MR-J4.

S MITSUBISHI ELECTRIC

Désignation

MR-J3ENCBLCIM-A1-H
[CJ=Longueur de cable:
2,510m@
MR-J3ENCBLCIM-A1-L
[J=Longueur de cable:
2,510m@
MR-J3ENCBLCIM-A2-H
[CJ=Longueur de cable:
2,510m@
MR-J3ENCBLCIM-A2-L
[J=Longueur de cable:
2,510m@

MR-J3JCBLO3M-A1-L
Longueur de cable: 03 m @

MR-J3JCBLO3M-A2-L
Longueur de cable: 03 m @

MR-EKCBLCIM-H
[CJ=Longueur de cable:
20,30,40,50m @

MR-EKCBLCIM-L
[O=Longueur de cable:
20,30m @

MR-ECNM

MR-J3JSCBLO3M-A1-L
Longueur de cable: 0,3 m @

MR-J3JSCBLO3M-A2-L
Longueur de cable: 0,3 m @

MR-J3ENSCBLCIM-H

[CJ=Longueur de cable: 2, 5, 10,

20,30,40,50m @

MR-J3ENSCBLCIM-L

[CJ=Longueur de cable: 2, 5, 10,

20,30mQ

MR-J3SCNS

Degré de
protection

1P65

1P65

1P65

1P65

1P20

1P20

1P20

1P20

1P20

IP65

1P65

1P67

1P67

1P67

Longueur Réf.

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

03m

03m

20m
30m
40m
50m

20m
30m

03m

03m

2m

5m

10m
20m
30m
40m
50m

2m
5m
10m
20m
30m

160312
161547
161548

161549
161550
161551

160230
161552
161553

161554
161555
161556

161557

154367

161559
161560
269075
229788

161561
161562

161572

239651

239652

160226
161563
161564
161565
161566
269076
244812

161567
161568
161569
161570
161571

161576
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Options et accessoires

(Cables de raccordement et connecteurs

Degré de
protection

Produit Description Désignation

Longueur Réf.

Connecteur du codeur (DDK) Raccordement coté de servo amplificateur
(M10-SP10S-M (contact embrochable droit) ~ 36210-0100PL (prise, 3M)
CM10-#22S5C(S1)-100 (contact par prise) 36310-3200-008 (kit boitier, 3M) ou

Kit de connecteurs pour le 54599-1019 (kit de connecteurs, Molex)
codeur pour HG-KR/

@  jig-MR/HG-SRHG-IR/ [[E]:% [:E MR-ENCNS2 P67 — 248686
HG-RR

<(ables utilisables par ex.>
De section: 0,5 mm? (AWG20) ou inférieur
Diameétre extérieur du cable: @ 5,5-9,0 mm

Encoderstecker (DDK) Raccordement cté de servo amplificateur
CM10-SP10S-M (contact embrochable droit) ~ 36210-0100PL (prise, 3M)
® (M10-#225C(51)-100 (contact par prise) 36310-3200-008 (kit boitier, 3M) ou MR-J3SCNSA 1P67 — 227425

54599-1019 (kit de connecteurs, Molex)

Kit de connecteurs pour le
codeur pour HG-SR/HG-JR/
HG-RR/HG-SN (=D

<(ables utilisables par ex.> N o
@ De section: 0,5 mm? (AWG20) ou inférieur MR-ENCNS2A IPé7 A

Diamétre extérieur du cable: @ 5,5-9,0 mm

Connecteur du codeur (DDK) Raccordement coté de servo amplificateur
D/MS3106A-295 (D190) (plug) 36210-0100PL (prise, 3M) 2m 268160
(able du codeur pour CE02-20BS-S-D (backshell, straight) 36310-3200-008 (kit boitier, 3M) ou MR-ENECBLCIM-H-MTH 5m 268161
@ HG-JRTTKTM (4),15K1IM(4), CE3057-12A-3-D (cable clamp) 54599-1019 (connector set, Molex) [CJ=Longueur de cable P67 10m 268162
22K1IM(4) 2,5,10,20, 30, 40,50 m 20m 268163
@EE]]@] . E] om 268164
Connecteur du codeur (DDK) Raccordement c6té de servo amplificateur
D/MS3106A-295 (D190) (Contact embrochable) ~ 36210-0100PL (prise, 3M)
(E02-20BS-S-D (boitier rond, droit) 36310-3200-008 (kit boitier, 3M) ou
- Kit de connecteurs pourle  CE3057-12A-3-D (borne du cable) 54599-1019 (connector set, Molex)
Cable du codeur pour
odesr  ® HG-JR1$K1M @, [EEE:I]E:‘ [:E] MR-ENECNS 1P67 — 210966
ethits de 15K1M(4), 22KTM(4)
@ <Cables utilisables par ex.>
teﬁ‘zﬁ P De section: 0,3 mm? (AWG22) a 1,25 mm? (AWG16)
< Diamétre extérieur du cable: @ 6,8—10 mm
Connecteur du codeur Raccordement coté de servo amplificateur
RM15WTPZK-125(Contact embrochable) 36210-0100PL (prise, 3M)
Kit de connecteurs pourle ~ JR13WCCA-8(72) (cable clamp) 36310-3200-008 (kit boitier, 3M) ou
codeur pour S 54599-1019 (connector set, Molex) MR-J3DDCNS P67 - 227979
Connecteur du codeur Connecteurs
RM15WTPZK-125(Contact embrochable) RM15WTPZ-12P(72) (Contact embrochable)
Kit de connecteurs pourle  JR13WCCA-8(72) (borne du cable) JR13WCCA-8(72) (borne du cable) _ _
() codeur pour TM-RFM [[E]:@ @:'E] MR-J3DDSPS P67 227980
Connecteur du codeur Raccordement cté de servo amplificateur
36110-3000FD (Contact embrochable) 36210-0100PL (prise, 3M)
36310-F200-008 (kit boitier, 3M) 36310-3200-008 (kit boitier, 3M)
(ableY pour fonction
® boucle entiérement fermée d J MR-J4FCCBLO3M - USm 2l
Connecteur du codeur Raccordement coté de servo amplificateur
36110-3000FD (Contact embrochable) 36210-0100PL (prise, 3M)
36310-F200-008 (kit boitier, 3M) 36310-3200-008 (kit boitier, 3M)
Ensemble pour fonction
® boucle entiérement fermée D MR-J3THMCN2 - — 2

] [0
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Cable
d‘alimen-
tation
pour
Servomo-
teurs

Notes:

@ -Het-Lindiquent la flexion. H signifie « hautement souple » (convient avec des chariots porte-cables), L indique la version standard.

@

Cable d'alimentation pour
HG-KR/HG-MR/HG-KN
Sortie des cables vers
I'arbre moteur, non blindé.

Cable d'alimentation pour
HG-KR/HG-MR/HG-KN
Sortie des cables a l'opposé
de I'arbre moteur, non
blindé.

(able d'alimentation pour
HG-KR/HG-MR/HG-KN
Sortiedes cables vers I'arbre
moteur, blindé.

(Cable d'alimentation pour
HG-KR/HG-MR/HG-KN
Sortie des cables a l'opposé
de 'arbremoteur, blindé

Cable d'alimentation pour
HG-KR/HG-MR/HG-KN
Sortie des cables vers
I'arbre moteur, blindé,
chaine énergétique.

Cable d'alimentation pour
HG-KR/HG-MR/HG-KN
Sortie des cables a l'opposé
de I'arbremoteur, blindé,
chaine énergétique.

(able d'alimentation pour
HG-KR/HG-MR/HG-KN
Sortie des cables vers
I'arbre moteur

(able d'alimentation pour
HG-KR/HG-MR/HG-KN
Sortie des cables a l'opposé
de 'arbremoteur

(able d'alimentation pour
HG-SR52/HG-SN52,
HG-SR524-1524/
HG-JR53-73/
HG-JR534-1034

(able d'alimentation pour
HG-SN102/HG-SN102,
HG-JR103-203/
HG-JR1534-3534

(able d'alimentation pour
HG-SR152/HG-SN152/
HG-JR5034

Cable d'alimentation pour
HG-SR2024

Description

Raccordement coté moteur (Japan Aviation Electronics Industry)
IN4FT04S)1-R (connecteur)
ST-TMH-S-C1B-100-(A534G) (contact par prise)

Sortie de cables

= <

Raccordement c6té moteur (Japan Aviation Electronics Industry)
IN4FT045)1-R (connecteur)
ST-TMH-S-C1B-100-(A534G) (contact par prise)

=

Sortie de cables

Raccordement coté moteur (DDK)
CE05-6AL1-1SD-D-BSS (contact embrochable droit)
(E3057-CJA-CJ-D (borne du cable)

(Cables de raccordement et connecteurs

Désignation

MR-PWS1CBLCIM-A1-H
[CJ=Longueur de cable:
2,510m@
MR-PWS1CBLCIM-A1-L
[CJ=Longueur de cable:
2,5,10m@
MR-PWS1CBLCIM-A2-H
[CJ=Longueur de cable:
2,510m@
MR-PWS1CBLCIM-A2-L
[CJ=Longueur de cable:
2,510m@

MR-PWS3CBLLIM-A1-L
[O=Longueur de cable:
2,510m@

MR-PWS3(BLCIM-A2-L
[CJ=Longueur de cable:
2,5,10m@

PWS007N-[1.0-A1
[CJ=Longueur de cable:
2,5,10m

PWS007N-[1.0-A2
[CJ=Longueur de cable:
2,5,10m

MR-PWS2CBLO3M-A1-L
Longueur de cable: 0,3 m @

MR-PWS2CBLO3M-A2-L
Longueur de cable: 0,3 m @

PCS015N-1.0-0C4
[CJ=Longueur de cable:
2,5,10,20,30m

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

PCS040N-[1.0-0C4
[CJ=Longueur de cable:
2,5,10,20,30m

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

@ Les moteurs HG-RR avec frein nont pas de connecteur supplémentaire pour le frein. Les contacts pour le frein sont & Iintérieur du connecteur de puissance.

S MITSUBISHI ELECTRIC

Degré de
protection

1P65

IP65

1P65

1P65

1P65

1P65

1P65

1P65

IP55

IP55

1P67

1P67

IP67

1P67

Longueur Réf.

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

2m
5m
10m

03m

03m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

160227
161592
161593

161594
161595
161596

160228
161597
161598

161599
161600
161601

210799
210800
210801

210802
210803
210814

220009
220010
220012

220002
220005
220007

161602

161603

202275
202276
202277
202278
202279

202280
202281
202282
202283
202294

202295
202296
202297
202298
202299

207465
207467
207468
207469
207470
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Options et accessoires

(Cables de raccordement et connecteurs

Produit

Description Désignation

Degré de

Longueur Réf.

(Cable
d‘alimen-
tation
pour
Sservomo-
teurs

(Cable
d‘alimen-
tation
pour
servomo-
teurs

Note:

(able d'alimentation pour
HG-SR202/HG-SR3524/
HG-JR353/HG-SN202

(able d'alimentation pour
HG-SR352-502/
HG-SR5024/HG-JR503/
HG-SN302

(able d'alimentation pour
HG-SR702/HG-SR7024
HG-JR703/
HG-JR7034-15K1M4

(able d'alimentation pour
HG-RR103-203

(able d'alimentation pour
HG-RR353-503

(able d'alimentation avec
cable de freinage intégré
pour HG-RR103B-203B @

Cable d'alimentation avec
cable de freinage intégré
HG-RR353B-503B @

Jeu de connecteurs de
puissance pour le servo-
moteur (coté moteur) pour
TM-RFMCIC20/
TM-RFMCIE20

Jeu de connecteurs de
puissance pour le servo-
moteur (c6té moteur) pour
HG-SR52-152,
HG-SR524-1524,
HG-JR53-203,
HG-JR534-2034, 3534

et 5034

TM-RFM_G20,
HG-SN52-152

Jeu de connecteurs de
puissance pour le servo-
moteur (c6té moteur) pour
HG-SR202-502,
HG-SR2024-5024,
HG-JR353-503
TM-RFM040J10,
TM-RFM120J10,
HG-SN202-302

Jeu de connecteurs de
puissance pour le servo-
moteur (c6té moteur) pour
HG-SR702, 7024,
HG-JR703-15K1M
HG-JR7034-15K1M4
TM-RFM240J10

Jeu de connecteurs de
puissance pour le servo-
moteur (coté moteur) pour
HG-RR103-203

Jeu de connecteurs de
puissance pour le servo-
moteur (cté moteur) pour
HG-RR353-503

PCS040N-[1.0-0C5

[CJ=Longueur de cable:

2,5,10,20,30m

PCS060N-1.0-0C5

[J=Longueur de cable:

2,5,10,20,30m

PCS100N-C1.0-0G3

[O=Longueur de cable:

2,5,10,20,30m

Raccordement cotémoteur (DDK)

CE05-6AL1-[1SD-D-BSS (contact embrochable droit)

(E3057-CJA-CI-D (borne du cable) PCS040N-[1.0-0C1
[CJ=Longueur de cable:
2,5,10,20,30m

=
Sortie de cables

PCS060N-1.0-0C2

[CJ=Longueur de cable:

2,5,10,20,30m

PCS040B-C1.0-C1
[J=Sortie de cable:
2,5,10,20,30m

PCS060B-1.0-C2
[J=Sortie de cable:
2,5,10,20,30m

Raccordement coté moteur (DDK)

CE05-6A145-25D-D (plug) (straight)

YS014-9-11 (borne du cable) (Daiwa Dengyo) MR-PWCNF
<(ébles utilisables par ex.> (version droite)
De section: 0,3 mm? (AWG22) a 1,25 mm? (AWG16)

Diameétre extérieur du cble: #8,3-11,3 mm

Raccordement coté moteur (DDK)
(E05-6A18-105D-D-BSS

(contact embrochable droit)
CE3057-10A-1-D (borne du cable)

<(ébles utilisables par ex.>

De section: 2 mm? (AWG14) a 3,5 mm? (AWG12)
Diamétre extérieur du cable: @10,5-14,1mm

MR-PWCNS4
(version droite)

Raccordement coté moteur (DDK)
(E05-6A22-225D-D-BSS

(contact embrochable droit)
CE3057-12A-1-D (borne du cable)

<(ables utilisables par ex.>

De section: 5,5 mm? (AWG10) & 8 mm? (AWG8)
Diamétre extérieur du cable: @12,5-16 mm

MR-PWCNS5
(version droite)

Raccordement coté moteur (DDK)
(E05-6A32-175D-D-BSS

(contact embrochable droit)

CE3057-20A-1-D (borne du cable)

<(ébles utilisables par ex.>

De section: 14 mm? (AWG6) a 22 mm? (AWG4)
Diamétre extérieur du cable: @ 22-23,8 mm

Raccordement coté moteur (DDK)

CE05-6A22-235D-D-BSS

(contact embrochable droit)

CE3057-12A-2-D (borne du cible) Ll
<(ébles utilisables par ex.>

De section: 2 mm? (AWG14) a 3,5 mm? (AWG12)
Diamétre extérieur du cable: @9,5-13 mm

Raccordement coté moteur (DDK)
CE05-6A24-10SD-D-BSS

(contact embrochable droit)
CE3057-16A-2-D (borne du cable)

<(ébles utilisables par ex.>

De section: 5,5 mm? (AWG10) 3 8 mm? (AWGS)
Diameétre extérieur du cable: @ 13—15,5 mm

MR-PWCNS3
(version droite)

(version droite)

MR-PWCNS2
(version droite)

@ -Het-Lindiquent la flexion. H signifie « hautement souple » (convient avec des chariots porte-cables), L indique la version standard.
@ Les moteurs HG-RR avec frein nont pas de connecteur supplémentaire pour le frein. Les contacts pour le frein sont a Iintérieur du connecteur de puissance.
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protection

1P67

1P67

1P67

IP67

1P67

1P67

1P67

1P67

1P67

1P67

1P67

1P67

1P67

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

2m
5m
10m
20m
30m

202300
202301
202302
202303
202304

202468
202469
202470
202471
202472

150771
150772
150819
150821
150822

150734
150735
150737
150738
150739

150757
150758
150760
150761
150762

150741
150742
150744
150745
150746
150764
150765
150766
150767
150768

64037

161573

161574

136358

64036

64035
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(Cables de raccordement et connecteurs

H Cables de raccordement et connecteurs pour les servo amplificateurs (avec frein électromagnétique)

Description Désignation g:()gtligii n Longueur Réf.
MR-BKS1(BLCIM-A1-H 2m 161604
Cable du frein pour HG-KR/ [J=Longueur de cable: 2, 5, IP65 5m 161605
HG-MR/HG-KN 10m° 10m 161606
Sortie des cables vers Connecteur dénergie coté moteur (Japan Aviation Electronics Industry) MR-BKSTCBLLIM-AT-L m 161607
I'arbre moteur INAFT04S11-R (connecteur) i A
) [CJ=Longueur de cable: 2, 5, IP65 5m 161608
ST-TMH-S-C1B-100-(A534G) (contact par prise) 0m@ 10m 161609
MR-BKS1CBLCIM-A2-H 2m 160311
= — 4 .
Cable du frein pour HG-KR/ (= %#39“8“’ coelad s, e .
® HG—MR/HG—AKN . ) Sortie de cables
Sortie des cables a lopposé MR-BKS1CBLCIM-A2-L 2m 161612
de 'arbre moteur C=Longueur de cable: 2, 5, P65 5m 161613
Y ) 10m 161614
Cable du frein pour HG-KR/ ~ Connecteur d‘énergie coté moteur (Japan Aviation Electronics Industry)
@ HG-MR/HG-KN IN4FT045)1-R (connecteur) ) MR-BKS2CBLO3M-A1-L P55 03m 161615
Sortie des cables vers ST-TMH-S5-C1B-100-(A534G) (contact par prise) Longueur de cable: 0,3 m @) '
I'arbre moteur
Cable du frein pour HG-KR/ ;E:g 4]
HG-MR/HG-KN MR-BKS2(BLO3M-A2-L =
® Sortie des cables a l'opposé Sortie de cables Longueur de cable: 0,3 m @ IPS5 03 il 2
de I'arbre moteur <
" b=l
Cableset Raccordement coté moteur (DDK) (Version soudée) =
:gll:rze;ur (M10-SP2S-L (connecteur) (droit), 2m 202249 o
s e @ Cable du frein pour HG-SN/ CM10-#225C (52)-100 (contact par prise) %S_OESS—D.O»(?KS]M ! b7 ? (;n %ggg(}) @
frein HG-SR/HG-IR =uongueur e cable: m S
avectrel = 2,5,10,20,30m 20m 202252 =
deparking om 202283 =3
électro- o
magn.
Cable du frein des Raccordement c6té moteur (DDK)
connecteurs pour HG-SR, (Version soudée) MR-BKCNS1 .
@ 1i6-iRs38-0038 [E]:% CMV1-5P25-L (connecteur) (droit), (version droite) 57 s
HG-JR534B—9034B, HG-SN CMV1-#22BSC-52-100 (contact par prise)
Cable du frein des connec- <Cables utilisables par ex.> Raccordement c6té moteur (DDK)
teurs pour -~ 2 anl, L (Version soudée) MR-BKCNS2 .
@ 1658, He-IRs38-9038 pe section. 1,25 (WFE16) ou nféewre  cyiyis-5pas-1L (connecteur) (drot), (version droite) iy RS
HG-JR534B-9034B laMmetre exterieur du caple:J=,G-lomm CMV1-#22BSC-52-100 (contact par prise)
Cable du frein des connec- Raccordement coté moteur (DDK)
teurs pour (Version soudée) ¥ .
@ 1G-SR, HG-JRs38-9038 CMV1-AP25-L(connecteur) (droft), LR U5y 2
HG-JR534B—9034B, HG-SN CMV1-#22BSC-52-100 (contact par prise)
Cable du frein des connec- <Cables utilisabl S Raccordement c6té moteur (DDK)
@ teurs pour D dbles u.| Isables plar €. s (Version soudée) MR-BKCNS2A P
HG-SR, HG-JR53B-0038  De section: 1,25 mm’ (AWG16) ou inferieure - (yy15_ap)s-| (connecteur) (droit), 2 7 - PR
HG-JR534B-90348 Diametreextéieurdu cable:090-T16mM 174278552100 (contact par prise)
Raccordement c6té moteur
. . 5 D/MS3106A10SL-45(D190) (connecteur, DDK)
fable du frein des connec ¥S010-5 bis 8 (connecteurs droits pour cable,
@ teurspour HGIRTIKIME, [E]:% Daiwa Dengyo) MR-BKCN - . i
15K1MB, 11K1M48B, N 2 (version droite)
15K1M4B <(ables utilisables par ex.>
De section: 0,3 mm? (AWG22) 3 1,25 mm? (AWG16)
Diameétre extérieur du cable: @5-8,3 mm
Note:

@ -Het-Lindiquent la flexion. H signifie « hautement souple » (convient avec des chariots porte-cables), L indique la version standard.

(ables encodeur, cable relais connexion batterie, cables d'alimentation, cables de frein, cable USB et ensemble de connecteurs d'alimentation de servo amplificateur de 1 EL sont identiques pour les séries de servo amplificateurs MR-JE,
MR-J4-A, MR-J4-B, MR-J4W2 et MR-J4W3.
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Options et accessoires

(Cables de raccordement et connecteurs

B Cables de raccordement et connecteurs pour les servo amplificateurs MR-J4

Produit Description

@ Kit de connecteurs pour
MR-J4-A/MR-JE-A

Raccordement coté bornier

Raccordement coté servo amplificateur
(3M ou similaire)

10150-3000PE (connecteur)
10350-52F0-008 (kit boitier)

Raccordement coté servo amplificateur

Pour (N1 (3M ou similaire) 10150-6000EL
(3M) D7950-B500FL (connecteur) (connecteur) 10350-3210-000 (jeu boitier) @
Cable pour bornier TB-50-EG
and MR-J4-A/MR-JE-A [E:
[
Cable SSCNETIII/H
@ (standard)
MR-J4-B
MR-J4W2-B Connecteurs: PF-20103
Pour MR-J4W3-B (Japan Aviation Electronics Industry) Connecteurs: PF-2D103
ety 69 MR-JE-B (Japan Aviation Electronics Industry)
(N1B
Cable SSCNETIII/H @ @
(hautement souple)
MR-J4-B
® MR-J4W2-B
MR-J4W3-B
MR-JE-B
Kit de connecteurs pour
MR-J4-B
MR-J4-B/MR-J4-GF/ :i
MR-J4-TM/MR-JE-B
Raccordement coté servo amplificateur
(3M ou similaire) 10120-3000PE (connecteur) Raccordement c6té bornier
Cable pour bornier TB-20-EG *2-52F0-008 (jeu boitier) @ (3M) 3421-6020 (connecteur)
et MR-J4-| -J4- =
6D et MR-J4-B/MR-J4-GF/MR:
J4-TM/MR-JE-B
L
Pour Raccordement coté servo amplificateur
(N3 Kit de connecteurs pour (3M ou similaire)
ﬁgj]‘&?_’\ékﬂwm 10126-3000PE (connecteur)
10326-52F0-008 (jeu boitier)
Raccordement coté servo amplificateur Raccordement coté bornier (3M)
(3M ou similaire) 3421-6020 (connecteur)
10120-3000PE (connecteur)
@ (able pour bornier TB-26-EG  10320-52F0-008 (jeu boitier) @
et MR-J4W2-B/MR-J4W3-B
Raccordement c6té servo amplificateur RJ45  Connector GOT D-SUB DE-9
(able RS422 de MR-J4-A — ﬂ
®@ E I |
[
(able de raccordement
pour la batterie (],
MR-BT6VCASE et MR-J4W2- I;)]]
Rl B/MR-JAW3-B
o (able pour
MR-J4W2-B et MR-J4W3-B
(able USB Raccordement coté servo amplificateur Raccordement c6té PC
Ban MR-J4-B/ MR-J4-A/ Mini-connecteur B (5 broches) Connecteur A
s @) MR-J4-GF/MR-J4-TW/
MR-J4W2-B/MR-JAW3-B/ [ jp— e — )
MR-JE-A/MR-JE-B L -- --HHI-E
E(Ifllér @  Cable du moniteur —
Connecteur pour lemodule de sécurité Raccordement cté servo amplificateur
(Tyco Electronics) (Tyco Electronics)
Em’ Cable STO 2013595-1 (jeu de connecteurs) 2013595-1 (jeu de connecteurs)

56

=

]

Désignation

MR-J3CN1

MR-J2M-CN1TBLCIM (=
Longueur de cable: 0,5, Tm

Degré de
protection

Longueur Réf.

MR-J3BUSCIM
[J=Longueur de cable:
0,15,03,05,1,3m

MR-J3BUSCIM-A
[CJ=Longueur de cable:
5,10,20m

MR-J3BUSCIM-B
[CJ=Longueur de cable:
30,40,50 m

MR-J2CN1

MR-J3TBL-CN3-IM-EG
[J=Longueur de cable:
05,Tm

MR-12CMP2

MR-ESTBL-CN1-CIM-EG

[CJ=Longueur de cable:
05,1Tm

GT01-C30RJ45-9P-EG
GT01-C50R)45-9P-EG

MR-BT6V1(BLCIM
[CO=Longueur de cable:
03,1m

MR-BT6V2CBLCIM
[C=Longueur de cable:
03,1m

MR-J3USBCBL3M
Longueur de cable:3m

MR-J3CN6CBLTM
Longueur de cable: 1m

MR-DO5UDL3M-B

— = 160225
. 05m 14679
m 189864
015m 161579
03m 161580
— 05m 161581
m 161582
3m 161583
5m 161584
= 10m 161585
20m 161586
30m 161587
— 40m 161588
50m 161589
— = 55912
. 05m 21209
m 212095
— — 149764
. 05m 215135
m 215137
3m 304011
5m 304010
. 03m 248694
10m 248695
. 03m 24869
10m 248697
— 3m 160229
= m 161578
— 3m 227986
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(Cables, connecteurs et convertisseur

B Cables de raccordement et connecteurs pour les servo amplificateurs MR-JE

Description

Degré de
protection

Longueur Réf.

Désignation

Raccordement c6té servo amplificateur
(3M ou similaire) MR-J3CN1

jeu de connecteurs pour _ _
@ ypen 10150-3000PE (connecteur) 160225
10350-52F0-008 (jeu boitier)
Raccordement coté servo amplificateur Raccordement c6té bornier
Pour (N1 (3M ou similaire) 10150-6000EL (3M) D7950-B500FL (connecteur)
(connecteur) 10350-3210-000 (jeu boitier) €
® Rsfl‘r‘}'ges'}‘fgé TS MR-J2M-CN1TBLCIM _ 05m 14679
EtMR—JE»A [CJ=Longueur de cable: 0,5, 1m m 189864
D
Raccordement coté servo amplificateur Raccordement coté PC
Mini-connecteur B (5 broches) Connecteur A
PourN3 (@  Cable USB pour MRJE-A/B '&i;igﬁf&fgm 3 — 3m 160229
Note:
@ -Het-Lindiquent a flexion. H signifie « hautement souple » (convient avec des chariots porte-cables), L indique la version standard.
@  Concernant la fabrication de cables, veuillez consulter le mode d'emploi du servo amplificateur MR-J4.
©  Connecteur et kit coque sont de type fixation pression. Le type de soudure est 10120-3000PE (connecteur) et 10350-52F0-008 (kit coque).
H Convertisseur MR-ENCOM
Le module interface MR-ENCOM est une passe- Outre la variété de servomoteurs rotatifs/
relle pour convertir la communication Endat 2.2 linéaires compatibles proposés par Mitsubishi
ou Hipeface DSL vers une communication enco- Electric, il est aussi possible d’entrainer des
deur série Mitsubishi Electric. En modifiant le moteurs de fabricants tierces parties avec les
cablage externe, le module est compatible tant servo amplificateurs MR-J4 en utilisant la passe-
pour Endat2.2 que pour Hyperface DSL. relle MR-ENCOM.

\ S0 SR
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Spécifications MR-ENCOM-SET

Endat 2.1 (sans signaux analogiques et signal de détection), Endat 2.2 (sans fonction de sécurité),

Communication Hiperface DSL (sans fonction de sécurité)
incrémental et/ou absolu Les deux

Rotatif/linéaire Les deux

Résolution 10-40 Bits

Tension de sortie nominale 10£0,3V (sur connecteur CN1)

Courant continu de sortie max. 200 mA

Catégorie de protection 1P30

Dimensions (Ixhxp) mm  23x114x101

Référence de commande Réf. 275133

Cable du raccordement Longueur 0,3 m; fait partie de l'ensemble.

MR-J4-A-R) et MR-J4-B-R) (compatible avec MR-ENCOM).

rvo amplificateur h ; L o
fetoai e Veuillez contacter votre représentant des ventes Mitsubishi Electric si nécessaire.
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Options et accessoires

Batteries, cables spéciaux et borniers

H Batterie tampon

B Borniers

H Manivelle

58

La batterie MR-BAT6V1SET(-A) permet de sau-
vegarder les données de la valeur absolue du
positionnement dans la mémoire interne.

Batterie MR-BAT6V1SET

Application Enregistrement des valeurs absolues de MR-J4-A/B

Référence de commande Réf. 248691

Les borniers TB-20-EG, TB-26-EG/TB-50-EG sont
des modules de transmission afin de faciliter le
cablage des signaux E/S du servo amplificateur.

Spécifications TB-20-EG

Type Bloc d'entrée/sortie

Voies 8/16

Version Module du bornier a 20 pdles
Type de raccordement Bornes a vis
e e

Dimensions (Ixhxp) mm  75x45x52

Référence de commande Réf. 212032

MR-J3TBL-CN3-05M-EG;
longueur 0,5 m; réf.: 212096,
MR-J3TBL-CN3-1M-EG;
longueur 1 m; réf.: 212095

(able de raccordement

MR-HDPO1

Lamanivelle génére des trains d'impulsions en
série afin de régler les position incrémentielles.

La batterie n'est pas nécessaire lorsque le servo
amplificateur fonctionne en mode incrémental.

MR-BAT6V1SET-A

281981

Enregistrement des valeurs absolues de MR-JE-B/
MR-J4-GF/MR-J4-TM

Outre les borniers, des cables préconnectorisés
sont également disponibles.

TB-26-EG

Bloc dentrée/sortie

26

Module du bornier a 26 pdles
Bornes a vis

Servo amplificateurs MR-J4W2-
B/ MR-J4W3-B
Servo amplificateurs Q170MSCPU

73x81x58
215134

MR-ESTBL-CN1-05M-EG;
longueur 0,5 m; réf.: 215135
MR-ESTBL-CN1-1M-EG;
longueur 1 m; réf.: 215137

TB-50-EG

Bloc dentrée/sortie

50

Module du bornier a 50 poles
Bornes a vis

Servo amplificateurs MR-J4-A/
MR-JE-A

Servo amplificateurs MR-MQ100
102x81x80

212033

MR-J2M-CN1TBLOSM;
longueur 0,5 m; réf.: 146794
MR-J2M-CN1TBL1M;
longueur 1 m; réf.: 189864

Résolution 25 impulsions/tour (100 impulsions/tour lors d'une multiplication par 4)
Tension de sortie Tension dentrée > 1V

Consommation électrique 60 mA maxi

Poids kg 04

Référence de commande Réf. 128728
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Filtres antiparasites et résistances de freinage

M Filtres antiparasites

Afin que les servo amplificateurs se conforment  cables dans les limites autorisées par la norme

aux normes et aux standards CEM européens, EN 61800-3.
Iels Servo amp}#matgurs dowsfnt étre équ'PéS Pour obtenir des informations détaillées sur le
d'un filtre antiparasite et le cablagg doit se dimensionnement, reportez-vous a la notice
conformer aux directives CEM en vigueur. Les CEM relative aux filtres MR-J4.
filtres décrits ici ont été spécialement congus
afin de réduire les parasites liés aux
©
Puissance  Courant Courant
Servo amplificateurs dissipée  nominal  dérivé®
(] [A] [mA]
MF-2F230-006.230MFa  MR-J4-10A/B—MR-J4-60A/B 10 6 <26 0,45 189332
MF-2F230-006.230MFb ~ MR-J4-70A/B/GF/TM 10 6 <26 0,45 189331
S MF-2F230-006.230MFc MR-J4-10GF/TM—MR-J4-60GF/TM 10 6 <26 0,75 291739
| MF-2F230-006.232MF MR-J4W2-22B—MR-J4W2-44B 2 6 <39 12 258685
u MR-J4AW2-77B et MR-J4W3-222B— “n
ﬂ MF-2F230-015.232MF MR_J4W3-4448 4 15 <39 12 258261 o:.)
MR-J4-100A/B/GF/TM et a
MF-3F480-010.233MF MR-J4-60A4/B4/GF4/TM4— 9 10 <7 1,0 208775 =]
MR-J4-100A4/B4/GF4/TM44 2
MR-J4-200A/B/GF/TM, @
MF-3F480-015.230MF3  MR-J4-200A4/B4/GF4/TM4, 12 15 <4® 15 200463 “n
MR-JE-200A/B et MR-JE-300A/B g
MF-3F480-015.234MF  MR-J4-350A4/B4/GF4/TM4 4 15 <17 15 270474 =4
MR-J4-350A/B/GF/TM et i
MF-3F480-025.230MF3  MR-J4-500A4/B4/GF4/TM4 — 20 25 <4 3,0 203854
MR-J4-700A4/B4/GF4/TM4
MR-J4-500A/B/GF/TM et
_3F480- ®
ME-3F480-050.230MF3® o™y e 4 50 <4 40 203855
MR-J4AW2-1010B et MR-J4W3-222B—
MF-3F480-015.232MF MR-J4W3-4448 4 15 <15 13 258262
FMR-ES-3A-RS1-FP MR-JE-10A/B—MR-JE-40A/B 1 3 <35 0,32 219207
MR-JE-70A/B et MR-JE-100A/B
FMR-ES-6A-RS1-FP monopahse 44 6 <35 0,37 219208

(@) Tousles filtres permettent de respecter les limites du 1 er environnement lors d'une disponibilité restreinte jusqu‘a 50 m et du 1 er environnement lors d'une
disponibilité générale jusqu'a 20 m.

(2 Mode normal: différence de tension entre 2 phases < 3 %/En cas d'erreur (valeur entre parenthéses): 2 des 3 phases sont hors tension

(3 Aucun filtre intégré

H Résistance de freinage

Si la puissance régénératrice dépasse le
rendement dynamique de la résistance interne
de freinage, vous devez utiliser une résistance
externe de freinage.

gssfi:et:-::gee Servo amplificateurs FS’]Sistance rlg?s Eg:m%:)mns

MR-PWR-R 150-40 T e DG 15— 49 016 3eano0 137279

MR-PWR-R 400-40 A YR VBIGTMEL g9 g 042 3G700 137278

MR-PWR-R 600-13 s o0nB 0 1B 073 3eené0 137277

MRPWRRGO0-67 RSSO 600 67 073 36ane0 137275

MRPWRRT400-20 R AHSOAVENCELAL 00 120 04 36Qma00 154746
MR-J4-500A4/B4/GF4/TM4—

MRPWRRT60026 it TOOMUBLGE, 600 2 064 3627620 154752
MR-J4W3-222B-MR-J4W3-4448

MR-PWR-RT 400-9 ey e a0m0Bet g g 064 3621620 269425

MRPWRRTG00-47  Mt200M/BHGEATI 600 47 064 3627620 154751

Note: Pour les amplificateurs MR-J4-11KA4/B4/GF4/TM4—MR-J4-22KA4/B4/GF4/TM4,, la résistance de freinage est déja intégré dans le variateur.
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Options et accessoires

Logiciels

M Logiciel de configuration (MR Configurator2)

M Logiciel G-CAD converter

60

Le logiciel de configuration Windows permet Grace a ce logiciel, I'utilisateur peut surveiller

d'ajuster parfaitement les servo amplificateurs les différentes données, exécuter les fonctions

aux servomoteurs raccordés. de diagnostic, saisir des paramétres et enregis-
trer des tests.

Fonctions MR Configurator2

Surveillance Affichage par lot, affichage des signaux E/S, surveillance haut débit, représentation graphique

Configuration des paramétres et des opérantes, tuning, affichage de la liste des modifications,
affichage des informations détaillées, conversion et copie des paramétres

Affichage de la cause des erreurs de rotation, des informations systéme, des données du tuning et des
données absolues, configuration du nom de I'axe et diagnostic du servo amplificateur

Mode d‘alarme Affichage des alarmes, de la liste des alarmes et de la cause de celles-ci
Mode JOG, positionnement, mode sansmoteur, signal de sortie forcé, mode de programmation avec

Paramétres

Mode de diagnostic

ndetiest langage simplifié de programmation.
Fonctions avancées Analyse de la machine, réglage du facteur d'amplification, simulation de la machine
Autres Autres Mode automatique, fonction d'aide, gestion des données et des projets

Références de commande Réf. 251540

Le logiciel G-CAD converter permet I'import de Le profil de traitement peut étre édité et opti-

fichiers CAO 2D et de programmes de code G; misé avant le transfert.

il les convertit en programmes traitables avec Avec l'aide du logiciel G-CAD converter, l'utili-

Simple Motion/Motion Controllers. sateur peut rapidement et facilement arranger
différents profils de traitement sans toucher le
programme PLC.

Fonctions G-CAD Converter

Import de données Fichier DXF et programme code G en fichier texte
Transfert de données Transmission directe des données de positionnement vers modules Simple Motion
Export de données Export des données de positionnement vers un fichier CSV

Raccourci automatique d'éléments uniques, décalage et rotation possibles,

it modification de séquence de mouvement
Langues compatibles Anglais, allemand, italien, polonais, turc
Appareils compatibles FX3U-20SSC-H, LD77MS, QD75MH, QD77MS
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B Modules de positionnement MELSEC série FX

Associés a 'API compacte FX, les compteurs
High-Speed et les modules de positionnement
monoaxe décrits ci-dessous sont utilisés.

FXau-1PG
POWER

e e g
@ @oco
0@ @0
fie-4

oX
FXan-10PG os!

o
4

—

Y

Y

On obtient alors une solution économique pour
des applications servo et motion simples.

Modules de positionnement

Modules de comptage rapide et de train d'impulsions

Ces modules rapides offrent également des
fonctions de comptage et de sortie de trains
d'impulsions a I'automate programmable FX3U/
FX3UC. Les compteurs rapides créent des impul-
sions mono ou biphasées avec une fréquence de
comptage maximale de 50 kHz pour le module
(ADP) FX2N-THC et 200 kHz pour le module FX3U.

Module de positionnement pour monoaxe

Les modules de positionnement FX3U-1PG et
FX2N-10PG ont été congus pour une utilisation
avec un axe afin de piloter efficacement les
servo amplificateurs dotés d’un signal par train
d'imputations, comme le MR-JE-A and MR-J4-A.
Associés a la MELSEC série FX ils permettent
d'obtenir un positionnement hautement précis.

FX3U-1PG
Nombre d‘axes controlables 1

Fréquence de sortie Impulsions/s 10-100 000
Tension d'entrée des signaux numériques 24V CC/40 mA

Spécifications

Le module de sortie de trains d'impulsions
FX3U-2HSY-ADP crée des flux d'impulsions

a 200 kHz pour les applications de positionne-
ment de base.

Les séries de servo amplificateurs MR-JE-A et
MR-J4-A sont directement commandables depuis
cesmodules.

Le programme de I'API se charge de la confi-
guration et de I'affectation des données de
positionnement.

Une trés large gamme de fonctions manuelles
et automatiques est disponible pour I'utilisa-
teur.

FX2N-10PG

1

1-1000 000

5V(C/100 mA; 24V CC/70 mA

Alimentation 5V 55mA (par l'appareil de base) 120 mA (par I'appareil de base)
24V (C — —

Adresses d'E/S affectées 8 8

Dimensions (Ixhxp) mm  43x90x87 43x90x87

Référence de commande Réf. 259298 140113

©sTaRT O XREADY

© Y ERROR

@ POWER

o

7
d
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N
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Module SCNETIII FX3U-20SSC-H

L'association du module SSCNET FX3U-20SSC-H
et de 'API FX3U permet de réaliser une solution
économique et efficace pour un positionnement
extrémement précis et rapide. Le cable fibre
optique SSCNETIII plug-and-play réduit le temps
de configuration et augmente la distance de
controle pour les opérations de positionnement
dans une vaste gamme d'applications.

Les servoparamétres et les données de

positionnement pour le FX3U-20SSC-H asont
aisément créés a l'aide de I'API FX3U et d'un

PC. Le logiciel de configuration performant

FX Configurator-FP permet de représenter les
données graphiquement, de surveiller le fonc-
tionnement et d'exécuter les tests, le tout depuis
une interface conviviale.

Pour plus d'informations, reportez-vous au cata-
logue technique de la MELSEC série FX.

Spécifications FX3U-20SSC-H

Nombre daxes contrélables

2 (indépendamment ou en interpolation) via SSCNETIII

Fréquence de sortie 1Hza 50 MHz
Vitesse de communication 50 Mbits/s
Réponse ms 1,6 (+1,7 durée du cycle SSCNETIII)
Nombre demodules raccordables a 'API Jusqu'a 8 modules sont raccordables a une API FX3U
Alimentation sV 100mA
24V (C —
Adresses d'E/S affectées 8

Dimensions (Ixhxp) mm  55x90x87

Référence de commande Réf. 231512

Note: Vous ne pouvez associer le FX3U-20SSC-H qu‘avec une unité de base de la série FX3U.
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Modules de positionnement

B Modules de positionnement du MELSEC System Q

S
5P2
ﬂ OO Axt
ooaxe

oo
ERRDO

Le MELSEC System Q vous propose 2 séries de
module de positionnement pour une com-
mande allant jusqu’a quatre axes.

® Série QD75P avec sortie a collecteur ouvert
® Série QD75D avec sorties différentielles

Les modules de positionnement des séries avec
sortie a collecteur ouvert et avec sorties diffé-
rentielles sont utilisés avec les servo amplifica-
teurs standards (MR-JE-A/MR-J4-A).

Tous les modules de positionnement QD75
offrent des fonctions comme l'interpolation, le
contréle de la vitesse de positionnement, etc.

Les modules avec sortie a collecteur ouvert
générent la commande de déplacement via
une chaine d'impulsions. La vitesse est pro-
portionnelle a la fréquence des impulsions, la
course de déplacement a leur longueur.

Les modules avec sorties différentielles sont en

particulier appropriés aux grandes distances
entre module et systéeme de commande.

Spécifications QD75D1N QD75D2N QD75D4N QD75P1N QD75P2N QD75P4N
Nombre d'axes adressables 1 2 4 1 2 4
. . 2,3, ou 4 axes interpo- . . 2,3, 0u 4 axes interpo-
Interpolation — ﬁ::;srén;fzﬁgmgﬁ 2 lation linéaire et 2 ag(es — ﬁ:g;ién;fzﬁgmgﬁ 2 lation linéaire et 2 aﬂ(es
interpolation circulaire interpolation circulaire
Positions par axe 600
Fréquence de sortie Pilote différentiel Pilote différentiel Pilote différentiel Collecteur ouvert Collecteur ouvert Collecteur ouvert

Signal de sortie

Méthode lors de détection de position: incrémental et/ou absolu
Absolu: Incrémental:
-2147 483648 — 2147483647 impuls. 2147483648 — 2147483647 impuls.
Unités -214748364,8 —214748364,7 pm -214748364,8 —214748364,7 pm
-21474,83648 —21474,83647 pouces -21474,83648 —21474,83647 pouces
0 —35,99999 degrés -21474,83648 —21474,83647 degrés
Positionnement 1 —4000000 impuls.'
Vitesse 0,01 —20000000.00 mm/min
0,001-200000.000  degrés/min
0,001 —-200000.000  pouces/min

Accélération et décélération
Durée d'accélération et décélération
Temps de décélération lors d'arrét

rapide
Adresses E/S 32
Dimensions (Ixhxp) mm  27,4x98x90
Référence de commande Réf. 248389

Accessoires
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Train d'impulsions

Train d'impulsions Train d'impulsions

1-8388608 ms

Train d'impulsions

Train d'impulsions Tl sfons

Lors de positionnement point a point: incrémental et/ou absolu; lors de spécification de position/vitesse: incrémental;

Commutation vitesse/position:
0-2147 483647 impuls.
0-214748364,7 pm
0-21474,83647 pouces
0-21474,83647  degrés

Accélération et décélération Accélération et décélération automatiques en forme de trapéze ou en forme de S
1-8388608 ms (4 valeurs peuvent étre enregistrées)

32 32 32 32 32
27,4x98x90 27,4x98x90 27,4x98x90 27,4x98x90 27,4x98x90
248390 248391 248392 248393 248394

Accessoires Connecteur a 40 broches et cable de raccordement surmoulé etmodules de transfert; Logiciel de programmation: GX Configurator QP, Réf.: 132219
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M Modules de positionnement du MELSEC séries L

Controle d’entrainements haute-résolution

Le MELSEC séries L vous propose 2 séries de
module de positionnement pour une com-
mande allant jusqu’a quatre axes.

® Avec sorties différentielles (LD75D])
® Avec sortie a collecteur ouvert (LD75PC])

Les modules de positionnement des séries avec
sortie a collecteur ouvert et avec sorties diffé-
rentielles sont utilisés avec les servo amplifica-
teurs standards MR-JE-A, MR-J4-A).

Tous les modules de positionnement MELSEC
séries L offrent des fonctions comme l'interpo-
lation, le controle de la vitesse de positionne-
ment, etc.

Les modules avec sortie a collecteur ouvert
générent la commande de déplacement via
une chaine d'impulsions. La vitesse est pro-
portionnelle a la fréquence des impulsions, la
course de déplacement a leur longueur.

Modules de positionnement

Les modules avec sorties différentielles sont en
particulier appropriés aux grandes distances
entre module et systeme de commande.

® Jusqu'a 600 données de positionnement
par axe

® Impulsion de sortie maximum de
200 k impulsions/s pour LD75P4 et 4 M
d'impulsions/s pour LD75D4)

® Contréle haute vitesse d’appareils haute-
résolution tels que servos linéaires et
moteurs d’entrainement direct

® Vibration de machine réduite en utilisant le
systeme d'accélération/décélération en option
® Visualisation des données tampon du

module de positionnement avec graphiques
personnalisables

Spécifications LD75D1 LD75D2 LD75D4 LD75P1 LD75P2 LD75P4
Nombre d‘axes adressables 1 2 4 1 2 4
. 2,3, 0u4axes
. P 2,3, ou 4 axes interpo- f e (e A g by
A . . . - interpolation linéaire 2 axes, o Rt . interpolation linéaire 2 axes,  interpolation linéaire
Fréquience e sortie impulsions/s interpolation circulaire 2 axes !atlon I|ne_a|re et 2 axes interpolation circulaire 2 axes et 2 axes interpolation
interpolation circulaire A
circulaire
Positions par axe 600
Type de sortie Pilote différentiel Collecteur ouvert
Signaux de sortie Train d'impulsions
Méthode Lors de positionnement point a point: incrémental et/ou absolu; lors de spécification de position/vitesse: incrémental; lors de détection de position: incrémental et/ou absolu
Absolu/incrémental:
—214748 364,8-214 748 364,7 ym
—21474,83648-21474,83647 pouces
0-359,99999 degrés (ahsolu); 21 474,83648-21 474,83647 (incrémental)
Plage —2 147 483 648-2 147 483 647 degrés
9 En contrdle de commutation vitesse-position (mode INC)/contrdle de commutation position-vitesse:
0-214748 364,7 ym
0-21474,83647 inch
0-21474,83647 degree
Positionnement 0-2 147 483 647 pulse
1-1000 000 impulsions/s
Vitesse 0.01-20 000 000.00 mm/min
0.001-200 000.000 degrés/min
0.001-200 000.000 pouces/min
ggﬁz‘g‘;ﬂgg & Accélération et décélération trapézoidale ou modéle S automatique ou accélération et décélération modele S automatique
ggcrgleétria:ic;sleratmn & 1 8388608 ms (quatre modeles peuvent étre définis respectivement pour le temps d'accélération et pour le temps de décélération)
Temps de décélération
lors d‘arrét rapide -ESBEIE
Adresses E/S réelles 32 32 32 32 32 32
Consommation de courant interne mA 510 620 760 440 480 550
Dimensions (Ixhxp) mm  45x90x95 45x90x95 45x90x95 45x90x95 45x90x95 45x90x95
Référence de commande Réf. 251448 251449 238095 251446 251447 238096
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Module Simple Motion

Il MELSEC module Simple Motion

La gamme de MELSEC L-, MELSEC iQ-R-, Les programmes testés et approuvés pour le

MELSEC iQ-F- séries et MELSEC System Q, QD77MS et le LD77MS sont compatibles avec
. inclut des modules Simple Motion en plus le QD75MH.
Tl s des modules de positionnement classiques.

Diverses fonctions de contrdle auparavant ® Compatible avec QD75MH

possibles uniquement avec Motion Control- ® Jusqu’a 600 positions par axe

lers, telles que cohntréle de vitesse, contréle ® Entrée encodeur externe pour

de couple, co’ntrole synghrong et contrble de synchronisation d'axe

came, sont désormais disponibles avec les

modules Simple Motion. Ces fonctions peuvent ~ ® Controle de came électronique

étre réalisées avec de simples ajustements des ® Entrées numériques haute vitesse pour cap-
parametres et via le programme PLC. teurs de marques afin de capturer la position
Les capteurs de marques permettent I'uti- d'encodeur, la position moteur etc.

lisation dans I'industrie de I'emballage, les ® Paramétrage, programmation, diagnostics et
installations de remplissage, etc., sans modules opération test par GX Works2/GX Works3
optionnels supplementalres. L’Jne fonction de @ Blocs de fonction certifiés PLCopen

calcul automatique des données de came pour o )
applications avec couteaux rotatifs est intégrée; @ Communlcatlon entre le .”.mdUle S|rT1pIe

il suffit de régler la longueur du produit et le Motion et les servo amplificateurs via le
chemin de synchronisation. Avec les fonctions réseau haute vitesse SSCNETIII/H

de positionnement, comme interpolation

linéaire (jusqu’a 4 axes), interpolation circulaire I |
(2 axes) et controle de chemin, il est aisé de | PLCopen

réaliser différentes applications, comme des
tables X-Y, scellage, etc.

imotion|
[control |
Spécifications LD77MS2 LD77Ms4 LD77MS16 QD77MS2 QD77MS4 QD77MS16 FX5-405SC-S FX5-805SC-S
Tension d'alimentation 2 4 16 2 4 16 4 8
2 axes interpo- p A & e [Froricf 2 axes interpo- B A s [P
et WSS e {50000 et
Type de sortie SSCNETIII/H SSCNETIN/H SSCNETINI/H SSCNETINI/H SSCNETINI/H SSCNETINI/H SSCNETIN/H SSCNETINI/H
Signaux de sortie Bus Bus Bus Bus Bus Bus BUS BUS
Servo amplificateur MR-JE-B/MR-J4-B
Cycles d'usinage 0,88 ms 0,88 ms 0,88ms/1,7ms 0,88 ms 0,88 ms 0,88ms/1,7ms 1,77 ms 0,88 ms/1,7 ms
Méthode Commande pointa point (PTP - Point To Point), controle de la trajectoire (linéaire et secteur circulaire), contrdle de la vitesse, contrdle de la commutation
vitesse/position, controle de la commutation position/vitesse, régulation du couple
Positionnement Accélération/décélération Accélération/décélération trapézoidale, accélération/décélération en S
Compensation de la tolérance Compensation du jeu des entrainements, motoréducteur, contrdle de trajectoire continue
Controle OPR 5 différentes méthodes
Nombre d'axes commandés 600 par le axis (configurables avec GX Works3 ou le programme de I'automate programmable)
Signaux d'entrée Codeur 1 encodeur, phase A/B
externes Entrées haute vitesse 4 entrées numériques [DI1-DI4]
Données de came zone de stockage 256 kbytes
Nombre de cames féssgllﬂtai:ln()en fonction dela ?;‘nrllt?g;(gg la ggr?crggﬁlcgir}a
Fonction de came résolution) résolution)
Résolution par cycle %gg;ﬂ §21722234 ABAERLLE,
Résolution de la course 2-16284
Adresses E/S 32 32 32 32 32 32 8 8
Dimensions (Ixhxp) mm  90x45x95 90x45x95 90x45x95 27,4x98x90 27,4x98x90 27,4x98x90 90x50x83 90x50%83
Référence de commande Réf. 268199 268200 268201 248702 248703 248704 281405 304187
Spécifications RD77MS2 RD77MS4 RD77MS8 RD77MS16
Tension d‘alimentation 2 4 8 16
Interpolation 2 axes interpolation linéaire et circulaire  Jusqu'a 4 axes a interpolation linéaire, 2 axes a interpolation circulaire
Type de sortie SSCNETINI/H SSCNETINI/H SSCNETINI/H SSCNETIII/H
Signaux de sortie Bus Bus Bus Bus
Servo amplificateur MR-JE-B/MR-J4(W2/W3)-B via SSCNETIII/H
Méthode C_ommande'p‘ointé poipt (PTP - Point To Ppint), c(')r'nréle'de la tra’jectoi_re (Iipéaire et secteqr circqlaire), controle de Iq vitesse, controle de la commutation
» vitesse/position, controle de la commutation position/vitesse, Régulation vitesse/couple, régulation synchrone avancée
Positionnement Accélération/décélération Accélération/décélération trapézoidale, accélération/décélération en S
Compensation de la tolérance Compensation du jeu des entrainements, motoréducteur, contrdle de trajectoire continue
Nombre d'axes commandés 600 par le axis (configurables avec GX Works3 ou le programme de I'automate programmable)
Adresses E/S 1 encodeur, phase A/B, 4 entrées numériques [DI1-DI4]
Dimensions (Ixhxp) 256 kbytes, 256 maxi (en fonction de la résolution)
Référence de commande Réf. 280229 280230 280231 280232
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Module Simple Motion

Il MELSEC module Simple Motion

Le module Simple Motion RD77GF pour les
commandes programmables en mémoire de la
série MELSEC iQ peut répondre a toutes les exi-
gences d'un positionnement, a commencer par
@ le traitement simple d'un tableau de positions
T et jusqu’a la régulation synchrone avancée pour
applications complexes, et ce avec un faible

effort de programmation. En combinaison avec
le servoamplificateur MR-J4-GF-RJ pour réseau
CC-Link IE Field, ce systéeme est inégalé par sa
rapidité et ses performances exceptionnelles,
afin de couvrir un large spectre d'application.
Cette solution assure en outre une excellente
flexibilité, un effort de cablage inférieur, une
meilleure résistance aux dysfonctionnements et
une programmation simple.
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Specifications RD77GF4 RD77GF8 RD77GF16 RD77GF32 g
Tension d'alimentation 4 8 16 32 S
Interpolation 2-/3-/4 axes interpolation linéaire, 2 axes interpolation linéaire et circulaire, 3 axes a interpolation en spirale =4
Type de sortie (C-Link IE Field (C-Link IE Field CC-Link IE Field (C-Link IE Field i
Signaux de sortie Ethernet Ethernet Ethernet Ethernet
Servo amplificateur MR-J4-GF
Cycles d'usinage 0,5 ms/1,0 ms/2,0 ms/4,0 ms 0,5 ms/1,0 ms/2,0 ms/4,0 ms 0,5 ms/1,0 ms/2,0 ms/4,0 ms 0,5 ms/1,0 ms/2,0 ms/4,0 ms
Méthode Commande point a point (PTP - Point To Point) (incrémental/absolu), Détermination de position (incrémental/absolu), lors de spécification de position/vitesse:

(incrémental/absolu), lors de détection de position:(incrémental)

Absolu/incrémental:

-214 748 364,8-214 748 364,7 pm

-21474,83648-21474,83647 pouces

0-359,99999 degrés (absolu); 21 474,83648—21 474,83647 (incrémental)
-2 147 483 648—2 147 483 647 impulsions

En contrdle de commutation vitesse-position (mode INC)/contréle de commutation position-vitesse:
0-214748 364,7 pm

0-21474,83647 pouces

0-21474,83647 degrés

Positionnement 0-2 147 483 647 impulsions

En controle de commutation vitesse-position (mode ABS) ©:

0-359,99999 Diplomé

1-1000 000 000 impulsions/s

0,01-20 000 000,00 mm/min

0,001-200 000,000 degrés/min

0,001-200 000,000 pouces/min

Accélération/décélération Accélération/décélération trapézoidale, accélération/décélération en S

1-83 88 608 ms

(quatre modeéles peuvent étre définis respectivement pour le temps d'accélération et pour le temps de décélération)

Temps de décélération lors d'arrét rapide 18 388 608 ms

Plage de positionnement

Vitesse de positionnement @

Accélération/durée d'accélération

Générateur Signal d'entrée Opérande Link

d'impulsions o X i

manuelles Multiplication d'entrée 1impulsion  Max. 100 000 fois

Adresses de positionnement 600 par axe (peuvent étre définis via mémoire tampon.)

Adresses E/S 32 (assignation E/S : module intelligent 32 (assignation E/S : module intelligent 32 (assignation E/S : module intelligent 64 (assignation E/S : module intelligent
avec 32 adresses) avec 32 adresses) avec 32 adresses) avec 64 adresses)

Dimensions (Ixhxp) mm  27,8x106x110 27,8x106x110 27,8x106x110 27,8x106x110

Référence de commande Réf. 295077 295078 295079 304200

(@ Larégulation de vitesse/position peut uniquement étre utilisée si I'unité est réglée sur « degrés ».
(@) Sile facteur de multiplication 10 est réglé pour la régulation de vitesse pour la fonction d'axe droit, la plage de réglage est de 0,01 a 20000000.00 (degrés/min).
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Motion controller monoaxe

H Motion controller monoaxe MR-MQ100

Grace au MR-MQ100, vous commandez un axe
qui est synchronisé via un codeur séparé ou un
axe virtuel sans autre matériel comme un API.
Vous réalisez ainsi a moindre colt des appli-
cations comme les lames rotatives, machines
d'étiquetage ol vous accédez a I'ensemble des
fonctions: synchronisation via un codeur ou un
axe virtuel, enregistrement, positionnement
point par point ainsi que modes de contrble
spécifiques. Pour profiter de toutes ces per-
formances, le MR-MQ100 dispose d'interfaces
comme les E/S numériques, Ethernet et la
connexion au réseau Motion SSCNET Ill.

Grace a un seul cable FO, le réseau optique
robuste Motion SSCNET Ill couvre I'ensemble
des échanges de données pour la commande
et I'utilisation de toutes les fonctions du servo
amplificateur MR-J4/MR-J3-BSafety.

Linterface standard vers I'Ethernet permet
de communiquer avec le logiciel systéme

MT Works2 ainsi que de se connecter a un
systéme maitre.

® Systéme autonome Motion Control avec un
seul servo amplificateur sans autre matériel

® Réseau optique a haut débit SSCNETIII

® Interface Ethernet 100/10 Mbit/s

® entrées numériques rapides pour des cap-
teurs demarquage

® Entrée externe du codeur pour la synchroni-
sation des axes

® Communication Ethernet via le protocole
mcC

® Augmentation du nombre d'entrées et sorties
grace a la connexion d’une unité d’extension
d’E/S numériques MR-J3-D01 a la série de servo
amplificateurs MR-J3-BSafety

® Interface en série intégrée (RS422) pour com-
muniquer avec les pupitres opérateurs HMI.

Items MR-MQ100

Tension d'alimentation 24V (C£10 % (consommation maxi: 400 mA)

Entrées numériques .
(pour capteur demarquage) dentrees (24V(C)
Sorties numériques 2 sorties (24 V (()
Type de signal Entrée du train d'impulsions, phase A/B
Interface Entrée Open Collector
du codeur Jusqu’a 800 Kpps (aprés multiplication par 4) pour des distances jusqua 10 m
synchronisé GVQ

Entrée différentielle Jusqu'a 4 Mpps (aprés multiplication par 4) pour des distances jusqua 30 m

Interface externe Ethernet 100 Mbps/10 Mbps Ethernet (pour la programmation et les options complémentaires)
Méthode Positionnement PTP (point a point), régulation de la vitesse/du positionnement, avancement prédéfini, controle constant de la vitesse, détection de la position,
régulation de la vitesse avec position d'arrét prédéfinie, ondulations a haute vitesse, contrdle de la synchronisation (SV22)
Positionnement  Accélération/décélération Accélération/décélération trapézoidale automatique; accélération/décélération en forme de S
f&'gr’;ﬁ';:am" dela Compensation du jeu des entrainements,motoréducteur, compensation des phases
Capacité du programme servo 16 k pas
Adresses de positionnement 3200
Nombre d'axes commandés Taxe
Cycles d'usinage 0,44 ms

Servo amplificateur
Langage de programmation
Batterie de sauvegarde (fournie)

MR-J3-BSafety/MR-J4-B (via SSCNETIII)
Motion SFC, logiciel pour la commande de la production, environnement systéme virtuel (SV22)
Q6BAT

Nombre de cames Jusqu'a 256 modes de contrdle sont enregistrables en interne.
Fonction de Résolution par cycle 256,512, 1024, 2048
Came Résolution de la course 32767
Mode de contréle Came pour deuxiéme course, came d'avancement
Poids lkal 0,7
Dimensions (Ixhxp) mm  30x168x135@
Référence de commande Réf. 217705

(@) Dimension H sans batterie (hauteur avec batterie=178 mm)

Accessoires Q170MCPU-EXTIO-05M-EG

(ble de raccordement entre linterface E/S du Q170MCPU

Q170MCPU-EXTIO-1M-EG

il etle bornier TB-50-EG Q170MCPUet e bornier TB-50-EG
Longueur m 05 1
Référence de commande Réf. 229275 229276

66

(able de raccordement entre linterface E/S du

Q170MCPU-EXTIO-3M

(able de raccordement pour l'interface E/S du
Q170MCPU avec extrémités ouvertes.

3

229277
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Motion controller

H Motion controller autonome Q170MSCPU/Q170MSCPU-S1

Le Q170MSCPU/Q170MSCPU-S1 regroupe ® Dimensions compactes
dans un boitier compact, I'UC de I'API, une UC
Motion et un bloc secteur. Il estmonté sans
embase et peut étre connecté avec un bloc
d'extension avec des modules API standard.
Linterface intégrée du codeur permet de syn-
chroniser plusieurs axes par un codeur externe. ® La programmation et la configuration se

® Contréle de 16 axes maxi

® Communication avec les servo amplificateurs
via le réseau haut débit SSCNETIII/H avec un
débit de transmission allant jusqu’a 150 Mbit/s

Le logiciel Motion SV13 ou SV22 sert de font grace aux outils de programmation
systéme d'exploitation et a la programmation GXWorks2 et MT Works2.

comme pour les modules de 'UC Motion ® Extension grace a des embases (5 logements)
MELSEC System Q. et modules E/S, spécifiques ou de réseau.

® Communication Ethernet via le protocole MC
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Spécifications Q170MSCPU Q170MSCPU-S1 o
Axes commandés 16
Durée d'usinage 0,22 ms, 0,44 ms, 0,88 ms, 1,77 ms, 3,55 ms, 7,11 ms
. . Motion SFC, logiciel pour la commande de la production, environnement
UC Motion Langages de programmation systeme virtuel (5V22)
Capacité du programme servo 16 k pas
Servo amplificateur MR-J4-B
Interpolation Jusqu'a 4 axes a interpolation linéaire, 2 axes a interpolation radiale, 3 axes a interpolation en spirale
Adresses d'entrée/sortie 4096
Langages de programmation Schéma électrique, liste des instructions, langage séquentiel, texte structuré
Capacité mémoire pour les
UCAPI programmes 30k pas (120 k bytes) 60 k pas (240 k bytes)
Vitesse d'usinage 20 ns (instruction LD); 40 ns (instruction MOV) 9,5 ns (instruction LD); 19 ns (instruction MOV)
Nombre d'instructions 858 (avec les instructions pour traiter les nombres a virgule)
Méthode Positionnement PTP (point a point), régulation de la vitesse/du positionnement, avancement prédéfini, contréle constant de la vitesse, détection de la

position, régulation de la vitesse avec position d'arrét prédéfinie, ondulations a haute vitesse, contrdle de la synchronisation (SV22)
Positionnement Accélération/décélération Accélération/décélération Accélération/décélération trapézoidale automatique; accélération/décélération en forme de S

Compensation du jeu des entrainements,motoréducteur,

Compensation de la tolérance ’
P compensation des phases

Logement pour carte 1 logement pour une cassette mémoire du MELSEC System Q
Nombre de cames Jusqu'a 256 modes de contrdle sont enregistrables en interne.
Fonction de came Résolution par cycle 256,512, 1024, 2048, 4096, 8192, 16384, 32768
Résolution de la course -2147483648 a 2147483647
Mode de contréle Came pour deuxiéme course, came d’avancement
Dimensions (Ixhxp) mm  52x178x135
Référence de commande Réf. 266524 266535
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Motion controller

H UC Motion controller du MELSEC System Q et MELSEC iQ-R

L'UC Q-Motion Controller commande et syn-
chronise les servo amplificateurs et servomo-
teurs raccordés. Un systeme Motion dispose
en plus de I'UC Controller également d'une
UC API. La combinaison d'une commande de
positionnement a dynamique élevée et d'un
automate procure un systéeme de commande
de déplacement innovant autosuffisant.

Pendant que I'UC Motion commande des
déplacements complexes, 'UC APl est res-
ponsable du contréle de lamachine et de la
communication.

® Grace ala répartition des taches de com-
mande sur plusieurs UC, la performance du
systeme complet est accrue.

® Mise en oeuvre de jusqu'a 3 UC
Motion dans un systéeme

® Commande jusqu’a 96 axes pour MELSEC
System Q, et 192 axes pour MELSEC iQ-R
séries

® Interpolation de 4 axes simultanément

® Programmation aisée de CAME

® Axes maitres virtuels et réels

® Intégration dans le réseau a haut débit
SSCNETIII/H pour une communication avec
les servo amplificateurs MR-J4-B trés puis-
sants atteignant 150 Mbps

Spécifications Q172DSCPU Q173DSCPU R16MTCPU R32MTCPU R64MTCPU
Type UCMotion UCMotion UCMotion UCMotion UCMotion
Adresses d'E/S 8192 8192 8192 8192 8192
Nombre d'axes adressables 16 32 16 32 64
Fonctions d'interpolation Jusqu'a 4 axes a interpolation linéaire, 2 axes a interpolation circulaire, 3 axes a interpolation en forme de spirale
Méthode Positionnement PTP (point a point), régulation de vitesse/position, avance fixe, controle de vitesse, détection de position, contrdle de commutation de
vitesse, oscillation de grande vitesse, commande synchrone (SV22)
Positionnement

Accélération/décélération
Compensation de tolérance
Langage de programmation

Capacité du programme servo

Nombre d'adresses de positionnement 3200

Interfaces

Servo amplificateur
Dimensions (Ixhxp)

Référence de commande

Réf. 248700

16 k pas 32k pas
3200 6400

27,4x120,5x120,3 27.8x106.0x110.0

248701 280227

B Module systeme MELSEC System Q Motion

Module d’entrées Q172DLX pour signaux
externes de servo

Associé a une UC Q Motion, le module d'entrée

Q172DLX permet de capter les signaux externes
de servo.

Chaque module peut évaluer jusqu’a 8 axes.

De cette maniére, il est trés facile d'incorporer

au systeme le capteur d'origine, les positions

limites, les positions d'arrét et les modes de

fonctionnement.

® 32 points d’'adresse pour 8 axes soit pour
chacun: 4 entrées

® Entrées bipolaires pour logique positive
et négative

® Séparation galvanique des entrées par
optocoupleur

® Temps de réponse tres court < 0,4 ms

® Extension modulaire possible

Interface pour le codeur Q172DEX

Le module d'interface Q172DEX pour encodeur
absolu synchrone série est un module d'asser-
vissement Motion permettant de recevoir et
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d'évaluer jusqu’a deux encodeurs absolus série
(impossibilité de branchement d'encodeurs incré-
mentaux). Via I'encodeur externe, il est possible
d‘alimenter l'asservissement avec une source de
point de consigne, asservissement qui peut alors
étre programmé comme un axe de guidage.

En plus des interfaces pour les signaux des deux

encodeurs absolus, le Q172DEX posséde deux

entrées numériques avec des temps de réponse

trés courts.

® Débit de transfert de 2,5 Mbit/seconde

® Résolution de 22 bits avec Q170ENC-WB

® Protection des valeurs absolues contre les
pannes de secteur grace a l'accumulateur de
sauvegarde intégré

® Temps de réponse trés court < 0,4 ms

® Extension modulaire possible

Module Q173DPX d’interface
de générateur manuel d'impulsions
Le module d'interface de générateur manuel

d'impulsions est utilisé dans un systéme Motion
pour recevoir les signaux de jusqu'a 3 encodeurs

Accélération/décélération automatiques en forme de trapéze, accélération/décélération en forme de S
Compensation du jeu de transmission, réducteur électronique
Motion SFC, instruction dédiées, logiciel pour commande de fabrication (SV13), environnement systémemécanique virtuel (SV22)
16 k pas

32k pas 32k pas
6400 6400

Ethernet 100 Mbps/10 Mbps Ethernet (pour la programmation et les options complémentaires), SSCNETIII/H (pour connexion au servo amplificateur avec
cable optique) (USB, RS232C via PLC-CPU)

MR-J4-B
mm  27,4x120,5x120,3

27.8x106.0x110.0 27.8x106.0x110.0

280228 295076

incrémentaux externes ou générateurs manuels
d'impulsions (volant a main).

Outre les entrées pour les encodeurs, le Q173DPX
dispose de trois entrées numériques avec
lesquelles la procédure de comptage des signaux
peut étre lancée (signalde départ de I'encodeur).

® Entrées bipolaires pour logique positive et
négative

® Séparation galvanique des entrées par
optocoupleur

® Temps de réponse tres court < 0,4 ms

® Extensionmodulaire possible

Module signal de sécurité Q173DSXY

Le module signal de sécurité est un module
d'extension I/0 combiné avec 20 points d'entrée de
sécurité x 2 chemins et 12 points de sortie de sécu-
rité x 2 chemins. Il passe les informations d'entrée et
de sortie a un CPU Motion ou au module CPU PLC.

Avec sa fonction de surveillance de sécurité, le
systéme répond aux exigences des fonctions de
sécurité suivantes: STO, SS1, SS2, SOS, SLS, SBC,
SSM (IEC61800-5-2:2007)
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B Configuration d’un systéeme SSCNETIII/H

Unité centrale API ©
logiciel: GX Works3

47 SSCNETII/H

SERVO SYSTEM CONTROLLER NETWORK

L

UC Motion
logiciel: MT Works2

Configuration du systeme SSCNETIII/H

Chassis de base
Q35DB/Q38DB/Q312DB

Interface de la

MR-HDPO1

Générateur d'impul-

sions manuelles

Interface codeur

Interface

Q172DLX

signaux externes

Module signal de
sécurité Q173DSXY

manivelle
Q173DPX
Céble
MR-J3BUSCIM

Servo amplificateur
MR-J4-CIB

Note:

@  Lapremiére UCsur le chassis de base doit toujours étre une UC AP, p. ex. QCJUD(E)(H)

S MITSUBISHI ELECTRIC

Cable
MR-J3BUSCIM

Codeur synchrone
absolu série

Q170ENC-W8

Servomoteurs

69

Applications



19, |

Applications

Configuration du systéme

B Configurations pour systémes de table X-Y

La table X-Y est I'exemple typique des applica-
tions de servocommande a deux axes, d'usage
tres répandu dans I'industrie, notamment pour
les machines a insérer les composants électro-
niques ou a souder.

Systéme 1: systéme basé sur FX3G

X API avec régulation intégrée du
FK3G-24MT/ESS positionnement

MR-JE-10A Servo amplificateur
HG-KN13 Moteur
MR-JE-70A Servo amplificateur
HG-SN52JK Moteur

Systéme 2: systéme basé sur QD77MS

QooJ API MELSEC System Q
QD77MS2 Module Simple Motion
MR-J4-10B Servo amplificateur
HG-KR13 Moteur

MR-J4-60B Servo amplificateur
HG-SR52 Moteur

MR-BAT6V1SET Batterie (servo-amplicateur)

Commande de table X-Y

Les informations suivantes présentent deux
exemples de configuration possibles pour
systemes de table X-Y utilisant '¢quipement
d’automatisation Mitsubishi Electric.

Le FX3G est un APl compact pour une com-
mande avancée des machines. Il regroupe la
fonction d’un API avec les fonctions de position-
nement. Il regroupe la fonction d'un APl avec les
fonctions de positionnement. La configuration
ci-apres montre un FX3G-24MT/ESS permettant
de piloter les axes X et Y. Les servo amplifica-
teurs de la série MR-JE-A sont contrdlés depuis
les sorties du transistor a collecteur ouvert par
des trains d'impulsions permettant de piloter
les deux axes. GX Works2 sert a configurer le
systéme et propose des menus spécifiques

pour régler les paramétres ainsi qu’une table
conviviale pour les différentes instructions de
positionnement.

GX Works2 dispose d'une section spéciale pour
la configuration du paramétre de positionne-
ment général et pour la configuration de chaque
commande de positionnement dans un tableau

Le systéme basé sur QD77MS utilise les séries
d'API puissantes et modulaires Qn offrant une
plus grande fonctionnalité et des options exten-
sibles. Le systeme QD77MS est connecté en
utilisant SSCNETIII/H (Servo System Controller
Network) qui est le réseau de motion control
dédié de Mitsubishi Electric. SSCNETIII/H
simplifie la configuration du systeme et réduit
le cablage nécessaire. Les systemes SSCNETIII/H
sont créés en enfichant simplement un ampli-
ficateur dans le contréleur principal (QD77MS)
et en enchainant chaque axe supplémentaire

a ajouter. La connectivité SSCNETIII/H nécessite
I'emploi d’amplificateurs de type MR-J4-B.

Qui plus est, les servo amplificateurs étant reliés
par un bus, toutes les informations concernant
les servomoteurs (APl Q00J) au fur et a mesure
de leur actualisation automatique au module
QD77MS.
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Le premier est un systéme linéaire basé sur

SPS FX3G-24MT/ESS et le deuxiéeme est un
systéme plus complexe d‘interpolation basé sur
QD77MS2 (SSCNETIII/H).

facile a utiliser. Ce tableau pour chaque axe peut
contenir 100 instructions avec la fréquence et le
nombre d'impulsions stockés dans la zone des
données utilisateur et peut étre manipulé et
uploadé pour configuration de la machine.

Pour compléter le systéme, vous pouvez raccor-
der les extensions disponibles et les modules
spéciaux des séries FX3U.

® Positionnement convivial

® Configuration simplifiée grace au GX Works2
® Economique

® Fonctionnement simple

De méme, tous les paramétres internes aux
servomoteurs sont réglables depuis I'API, la encore
grace au bus utilisé.

Ce systéeme de bus implique également que les
données de position sont transmises en série, ce
qui limite les risques d'interférences causées par
le bruit.

Finalement comme les deux axes sont com-
mandés a partir d'unmodule de fonction évolué
(QD77MS), l'interpolation entre les deux axes est
possible.

® Ressource SSCNETIII/H
® Configuration facile

® Fonctionnalité élevée
® Possibilité d'extension
® Options de module

® Cablage réduit
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Hl Servomoteurs

HG-KR053(B), HG-KR13(B), HG-MR053(B), HG-MR13(B)

; L 25
5 2.5
21.5
~
£
— - — —_— a (=]
|
8
ﬂj [d i —
T T T s
T — \UE Q
KL

HG-KR23(B), HG-KR43(B), HG-MR23(B), HG-MR43(B)

L 30
7 3

L

T

|

[

|

|

T

\

Il

\
2507

214h6

JJ

HG-KR73(B), HG-MR73(B)

L 40

I

I

1

|
Z70n7

il | L

x
)
219h6

Dimensions des servomoteurs

HG-SR52(B), HG-SR524(B), HG-SR102(B), HG-SR1024(B), HG-SR152(B), HG-SR1524(B)

L 55

0130

50

O 1N
=
224h6
2110h7
©

D

1125

KL
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Type L[mm] KL [mm]
ngjﬂg’gg@) 66,4 (107) 38
ng:m%% 82,4(123) 398
Dimensions pour les moteurs avec frein entre parenthéses ().
Unité: mm
Type L[mm] KL [mm]
ng:%@% 766 (113.4) 364
g 983(135,1) 58,1
Dimensions pour les moteurs avec frein entre parenthéses ().
Unité: mm
Type L[mm] KL [mm]
:gW;a((BB)) 1201523) 696
Dimensions pour les moteurs avec frein entre parentheses ( ).
Unité: mm
Type L [mm] KL [mm] X[mm]
R 18501530) 578 382(435)
DA 132,5(167) 718 382(83,5)
PR 146,5 (181) 85,38 382(435)
Dimensions pour les moteurs avec frein entre parenthéses ().
Unité: mm
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Dimensions H

Dimensions des servomoteurs

HG-SR202(B), HG-SR352(B), HG-SR502(B), HG-SR702(B), HG-SR2024(B), HG-SR3524(B), HG-SR5024(B), HG-SR7024(B)

385
(45.5)

50.9

0114.3 5025

Type
HG-SR202(B)
HG-SR2024(B)
HG-SR352(B)
HG-SR3524(B)
HG-SR502(B)
HG-SR5024(B)
HG-SR702(B)
HG-SR7024(B)

L [mm]

138,5(188)
162,5 (212)
1785 (228)

218,5 (268)

KL [mm] KA [mm] KB [mm]

74,8

98,8 248 140,9
14,8

146,8 32 149,1

Dimensions pour les moteurs avec frein entre parenthéses ().

HG-JR53(B), HG-JR534(B), HG-JR73(B), HG-JR734(B), HG-JR103(B), HG-JR1034(B),
HG-JR153(B), HG-JR1534(B), HG-JR203(B), HG-JR2034(B)

L

216h6

280h7

HG-JR353(B), HG-JR503(B)

L

55

38.2 (38) 75 _| 5
4.5 30
L[|
— N |
u FEEEEEEEE% 0
b |
|
LEEEEEEEEEE4 u
J
NE s N
|
e } e
113]
KL

50

028h6

2110h7

KL

72

090

Type
HG-JR53(B)
HG-JR534(B)
HG-JR73(B)
HG-JR734(B)
HG-JR103(B)
HG-JR1034(B)
HG-JR153(B)
HG-JR1534(B)

HG-JR203(B)
HG-JR2034(B)

L[mm]

127,5(173)
145,5(191)
163,5 (209)
199,5 (245)

235,5(281)

Unité: mm

KL [mm]
76

94

112

148

184

Dimensions pour les moteurs avec frein entre parenthéses ().

Type
HG-JR353(B)
HG-JR5034(B)

L [mm]

213 (251,5)
267 (305,5)

Unité: mm

KL [mm]
228
282

Dimensions pour les moteurs avec frein entre parenthéses ().

Unité: mm

S MITSUBISHI ELECTRIC



HG-JR3534(B), HG-JR5034(B)

L 55
12 3
38.2 (43.5) 50
©
] s
H o
| s|
L
=
o 13
o 8] 9
(o]
~

114.8
2|
A

[

KL

HG-JR703(B), HG-JR903(B), HG-JR7034(B), HG-JR9034(B)

L 79
18 3
38.2
(45.5) 75
q g 2,
—n'[ﬂ E 8l .
S| S
o
o i s
ol 8] L3 s
8
o 13 - N
© T oo
d
L1
66.5
92.1
KL

0130

Dimensions des servomoteurs

102.3

HG-JR11K1M(B), HG-JR15K1M(B), HG-JR11K1M4(B), HG-JR15K1M4(B)

L 116
20 4

1,24

3,49

KL
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220

Type L [mm] KL [mm]
HG-JR3534(B) 213(251,5) 161
HG-JR5034(B) 267 (305,5) 215
Dil ions pour les moteurs avec frein entre parenthéses ().
Unité: mm
Type L [mm] KL [mm]
HG-JR703(B)
HoRozag) 255061 254 u
HG-JR903(B)
HG-JR9034(B) 303,5(353) 3254
v
Dimensions pour les moteurs avec frein entre parenthéses (). g
@
=
. 7]
Unité: mm =
=
Type L [mm] KL [mm]
HG-JR1TKTM(B)
HG-JR11KTM4(B) 395 (2) 2655
HG-JR15KTM(B)
HG-JRT5KIMA(B) 439,5(512) 365,5
Dimensions pour les moteurs avec frein entre parenthéses ().
Unité: mm
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Dimensions H

Dimensions des servomoteurs

HG-JR22K1M, HG-JR22K1M4

476 140 352
(37) ) 439 250
230 174 P
063 227 7
35 |5 w
sy >
i '
= ) oy © ;
‘E 25 8 §
>
J@r =

[
<>163
[ &
T I
[T
e
i
@230h7

®

HG-RR103(B), HG-RR153(B), HG-RR203(B)

L 45 0100

10 3 Type L[mm] KL [mm]
38 %0 HG-RR103(B) 145,5(183) 69,5
HG-RR153(B) 170,5 (208) 94,5
HG-RR203(B) 195,5(233) 119,5
g — Dimensions pour les moteurs avec frein entre parenthéses ().
=
I~ Unité: mm
— - RN I S || AN N -3 -
i
o
8 (£
YT f =
13
KL
HG-RR353(B), HG-RR503(B)
k &2 L0 Type L [mm] KL [mm]
. 22 \ HG-RR353(B) 2155(252) 1475
= HG-RR503(B) 272,5(309) 204,5
> Dimensions pour les moteurs avec frein entre parenthéses ().
# | © Unité: mm
{3 ]
[
T Q
~
B | | ~+f,f,h g
o) i 8
8 4
F | >
H Q
" ! -
J
KL 46
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HG-KN13(B)

82.4 (123)

25

2.5

21.5

030h7

HG-KN23(B), HG-KN43(B)

L

28h6

014h6

050h7
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Dimensions des servomoteurs

Type L [mm] KL [mm]
HG-KN23(B) 76.6(113.4) 36.4
HG-KN43(B) 98.3(135.1) 58.1

Dimensions pour les moteurs avec frein entre parenthéses ().

Unité: mm
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Dimensions des servomoteurs

HG-KN73(B)J

219h6
=
070h7

122.2 (162.5) 40
8 3
36

| N i

10.7 i lo.5]_ T

14 17 192

217 776
65.3

HG-SN52(B)J, HG-SN102(B)J, HG-SN152(B)J

L 55
38.2 (43.5, 12 3
50
E ©
2
L £
— 5
Q
.
5
Y — RPN N || S s
[}
o
o —
ol 3 =
° 0
Oy
3] ‘
59
20.9
KL

HG-SN202(B)J, HG-SN302(B)J

L 79
38.5 (45.5) 18 3

75

u
j \Oil seal

13 ‘
66.5

0357301

0114.3 S 025

96.9
50.9
’<—>

76

571

® 130

112.5

135

58

©176

140.9

Type
HG-SN52(B))
HG-SN102(B))
HG-SN152(B))

L [mm]

118.5(153)
132.5(167)
146.5 (181)

KL [mm]
57.8
7.8
85.8

Dimensions pour les moteurs avec frein entre parenthéses ().

Type
HG-SN202(B))
HG-SN302(B))

L[mm]
138.5(188)
162.5(212)

KL [mm]
74.8
98.8

Dimensions pour les moteurs avec frein entre parenthéses ().

Unité: mm

Unité: mm

S MITSUBISHI ELECTRIC



B Servo amplificateurs MR-J4-A(4)/B(4)/MR-J4W2/3-B/MR-J4-GF(4)/MR-J4TM(4)

MR-J4-10A, MR-J4-20A

40
6
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O .
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g 4" CN6
ST B N3
|| cood] The
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- HD d
8 <AfhgE ° 8
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~ L1 Eal [
7 g !
.|| =0l
Rree = | Y]
=) o
=
A4 N4
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© 7% =
U o =
L S
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b3 G| 8
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Approx. 80
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ﬁ Sortie d'air

PR

0

ﬁ Prise d'air
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Refroidissement
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] 0o 0000l 0O
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CNP2

CNP3

Monophasé 100VCA  Triphasé 200V CA, ou
Monophasé 200V CA

CNP1

CNP2

CNP3

Monophasé 100VCA  Triphasé 200V CA, ou
Monophasé 200V CA

Arrangement
du terminal
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Dimensions des servo amplificateurs

CNP1

CNP2

CNP3

CNP1

CNP2

CNP3

Arrangement

du term

L1

L2

L3
CNP1 —
N-

P3

P4

P+
C
CNP2 D

=

,_
N

CNP3

[=I=I=]l

inal

Arrangement
du terminal

L

L2

Arrangement
du terminal

L1

L2

L3
N-

P3

P4

P+
|
o |
|
E
[u]
v |
w |

Unité: mm

Unité: mm

Unité: mm
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Dimensions H
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Dimensions des servo amplificateurs

MR-J4-60A4, MR-J4-100A4
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Dimensions des servo amplificateurs

MR-J4-350A
90 Arrangement
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45 M|
ﬁ Sortie d'air o |
© N @ 6 trous de fixation (3|
e CN5 E CNP1 —
an || | [l gt 0™ (-, . o
B %E N8 © %i %
a| ones "5 2] | L
- = jBSiiEp—— [u| o
ez | L Ul o NP3 v |
el el onaL w
Bl VI g | NN -
©. IO, % T
A 5 |
g A 2 ﬁ Prise d'air
- | ess) || Ventilateur de Refroidissement
T m— ===z ——7'00000000] [
’ i RN —
: AR HHH@ ) -
(oapao I —
I A S=
00| doandoooo ooooo =
sl Unité: mm
MR-J4-350A4
105 Approx. 80 200
6 93 6 (28) Ventilateur de 6 Arrangement
- Refroidissement du terminal
™ Sortie d'air T
T
] L
CNP1 I R
e MOt | :
e J e 4
N 12 ]
ons | MO 2
2|8 B: Ll
- [T Z
o C
! L - s
L1
a ] =
R J 6 Prise d’airﬁ T
i 0000000000oo e Y
& ( % 00000000Cooa w
| ¢ lF 0000000000000 —
=y 00000000Cooa
5 00000ooocoooa
= [ Unité: mm
MR-J4-500A
(25) Approx. 80 200
28) | Ventilateur de 6
- Refroidissement Schéma du terminal Arrangement
~ Sortiedair 11 (avec capot avant ouvert) du terminal
eed]] 11 ]
T . " |
) El
L I o n
7~ = (I ]
gla ;:E]ﬂ Mﬁ TE1 12
(Y Il | 3]
=zl x = o
(w3 o
ET TE3 Rl
?r‘l P+
1 6 Prise d'air {1 ?
(o]
/] 0000000000000 M
al | 0000000000800 T4 |V
gl ﬂ 00000000000
Qy L 0000000B00Ra v
5 0000000000000 7
& S Unité: mm

S MITSUBISHI ELECTRIC

79

Dimensions



Dimensions H
00
85 7.5

Dimensions des servo amplificateurs

MR-J4-500A4

6

n
~

250
2185

Arrangement du termina
TE2 TE3
— ‘LH‘LN‘ ‘N-‘P3 ‘P4 ‘

7.5

‘L1‘L2‘L3‘P+‘C ‘U‘V ‘W‘

Unité: mm
MR-J4-700A, MR-J4-700A4
172
60
1)
Arrangement du termina
TE3
rise d'air TE1 TE2
i [afels [r]c[o v w] [m]m
al (O %
g | = i J %
s =4
= zg E {E
f Unité: mm
MR-J4-11KA, MR-J4-11KA4, MR-J4-15KA, MR-J4-15KA4
o |”‘“‘W““Wﬂ“mwu““w
o JLL
Unité: mm

80 A MITSUBISHI ELECTRIC



MR-J4-22KA, MR-J4-22KA4

MR-J4-10B, MR-J4-20B
40
.
o
CNP1 NS
4 | ——
CN3
| CN3
NP2 [ CN8
ELEN
] CN1A 2| 8
CNP3 -
==
CN1B
| N8B
‘| N2
A7 CNaL
7 CN4
[ cN4
° I
g
SPE
6
(38.5)
MR-J4-40B, MR-J4-60B
40
6
6.
© s
NPT | o ormn CN5
oy ik
o] @off o
Res e NEY
| | @0l
1
4070
e | §Bmﬂaﬂ g
- 0] H
g <1q po NIA 3
0 of | dhall . o
7| cnes | gg y =
B
P o= CN1B
v| | Do i
- 00| ® N2
| N2
=), e
)| CN4
=
| L2 -
© L
A —
W U s
SPE
6
(38.5)

Approx. 80 260

179)

Ventilateur de
38) Refroidissement
Sortie dair {1

Eﬁ ik

i
Prise d'air {1
188.5

2234
2354

il

fa 00 fa
0
0
0
[a]

!

Approx. 80 135

Schéma du terminal
(avec capot avant ouvert)

(SN

S MITSUBISHI ELECTRIC

O\

AN

—

Jo[T

Approx. 80

S

— v

TET-1

Dimensions des servo amplificateurs

Arrangement du terminal

Wl W]

TE1-2

[r2]pa e [ [/ ]

TE2

EE

Arrangement
du terminal

L1

N

L2
CNP1 —

CNP2

EIREINNNE

sy

,_
N~

CNP3

[==I=]l

Unité: mm

Arrangement
du terminal

L1

L2

L3
CNP1 —

CNP2

sy

,_
N

CNP3

[=[=<I<]]

Monophasé 100VCA  Triphasé 200V CA, ou

Arrangement
du terminal

L1

N

L2
CNP1

EIRENNNE

CNP2

,_

,_
N

CNP3

[=]=]<]]

Monophasé 200V CA
Unité: mm

Arrangement
du terminal

L1
L2

L3
CNP1 —

B

P3

P
P.
CNP2
L

,_

4
+
C
D
n
'

2

u
CNP3

w

Monophasé 100VCA  Triphasé 200V CA, ou

Monophasé 200V CA

Unité: mm

81

Dimensions



Dimensions H

Dimensions des servo amplificateurs
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Dimensions des servo amplificateurs
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Dimensions des servo amplificateurs
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Dimensions des servo amplificateurs
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Dimensions des servo amplificateurs

MR-J4-350TM/350TM4
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Dimensions des servo amplificateurs

B Servo amplificateurs MR-JE-A

MR-JE-10A, MR-JE-20A, MR-JE-40A
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B Servo amplificateurs MR-JE-B

MR-JE-10B, MR-JE-20B, MR-JE-40B

6

Dimensions des servo amplificateurs
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Dimensions des options

M Filtres antiparasites

MF-2F230-006.230MFa a MF-3F480-015.230MF3 et MF-3F480-035.230

A

Al

oy

> [oleldhe

MF-3F230-011.230, MF-3F480-025.230MF3, MF-3F480-050.230MF3

A
Al

M5
o

D [s]s]s] 4

L1 L2 L3

Py
N7

gPE M5

L1,L2,L3
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M5

PE

Type A
MEEB0- 0
006.230MFa
MR-
006.230MFb
ME2B0- o
006.230MFc
MF-3F480-
015.233MF 10
MF3FB0- o
010.233MF
MF3FIB0- oo
015.230MF3
MF-3F480-
o15.34MF 105
MF-3F480-
530 P
Type A
MF-3F230-
a0 ¥
MF3FR-
025.230MF3
MF3FR0-
050.230MF3

e
s:—-ﬂ
e ]

A1 B B1 B2 C

28 200 190 170 40
L] 200 190 170 40
38 200 190 170 40
ng 282 2700 — 66
L) 202 192 172 5%
78 204 192 172 5%
93 282 270 235 55

60 168 156 140 195

Unité: mm

Unité: mm
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FMR-ES-3A-RS1-FP, FMR-ES-6A-RS1-FP
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Type

Dimensions des options

A A A2 A3 A4 B B1 B2 B3 C a
FMR-ES-3A-RS1-FP 52+1 8 44 30 n 156 17241 198 208+1 30 15
FMR-ES-6A-RS1-FP 72+1 — 1Y) 50 n 156 1721 198 208+1 30 15
Unité: mm
20 Type L |
MR-RFH75-40 90 79
MR-RFH220-40 200 189
MR-RFH400-13 320 309
@ © MR-RFH400-6.7 320 309
@ ® MR-PWR-RT 400-120 200 189
MR-PWR-RT 600-26 320 309
MR-PWR-RT 600-9 320 309
MR-PWR-RT 600-47 320 309
27 Unité: mm
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Dimensions H

Dimensions des options

B Module de sécurité MR-D30

O POWER
OORUN
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OO ERROR
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'
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Unité: mm
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Your solution partner

Your solution partner

Mitsubishi Electric propose une large gamme de matériels d'automatisation : API, IO, CNC et EDM.

Un nom, une réputation

Depuis sa création en 1870, quelque
45 sociétés ont adopté le nom de
Mitsubishi. Elles appartiennent a des
domaines aussi divers que la finance, le
commerce ou l'industrie.

Quel que soit le domaine, le nom
Mitsubishi est toujours synonyme de
qualité.

Le groupe Mitsubishi Electric Corpora-
tion, quant a lui, est actif dans les do-
maines suivants : espace, transports,
semi-conducteurs, énergie, communi-
cation, informatique, matériel audiovi-
suel, électronique grand public, gestion
de batiments, gestion de I'énergie et
automatisation. Il possede 237 usines
et laboratoires répartis dans plus de
121 pays.

Vous pouvez vous fier aux solutions
d'automatisation Mitsubishi Electric. En
effet, personne n'est mieux placé que
Mitsubishi Electric pour comprendre
vos besoins de fiabilité, d'efficacité et
de facilité d'utilisation en matiere d'au-
tomatisation et de controle.

En tant que société d'envergure multi-
nationale (4 milliards de yens de chiffre
d'affaires, soit 40 milliards de dollars
environ et plus de 100 000 employés),
Mitsubishi Electric dispose des res-
sources nécessaires pour proposer les
meilleurs produits et fournir un service
et une assistance de qualité. D'ailleurs,
elle s'y engage.

Moyenne tension : VCB, VCC

Surveillance de la puissance, gestion de [énergie

APl compact et modulaire

b

réquence, Motion Control et servomoteurs

Variateurs 0

Commandes CNC
B

Robots : SCARA, articulés

Climatisation, photovoltaique, EDS



Global Partner. Local Friend.

Succursales Europeennesw

Allemagne

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Mitsubishi-Electric-Platz 1
D-40882 Ratingen

Tél: +49 (0)2102/ 486-0

Espagne

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Carretera de Rubi 76-80 Apdo. 420
£-08190 Sant Cugat del Vallés
(Barcelona)

él:+34(0) 93/ 5653131

France

Mitsubishi Electric Europe B.V.
25, Boulevard des Bouvets
F-92741 Nanterre Cedex

Tél: +33 (0)1 /55 68 55 68

Ireland

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Westgate Business Park, Ballymount
IRL-Dublin 24

Tél. +353 (0)1 4198800

Italie

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Viale Colleoni 7 Palazzo Sirio
1-20864 Agrate Brianza (MB)

Tél: +39039/6053 1

Pays-Bas

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Nijverheidsweg 23C

NL-3641RP Mijdrecht

Tél. +31 (0) 297 250 350

Pologne

Mitsubishi Electric Europe B.V.
ul. Krakowska 50

PL-32-083 Balice

Tél: +48 (0) 12 347 65 00

Rép. Tchéque

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Pekaiska 621/7

CZ-155 00 Praha 5

Tél: +420 255 719 201

Russie

Mitsubishi Electric (Russia) LLC
2bld. 1, Letnikovskaya st.
RU-115114 Moscow

Tél:+7 495/ 721 2070

Suéde

Mitsubishi Electric Europe B..
(Scandinavia)
Hedvig Méllers
SE-22355 Lund
Tél: +46 (0) 8625 10 00

26

Turquie

Mitsubishi Electric Turkey Elektrik
Uriinleri AS.

Serifali Mahallesi Nutuk Sokak NoiS
TR-34775 Umnraniye-ISTANBUL

Tél: +90 (216) 969 25 00

UK

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Travellers Lane

UK-Hatfield, Herts. AL10 8XB
Tél:+44 (0)1707 / 28 87 80

UAE

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Dubai Silicon Oasis

United Arab Emirates - Dubai
Tél:+9714 3724716

Representations
Autriche Belarussie Bosnie-Herzégovine Bulgarie Croatie Danemark Estonie
GEVA 000 TECHNIKON INEA RBT d.0.0. AKHNATON INEA CR HANS FOLSGAARD A/S Electrobit 00
Wiener Strae 89 Prospect Nezavisimosti 177-9 Stegne 1 4, Andrei Ljapchev Bivd, PO Box 21 Losinjska 4 a Theilgaards Torv 1 Parnu mnt. 1601
A-2500 Baden BY-220125 Minsk 51-1000 Ljubljana BG-1756 Sofia HR-10000 Zagreb DK-4600 Kage EST-11317, Tallinn

Tl +43 (002252 / 85 55 20

Tél:+375 (0)17/393 1177

Tel: +386 (0)1/ 5138116

el +359 (0)2 /817 6000

Tél: +385 (0)1/36 940 - 01/-02/-03

Tél +45 4320 8600

Tél: +3726518 140

Finlande

UTU Automation Oy
Peltotie 37

FIN-28400 Ulvila

Tél: +358 (0)207 / 463 500

Gréce

UTECOABLEE.

5, Mavrogenous Str.
GR-18542 Piracus

Tél: +30 (0)211/1206-900

Hongrie
MELTRADE Kft.

Ferté utca 14,

HU-1107 Budapest

Tél: 436 (0)1/431-9726

Kazakhstan

TOO Kazpromavtomatika
UL Zhambyla 28
KAZ-100017 Karaganda
Tél:+77212/50 1000

Lettonie

OAK Integrator Products SIA
Ritausmas iela 23

LV-1058 Riga

Tél: +371 67842280

Lituanie

Automatikos Centras, UAB
Neries krantiné 14A-101
LT-48397 Kaunas

Tél: +370 37 262707

Malte

ALFATRADE Ltd.

99, Paola Hil
Malta-Paola PLA 1702
Tél: +356 (0)21/697 816

Moldawie

INTEHSIS SRL

bld. Traian 23/1
MD-2060 Kishinev

Tél: +373 (0)22/ 66 4242

Portugal

FonsecaS.A.

R.Joao Francisco do Casal 87/89
PT-3801-997 Aveiro, Esgueira
Tél: +351 (0)234/ 303 900

Rép. Tcheque
AutoCont C.5. SR.O.
Kafkova 1853/3
CZ-702 00 Ostrava 2
Tél: +420 595 691 150

Roumanie

Sirius Trading & Services
Aleea Lacul Morii Nr. 3
RO-060841 Bucurest
Tél: +40 (0)21/430 40 06

Serbie

INEA SR d.0.0.

Ul Karadjordjeva 12/217
SER-11300 Smederevo
Tél: +386 (026) 461 54 01

Slovaquie

SIMAP SK

Dolné Pazite 603/97
SK-911 06 Trencin

Tél: +421 (0)32743 0472

Slovénie

INEARBT d.0.0.

Stegne 11

511000 Ljubljana

Tél: +386 (0)1 /5138116

Suisse

OMNIRAY AG

Im Schorli 5

CH-8600 Diibendorf

Tél: +41 (0)44/ 802 28 80

Ukraine

CSC- AUTOMATION Ltd.
4B, Yevhena Sverstyuka Str.
UA-02002 Kiev

Tél: +380 (0)44 /494 33 44

Afrique du Sud
ADROIT TECHNOLOGIES
20 Waterford Office Park 189
Witkoppen Road
ZA-Fourways
Tl + 27 (O)11/

58 8100

Israél

SHERF MOTION TECHN. Ltd.
Rehov Hamerkava 19
11-58851 Holon

6l +972 (0)3 /559 54 62

Liban

CEG LIBAN

Cebaco Center/Block A
Autostrade DORA
Lebanon-Beirut

Tél: +961 (0)1/ 240 445

Vérification de la
version

Mitsubishi Electric Europe B.V.
FA - European Business Group
Mitsubishi-Electric-Platz 1
D-40882 Ratingen Germany
Tel.: +49(0)2102-4860 Fax: +49(0)2102-4861120
info@mitsubishi-automation.com
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