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Zu diesem Handbuch

Die in diesem Handbuch vorliegenden Texte, Abbildungen, Diagramme
und Beispiele dienen ausschließlich der Erläuterung zur Installation, 
Bedienung und zum Betrieb der Servoantriebe und Verstärker der

MELSERVO J3-B-Serie.

Sollten sich Fragen bezüglich Installation und Betrieb der in diesem
Handbuch beschriebenen Geräte ergeben, zögern Sie nicht, Ihr

zuständiges Verkaufsbüro oder einen Ihrer Vertriebspartner
(siehe Umschlagseite) zu kontaktieren.

Aktuelle Informationen sowie Antworten auf häufig gestellte Fragen
erhalten Sie über die Internet-Adresse www.mitsubishi-automation.de.

Die MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. behält sich vor, jederzeit 
technische Änderungen dieses Handbuchs ohne besondere Hinweise

vorzunehmen.

© 2005





Sicherheitshinweise
Sicherheitshinweise

Allgemeine Sicherheitshinweise

Zielgruppe

Dieses Handbuch richtet sich ausschließlich an anerkannt ausgebildete Elektrofachkräfte, die mit den 
Sicherheitsstandards der elektrischen Antriebs- und Automatisierungstechnik vertraut sind. Projek-
tierung, Installation, Inbetriebnahme, Wartung und Prüfung der Geräte dürfen nur von einer aner-
kannt ausgebildeten Elektrofachkraft, die mit den Sicherheitsstandards der elektrischen Antriebs- 
und Automatisierungstechnik vertraut ist, durchgeführt werden.

Bestimmungsgemäßer Gebrauch

Die Geräte der MELSERVO-Serie sind nur für die Einsatzbereiche vorgesehen, die in diesem Handbuch 
beschrieben sind. Achten Sie auf die Einhaltung aller in diesem Handbuch angegebenen Kenndaten. 
Es dürfen nur von MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE empfohlene Zusatz- bzw. Erweiterungsgeräte be-
nutzt werden.

Jede andere darüber hinausgehende Verwendung oder Benutzung gilt als nicht bestimmungsge-
mäß.

Sicherheitsrelevante Vorschriften

Bei der Projektierung, Installation, Inbetriebnahme, Wartung und Prüfung der Geräte müssen die für 
den speziellen Einsatzfall gültigen Sicherheits- und Unfallverhütungsvorschriften beachtet werden.

Es müssen besonders folgende Vorschriften (ohne Anspruch auf Vollständigkeit) beachtet werden:

● VDE-Vorschriften

– VDE 0100 
Bestimmungen für das Einrichten von Starkstromanlagen mit einer Nennspannung bis 1000 V

– VDE 0105 
Betrieb von Starkstromanlagen

– VDE 0113 
Sicherheit von Maschinen; elektrische Ausrüstung von Maschinen

– VDE 0160 
Ausrüstung von Starkstromanlagen mit elektronischen Betriebsmitteln

● Brandverhütungsvorschriften

● Unfallverhütungsvorschriften

– VBG Nr. 4: Elektrische Anlagen und Betriebsmittel

● Niederspannungsrichtlinie
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Sicherheitshinweise
Spezielle Hinweise für die Arbeit mit diesem Handbuch

Die einzelnen Hinweise haben folgende Bedeutung:

m
GEFAHR:

Bedeutet, dass eine Gefahr für das Leben und die Gesundheit des Anwenders besteht, wenn die 
entsprechenden Vorsichtsmaßnahmen nicht getroffen werden.

b
ACHTUNG:

Bedeutet eine Warnung vor möglichen Beschädigungen des Gerätes oder anderen Sachwerten 
sowie fehlerhaften Einstellungen, wenn die entsprechenden Vorsichtsmaßnahmen nicht ge-
troffen werden.

HINWEIS bedeutet, dass eine falsche Handhabung zu einem fehlerhaften Betrieb des Servoverstär-kers 
oder des Servomotors führen kann. Eine Gefahr für die Gesundheit der Betreiber oder eine 
Beschädigung des Gerätes oder anderer Sachwerte besteht jedoch nicht.

Dieser Hinweis deutet auch auf eine andere Parametereinstellung, auf eine andere Funktion, einen 
anderen Gebrauch hin, oder er bietet Informationen für den Einsatz von Zusatz- bzw. Erweite-
rungsgeräten.
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Sicherheitshinweise
Konformität mit EG-Richtlinien

Die EG-Richtlinien sollen dazu dienen, den freizügigen Gütervertrieb innerhalb der EU zu ermögli-
chen. Mit der Festschreibung „wesentlicher Schutzvorschriften“ stellen die EG-Richtlinien sicher, dass 
technische Barrieren im Handel zwischen den Mitgliedsstaaten der EU ausgeräumt werden. In den 
Mitgliedsstaaten der EU regeln die Maschinen-Richtlinie (gültig seit Januar 1995), die EMV-Richtlinie 
(gültig seit Januar 1996) und die Niederspannungs-Richtlinie (gültig seit Januar 1997) der EG-Richt-
linien die Sicherstellung der fundamentalen Sicherheitsbedürfnisse und das Tragen der Kennzeich-
nung „CE“.

Konformität mit den EG-Richtlinien wird durch die Abgabe einer Konformitätserklärung sowie durch 
die Anbringung der Kennzeichnung „CE“ am Produkt, an seiner Verpackung oder in seiner Betriebs-
anleitung angezeigt.

Die oben genannten Richtlinien beziehen sich auf Apparate und Systeme, nicht jedoch auf Einzel-
komponenten, es sei denn, die Komponenten haben eine direkte Funktion für den Endbenutzer. Da 
ein Servoverstärker zusammen mit einem Servomotor, mit einer Steuervorrichtung und weiteren me-
chanischen Teilen installiert werden muss, um einen für den Endbenutzer sinnvollen Zweck zu erfül-
len, haben die Servoverstärker diese Funktion nicht. Sie können daher als eine komplexe Komponen-
te bezeichnet werden, bei der eine Konformitätserklärung oder die Kennzeichnung „CE“ nicht 
erforderlich ist. Diese Position wird auch von CEMEP, dem europäischen Verband der Hersteller von 
elektronischer Antriebstechnik und elektrischen Maschinen, gestützt.

Die Servoverstärker erfüllen jedoch entsprechend der Niederspannungs-Richtlinie die Vorausset-
zungen zur Kennzeichnung „CE“ der Maschinen oder Zubehörteile, in denen der Servoverstärker ein-
gesetzt wird. Zur Gewährleistung der Konformität mit den Anforderungen der EMV-Richtlinie hat 
MITSUBISHI ELECTRIC das Handbuch „EMC INSTALLATION GUIDELINES“ (Artikelnummer: 103944) zu-
sammengestellt, in welchem die Installation des Servoverstärkers, der Bau eines Schaltschranks und 
andere Installationstätigkeiten beschrieben werden. Wenden Sie sich bitte an den für Sie zuständigen 
Vertriebspartner.
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Sicherheitshinweise
Spezielle Sicherheitshinweise

Die folgenden Gefahrenhinweise sind als generelle Richtlinien für Servoantriebe in Verbindung mit 
anderen Geräten zu verstehen. Sie müssen bei Projektierung, Installation und Betrieb der elektro-
technischen Anlage unbedingt beachtet werden.

m
GEFAHR:

● Die im spezifischen Einsatzfall geltenden Sicherheits- und Unfallverhütungsvorschriften sind 
zu beachten. Der Einbau, die Verdrahtung und das Öffnen der Baugruppen, Bauteile und 
Geräte müssen im spannungslosen Zustand erfolgen.

● Vor der Installation, der Verdrahtung und dem Öffnen der Baugruppen, Bauteile und Geräte 
müssen Sie die Geräte in den spannungslosen Zustand schalten und mindestens 15 Minuten 
warten. Messen Sie vor dem Berühren mit einem Spannungsmessgerät, ob sich die Restspan-
nung in Kondensatoren etc. abgebaut hat.

● Berühren Sie Servoverstärker oder Servomotor oder den optionalen Bremswiderstand nicht 
während oder kurz nach dem Betrieb im spannungsführenden Zustand. Die Bauteile erhitzen 
sich stark, es besteht Verbrennungsgefahr.

● Baugruppen, Bauteile und Geräte müssen in einem berührungssicheren Gehäuse mit einer 
bestimmungsgemäßen Abdeckung und Schutzeinrichtung installiert werden.

● Bei Geräten mit ortsfestem Netzanschluss muss ein allpoliger Netztrennschalter oder eine 
Sicherung in die Gebäudeinstallation eingebaut werden.

● Servoverstärker und Servomotor sind sicher zu erden.

● Überprüfen Sie spannungsführende Kabel und Leitungen, mit denen die Geräte verbunden 
sind, regelmäßig auf Isolationsfehler und Bruchstellen. Bei Feststellung eines Fehlers in der 
Verkabelung müssen Sie die Geräte und die Verkabelung sofort spannungslos schalten und 
die defekte Verkabelung ersetzen.

● Überprüfen Sie vor der Inbetriebnahme, ob der zulässige Netzspannungsbereich mit der 
örtlichen Netzspannung übereinstimmt.

● NOT-AUS-Einrichtungen gemäß VDE 0113 müssen in allen Betriebsarten des Servoantriebs 
wirksam bleiben. Ein Entriegeln der NOT-AUS-Einrichtung darf keinen unkontrollierten und 
undefinierten Wiederanlauf bewirken.

● Die NOT-AUS-Einrichtung muss so geschaltet sein, dass die elektromagnetische Haltebremse 
auch bei einem NOT-AUS aktiviert wird.

● Fehlerstrom-Schutzeinrichtungen nach DIN VDE 0664 Teil 1–3 sind als alleiniger Schutz bei 
indirekten Berührungen in Verbindung mit Servoverstärkern nicht ausreichend. Hierfür sind 
zusätzliche bzw. andere Schutzmaßnahmen zu ergreifen.

● Demontieren Sie die Frontabdeckung nur im abgeschalteten Zustand des Servoverstärkers 
und der Spannungsversorgung. Bei Nichtbeachtung besteht Stromschlaggefahr.

● Während des Betriebs des Servoverstärkers muss die Frontabdeckung montiert sein. Die 
Leistungsklemmen und andere offen liegende Bauelemente führen eine lebensgefährlich 
hohe Spannung. Bei Berührung besteht Stromschlaggefahr.

● Auch wenn die Spannung ausgeschaltet ist, sollte die Frontabdeckung nur zur Verdrahtung 
oder Inspektion demontiert werden. Bei Berührung der spannungsführenden Leitungen be-
steht Stromschlaggefahr.
IV



Sicherheitshinweise
Spezielle Sicherheitshinweise in Bezug auf die Geräte

b
ACHTUNG:

● Beachten Sie bei der Installation der Servogeräte die während des Betriebs auftretende 
Wärmeentwicklung. Sorgen Sie für ausreichende Abstände zwischen den einzelnen Modu-
len und für ausreichende Belüftung zur Wärmeabfuhr.

● Installieren Sie Servoverstärker, Servomotor oder die optionale Bremseinheit nicht in der 
Nähe von leicht brennbaren Stoffen.

● Achten Sie beim Einsatz des Servoantriebs stets auf die strikte Einhaltung der Kenndaten für 
elektrische und physikalische Größen.

● Schalten Sie bei einem auftretenden Fehler am Servoverstärker, am Servomotor oder am 
optionalen Bremswiderstand den Servoantrieb sofort spannungsfrei, da es sonst zu einer 
Überhitzung und Selbstentzündung der Geräte kommen kann.
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Sicherheitshinweise
Struktur

Umgebungsbedingungen

Betreiben Sie den Servoverstärker maximal bis zu einem Verschmutzungsgrad 2, festgelegt in IEC 
60664-1. Installieren Sie den Servoverstärker zu diesem Zweck, falls nötig, in einem Schaltschrank der 
Schutzklasse IP54 (Schutz gegen Feuchtigkeit, Öl, Kohlenstoff, Staub, Schmutz etc.).

Schutzerde

Zum Schutz vor einem elektrischen Schlag schließen Sie die Schutzerde des Servoverstärkers an die 
Erdungsklemmen des Schaltschranks an. Dabei dürfen Sie nicht zwei oder mehr Erdungskabel an eine 
Klemmenschraube anschließen.

Kabelanschluss

Die Kabel werden über isolierte Rundloch-Kabelschuhe an die Klemmenleiste des Servoverstärkers 
angeschlossen.

Verwenden Sie zum Anschluss des Servomotors an den Servoverstärker ausschließlich die dafür vor-
gesehenen Verbindungsstecker. Die Stecker sind als Zubehör erhältlich.

S001260C

S001261C

S00502C

Leistungs-
schalter Leistungsschütz

Servoverstär-
ker

Servo-
motor

Erdungsklemmen Erdungsklemmen

Rundloch-Kabelschuh

Isolierhülse

Kabel
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Symbolik des Handbuchs
Symbolik des Handbuchs

Verwendung von Hinweisen

Hinweise auf wichtige Informationen sind besonders gekennzeichnet und  werden folgenderweise 
dargestellt:

Verwendung von Beispielen

Beispiele sind besonders gekennzeichnet und werden folgendermaßen dargestellt:

Verwendung von Nummerierungen in Abbildungen

Nummerierungen in Abbildungen werden durch weiße Zahlen in schwarzem Kreis dargestellt und in 
einer anschließenden Tabelle durch die gleiche Zahl erläutert,  
z.B. �  �  �  �

Verwendung von Handlungsanweisungen

Handlungsanweisungen sind Schrittfolgen bei der Inbetriebnahme, Bedienung, Wartung u.ä., die ge-
nau in der aufgeführten Reihenfolge durchgeführt werden müssen.

Sie werden fortlaufend durchnummeriert (schwarze Zahlen in weißem Kreis).

� Text.

� Text.

� Text.

Verwendung von Fußnoten in Tabellen

Hinweise in Tabellen werden in Form von Fußnoten unterhalb der Tabelle (hochgestellt) erläutert. An 
der entsprechenden Stelle in der Tabelle steht ein Fußnotenzeichen (hochgestellt).

Liegen mehrere Fußnoten zu einer Tabelle vor, werden diese unterhalb der Tabelle fortlaufend num-
meriert (schwarze Zahlen in weißem Kreis, hochgestellt):

� Text
� Text
� Text

HINWEIS Hinweistext

Beispiel � Beispieltext �
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Leistungsmerkmale und Aufbau Einleitung
1 Einleitung

Dieses Dokument ist eine Übersetzung eines Teils der englischen Originalversion. 

1.1 Leistungsmerkmale und Aufbau 

Die Servoverstärker MELSERVO-J3-Serie verfügen, neben den Funktionen der Servoverstärker der 
MELSERVO-J2-Super-Serie, über weitere Merkmale und Funktionen.

Die Servoverstärker MR-J3-B sind für den Betrieb mit einem Mitsubishi-Motion-Controller über einen 
seriellen Bus (SSCNET III) ausgelegt. Dabei liest der Servoverstärker die Positionsdaten direkt ein, um 
anschließend den Positioniervorgang auszuführen. Das Bussystem SSCNET III in Verbindung mit dem 
Servoverstärker MR-J3-B hat eine wesentlich höhere Kommunikationsgeschwindigkeit, verglichen 
mit dem bisherigen Bussystem SSCNET II. Aufgrund des optischen Übertragungsmediums des Bus-
systems SSCNET III haben elektromagnetische Störsignale von Fremdprodukten keinen Einfluss auf 
die SSCNET III Kommunikation.

Durch die Vorgabe von Drehzahl und Drehrichtung über die Befehlseinheit ist eine präzise 
Positionierung möglich. Zum Schutz vor Zerstörung der Leistungstransistoren hat der Servoverstär-
ker interne Schutzschaltungen. Eine über Parameter einstellbare Drehmomentbegrenzung schützt 
die angeschlossene Maschine.

Die USB-Schnittstelle, über welche die neue Serie verfügt, erlaubt eine Kommunikation des Servover-
stärkers mit einem PC. Über die von Windows unterstützte Software MR Configurator können Funk-
tionen wie Parametereinstellung, Testbetrieb, Statusanzeige, Verstärkungseinstellung usw. ausge-
führt  werden.  Mitte ls  Echtzeit -Auto-Tuning ist  e ine automatische Anpassung der  
Verstärkungseinstellungen an der Maschine möglich.

Alle MELSERVO-J3-Serie Servomotoren sind standardmäßig mit einem Absolutwert-Encoder ausge-
stattet. Dabei ermöglicht eine erhöhte Auflösung von 262144 Impulsen pro Umdrehung die Imple-
mentierung von zusätzlichen Regelfunktionen zur Kompensation eventueller Maschinenreso-
nanzen.

Das System der Absolutwert-Positionserkennung im Servoverstärker wird durch den Einbau der Puf-
ferbatterie aktiviert. Durch die Funktion der Absolutwert-Positionserkennung entfällt, nach einma-
liger Einstellung der Referenzposition, ein erneutes Einstellen der Referenzposition nach einem Netz-
ausfall oder nach Auftreten eines Alarms.
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Einleitung Blockschaltbild
1.2 Blockschaltbild

1.2.1 Servoverstärker

MR-J3-350B oder kleiner und MR-J3-200B4 oder kleiner

� Bis 750 W (MR-J3-70B) ist ein einphasiger Anschluss möglich. 
Detaillierte Hinweise siehe Abschn. 3.1.2.

� Bei den Modellen ab 750 W (MR-J3-70B) ist ein Kühllüfter vorhanden.

S001900E

 Abb. 1-1: Blockschaltbild des Servoverstärkers bis Modell MR-J3-350B und bis Modell 
MR-J3-200B4

HINWEIS Das Modell MR-J3-10B hat keinen internen Bremswiderstand.
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Blockschaltbild Einleitung
MR-J3-350B4, MR-J3-500B(4) und MR-J3-700B(4)

S001901E

 Abb. 1-2: Blockschaltbild der Servoverstärker MR-J3-350B4, MR-J3-500B(4) und 
MR-J3-700B(4)

CN
4

NC

CN5

NFB MC
L 1

L 2

L 3

L 11

L 21 B2

U

V

W

B1

USB

USB

P 1 P 2

D/A

TR

CN
2

P

U

V

W
M

CN1BCN1A CN3

RA

 

Kontroll-
leuchte 
CHARGE

Servoverstärker
Spannungsversorgung 

3-phasig, 200–230 V AC�

Optionaler
Bremswiderstand

Spannungs-
versorgung
Steuerkreis

IGBT-
Ansteuerung

Spannungs-
über-

wachung
Überstrom-

schutz

Servomotor

Elektro- 
magnetische 

Haltebremse

Encoder

Strom-
über-

wachung

MR-J3BAT

Eingang
Positionier-

befehl
Virtuelle

Lageregelung
Virtuelle Dreh-
zahlregelung

Virtueller
Encoder

Virtueller
Motor

Virtuelles 

Drehmoment
Virtuelle 

Position
Virtuelle 

Drehzahl

Aktuelle
Lageregelung

Aktuelle Dreh-
zahlregelung

Aktuelle
Stromregelung

Optionale Batterie
(für Absolutwert-

Positionserkennung)

2 analoge
Monitor-

ausgänge

Personal- 
computer

SPS
oder

Servoverstärker

Servoverstärker
oder

Schutzkappe

Kühllüfter

Strom-
erfassung

Dynamische
Motorbremse

Digitale E/A-
Steuerung

Steuerung
Schnittstelle

Brems-
transistor

Dioden- 
gruppe Relais

24 V DC
MELSERVO J3-B  1 - 3



Einleitung Blockschaltbild
MR-J3-11KB4 bis MR-J3-22KB4

� Hinweise zum Anschluss der Spannungsversorgung finden Sie in Abschn. 3.1.2.

S001902E

 Abb. 1-3: Blockschaltbild der Servoverstärkers MR-J3-11KB4 bis MR-J3-22KB4
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Übersicht der Modelle Einleitung
1.3 Übersicht der Modelle

1.3.1 Servoverstärker

S001264C, S001265C, S001266C, S001267C, S001470C, S001471C, S001472C

 Abb. 1-4: Modellübersicht der Servoverstärker

MR-J3-100B oder kleiner

MR-J3-350B

MR-J3-350B4/500B(4) MR-J3-700B(4)

MR-J3-60B4/100B4

MR-J3-200BN/200B4

MR-J3-11KB(4) bis 22KB(4)
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Einleitung Übersicht der Modelle
1.3.2 Modellbezeichnung, Ausgangsleistung und verwendbare Servomotoren

� Die Servoverstärkermodelle bis einschließlich MR-J3-70B können 1-phasig angeschlossen werden.

 Abb. 1-5: Modellbezeichnung und Nennausgangsleistung der Servoverstärker  
Mögliche Kombinationen der Servoverstärker mit Servomotoren

MR-J3-�B��

Serie

Code

Aus-
gangs-

leistung
[kW]

Verwendbare Servomotoren

HF-MP� HF-KP� HF-SP� HC-RP� HC-UP�	 HF-JP� HA-LP�

10 0,1 053/13 053/13 — — — — —

20 0,2 23 23 — — — — —

40 0,4 43 43 — — — — —

60
0,6

— — 51/52 — — 53 —

60(B4)� — — 524 — — 534 —

70 0,75 73 73 — — 72 73 —

100
1

— — 81/102 — — 103 —

100(B4)� — — 1024 — — 734/1034 —

200(N)
2

— — 121/201/
152/202 103/153 152 153/203 —

200(B4)� — — 1524/
2024 — — 1534/2034 —

350
3,5

— — 301/352 203 202 353 —

350(B4)� — — 3524 — — 3534 —

500
5

— — 421/502 353/503 352/502 503 502

500(B4)� — — 5024 — — 5034 —

700
7

— — 702 — — 703 601/701M/
702

700(B4)� — — 7024 — — 7034 6014/
701M4

11K

11

— — — — — 903/
11K1M�

801/11K1M/
11K2/12K1

11K(B4)� — — — — — 9034/
11K1M4�

8014/
11K1M4/
11K24/
12K14

15K

15

— — — — — 15K1M
15K1/

15K1M/
15K2

15K(B4)� — — — — — 15K1M4�
15K14/

15K1M4/
15K24

22K

22

— — — — — —
20K1/25K1/

22K1M/
22K2

22K(B4)� — — — — — —
20K14/

22K1M4/
22K24

SSCNET III kompatibel

Code Versorgungsspannung

— 200–230 V AC, 
1-phasig oder 3-phasig�

4 380–480 V AC, 3-phasig

-PX Kennzeichen der Modelle MR-J3-11KB(4) bis MR-J3-22KB(4), die über keinen internen  
Bremswiderstand verfügen 

-N Kennzeichen des Modells MR-J3-200BN, mit geänderter Anordnung der  
Anschlussklemme CNP2 ab Produktionsdatum Juni 2010
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Übersicht der Modelle Einleitung
� B4: Servoverstärkermodelle in der 400V-Version (Versorgungsspannung 380–480 V AC)
� Nur mit den speziellen Servoverstärkern MR-J3-11KB(4)-LR bzw. MR-J3-15KB(4)-LR mit inte-

griertem Bremswiderstand einsetzbar!
	 Der Motor HC-UP ist nur auf Anfrage erhältlich. Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an Ihren 

Mitsubishi-Vertriebspartner.

1.3.3 Typenschild

� Bei den Servoverstärkern, die ab Juli 2011 produziert werden, sind der Master-Slave-Betrieb und 
die Ausgabe der Encoder-Z-Phasenimpulses (LR, LRZ) entfallen. Dadurch bedingt wurde auch die 
Firmware geändert. Diese Geräte sind mit den Buchstaben „GA“ gekennzeichnet.

Produktionsdatum

Produktionsjahr und -monat sind innerhalb der Seriennummer des Servoverstärkers verschlüsselt an-
gegeben.  
Das Jahr wird durch die letzte Stelle der Jahreszahl gekennzeichnet (0 = 2010, 1 = 2011…) und der 
Monat durch die Zahlen 1–9 für Januar bis September und die Buchstaben X für Oktober, Y für No-
vember und Z für Dezember. 
Für Juli 2011 würde die Seriennummer z. B. folgendermaßen aussehen: A17������.

S001985E

 Abb. 1-6: Typenschild des Servoverstärkers

MR-J3-10B     (GA)

 

AC SERVO

POWER :
INPUT    :

OUTPUT:
SERIAL  :

100W
0.9A 3PH+1PH200-230V 50Hz

1.3A 1PH 200-230V 50/60Hz
170V 0-360Hz  1.1A  

 3PH+1PH200-230V 60Hz

A17230001

Modell

Leistung

Externe Versorgungsspannung

Ausgangsdaten

Seriennummer

�
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Einleitung Übersicht der Modelle
1.3.4 Servomotoren

Servomotoren Serie HF-MP, HF-KP

S001903E–S001908E

 Abb. 1-7: Servomotoren

 Abb. 1-8: Modellbezeichnung der Servomotoren Serie HF-MP, HF-KP

Serie HF-MP, HF-KP Serie HF-SP Serie HC-RP

Serie HA-LPSerie HC-UP Serie HF-JP

HF-MP � 3 �

Modell-
bezeichnung Eigenschaft

HF-MP Kleinstes Massenträgheitsmoment
kleine Leistung

HF-KP Geringes Massenträgheitsmoment
kleine Leistung

Code Ausgangs-
leistung [W]

05 50

1 100

2 200

4 400

7 750

Code Nenndrehzahl [1/min]

3 3000

Code Elektromagnetische 
Haltebremse

— —

B ✔
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Übersicht der Modelle Einleitung
Servomotoren Serie HF-SP

 Abb. 1-9: Modellbezeichnung der Servomotoren Serie HF-SP

HF-SP � � � �

Code Ausgangsleistung [W] 1000/min 2000/min

5 500 ✔ ✔

8 850 ✔ —

10 1000 — ✔

12 1200 ✔ —

15 1500 — ✔

20 2000 ✔ ✔

30 3000 ✔ —

35 3500 — ✔

42 4200 ✔ —

50 5000 — ✔

70 7000 — ✔

Code Elektromagnetische 
Haltebremse

— —

B ✔

Code Nenndrehzahl [1/min]

1 1000

2 2000

Modell-
bezeichnung

HF-SP

Code Spannung [V]

— 200–230 V AC, 3-phasig

4 380–480 V AC, 3-phasig
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Einleitung Übersicht der Modelle
Servomotoren Serie HC-RP

Servomotoren Serie HC-UP�

� Der Motor HC-UP ist nur auf Anfrage erhältlich. Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an Ihren 
Mitsubishi-Vertriebspartner.

 Abb. 1-10: Modellbezeichnung der Servomotoren Serie HC-RP

 Abb. 1-11: Modellbezeichnung der Servomotoren Serie HC-UP

Modell-
bezeichnung

HC-RP

Code Ausgangs-
leistung [W]

10 1000

15 1500

20 2000

35 3500

50 5000

Code
Elektro-

magnetische Halte-
bremse

— —

B ✔

Code Nenndrehzahl [1/min]

3 3000

HC-RP � 3 �

Modell-
bezeichnung

HC-UP

Code Ausgangs-
leistung [W]

7 750

15 1500

20 2000

35 3500

50 5000

Code
Elektro-

magnetische Halte-
bremse

— —

B ✔

Code Nenndrehzahl [1/min]

2 2000

HC-UP � 2 �
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Übersicht der Modelle Einleitung
Servomotoren Serie HF-JP

 Abb. 1-12: Modellbezeichnung der Servomotoren Serie HF-JP

HF-JP � � � �

Code Ausgangsleistung [W]

5 500

7 750

10 1000

15 1500

20 2000

35 3500

50 5000

70 7000

90 9000

11K 11000

15K 15000

Code Spannung [V]

— 200–230 V AC, 3-phasig

4 380–480 V AC, 3-phasig

Code Elektromagnetische 
Haltebremse

— —

B ✔

Code Nenndrehzahl [1/min]

1M 1500

3 3000

Modell-
bezeichnung

HF-JP
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Einleitung Übersicht der Modelle
Servomotoren Serie HA-LP

 Abb. 1-13: Modellbezeichnung der Servomotoren Serie HA-LP

HINWEIS Die Motoren entsprechen generell den CE- und UL/cUL-Standards.

HA-LP � � � �

Code Ausgangsleistung [W] 1000/
min

1500/
min

2000/
min

50 5000 — — ✔

60 6000 ✔ — —

70 7000 — ✔ ✔

80 8000 ✔ — —

11K 11000 — ✔ ✔

12K 12000 ✔ — —

15K 15000 ✔ ✔ ✔

20K 20000 ✔ — —

22K 22000 — ✔ ✔

25K 25000 ✔ — —

Code Spannung [V]

— 200–230 V AC, 3-phasig

4 380–480 V AC, 3-phasig

Code Elektromagnetische 
Haltebremse

— —

B ✔

Code Nenndrehzahl [1/min]

1 1000

1M 1500

2 2000

Modell-
bezeichnung

HA-LP
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Übersicht der Modelle Einleitung
1.3.5 Typenschild

� Produktionsjahr und -monat sind in den letzten 3 Stellen der Seriennummer des Servomotors 
verschlüsselt angegeben.  
Das Jahr wird durch die letzten beiden Stellen der Jahreszahl gekennzeichnet (09 = 2009, 
10 = 2010…) und der Monat durch die Zahlen 1–9 für Januar bis September und die Buchstaben 
X für Oktober, Y für November und Z für Dezember. 
Für September 2010 würde die Seriennummer z. B. folgendermaßen aussehen: 
���������  109

� Produkte, die durch eine anerkannte Prüfstelle gemäß gängiger Standards zertifiziert wurden, 
sind durch ein entsprechendes Prüfsiegel gekennzeichnet. Die Art des Prüfsiegels hängt von der 
Prüfstelle ab, welche die Zertifizierung durchgeführt hat.

S001909E

 Abb. 1-14: Typenschild des Servomotors

Modell

Seriennummer�, Schutzart (IP)

Eingangsdaten (Spannung, Strom), Isolationsklasse
Ausgangsleistung, Normerfüllung (IEC-Standard)
Nenndrehzahl, Gewicht

Prüfsiegel�
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Einleitung Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung
1.4 Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung

Bei den Modellen MR-J3-350B4 und größer bzw. MR-J3-500B und größer muss die Frontabdeckung 
entfernt werden, bevor die Klemmenleisten zum Anschluss der Versorgungsspannung, des Motors 
(TE1) und der Steuerspannung (TE2) zugänglich sind.

1.4.1 Entfernen der Frontabdeckung der MR-J3-350B4, MR-J3-500B(4) und MR-J3-
700B(4)

� Halten Sie den unteren Teil der Frontabdeckung rechts und links mit beiden Händen fest.

� Ziehen Sie die Abdeckung in einer Drehbewegung um die Punkte A nach vorn.

m
GEFAHR:

Vor dem Entfernen der Frontabdeckung ist die Netzspannung abzuschalten und eine Wartezeit 
von mindestens 15 Minuten einzuhalten. Diese Zeit wird benötigt, damit sich die Kondensatoren 
nach dem Abschalten der Netzspannung auf einen ungefährlichen Spannungswert entladen 
können. Prüfen Sie nach der Wartezeit die Klemmen P(+) und N(–) mit einem Voltmeter oder 
einem anderem Spannungsmessgerät, ob diese spannungsfrei sind. Kontrollieren Sie zusätzlich, 
ob die Kontrollleuchte CHARGE erloschen ist.

Abb. 1-15:  
Schritt �: Entfernen der Frontabdeckung

S001271C

Abb. 1-16:  
Schritt �: Entfernen der Frontabdeckung

S001272C
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Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung Einleitung
� Ziehen Sie die Frontabdeckung nach schräg vorn ab.

1.4.2 Anbringen der Frontabdeckung der MR-J3-350B4, MR-J3-500B(4) und MR-J3-
700B(4)

� Setzen Sie die beiden Haltezapfen der Frontabdeckung in die zwei Aussparungen am Gehäuse 
des Servoverstärkers ein.

� Drücken Sie die Abdeckung in einer Drehbewegung um die Punkte A nach hinten.

Abb. 1-17:  
Schritt �: Entfernen der Frontabdeckung

S001273C

Abb. 1-18:  
Schritt �: Anbringen der Frontabdeckung

S001274C

Abb. 1-19:  
Schritt �: Anbringen der Frontabdeckung

S001275C

Haltezapfen der 
Frontabdeckung
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Einleitung Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung
� Drücken Sie die Frontabdeckung gegen das Gehäuse des Servoverstärkers, bis die Verriegelung 
einrastet.

1.4.3 Entfernen der Frontabdeckung der MR-J3-11KB(4) bis MR-J3-22KB(4)

� Drücken Sie die Punkte 
 und � und entriegeln Sie den unteren Bereich der Abdeckung. 
Drücken Sie den Punkt � zum Entriegeln des oberen Bereichs der Abdeckung.

� Ziehen Sie die Abdeckung nach vorn.

Abb. 1-20:  
Schritt �: Anbringen der Frontabdeckung

S001276C

Abb. 1-21:  
Schritt �: Entfernen der Frontabdeckung

S001473C

Abb. 1-22:  
Schritt �: Entfernen der Frontabdeckung

S001474C

Verriegelungs- 
aussparung




�

�
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Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung Einleitung
1.4.4 Anbringen der Frontabdeckung der MR-J3-11KB(4) bis MR-J3-22KB(4)

� Setzen die Frontabdeckung auf die Verriegelungspunkte 
 bis � am Gehäuse des Servoverstär-
kers auf.

� Drücken Sie die Frontabdeckung gegen das Gehäuse des Servoverstärkers, bis die Verriegelung 
einrastet.

� Die Lüfterabdeckung kann mit den mitgelieferten Schrauben M4 × 40 befestigt werden.
� Die Frontabdeckung kann mit der mitgelieferten Schraube M4 × 14 befestigt werden. Dazu muss 

am Befestigungspunkt des Servoverstärkers ein Loch mit einem etwas kleineren Durchmesser als 
4 mm gebohrt werden.

Abb. 1-23:  
Schritt �: Anbringen der Frontabdeckung

S001475C

Abb. 1-24:  
Schritt �: Anbringen der Frontabdeckung

S001476C

A

B

C

Verriegelungs- 
aussparung

b

a

a
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Einleitung Bedienungs-, Anzeigeelemente und Anschlüsse
1.5 Bedienungs-, Anzeigeelemente und Anschlüsse

1.5.1 Servoverstärker

Servoverstärker bis MR-J3-350B 

Servoverstärker bis MR-J3-200B4

S001279C

 Abb. 1-25: Servoverstärker bis MR-J3-350B 
Servoverstärker bis MR-J3-200B4

Nr. Bezeichnung Beschreibung Siehe

� Anzeigefeld
Dreistellige 7-Segment-LED zur Anzeige des Ser-
vostatus und der Alarmcodes

Kap. 4

�

Stationsnummer (SW1)

Drehschalter zur Einstellung der Stationsnummer 
des Servoverstärkers

Abschn. 3.9

�

Auswahl Testoperation (SW2)

SW2-1 dient beim Betrieb mit der Software MR-
Configurator zur Auswahl des Testbetriebs. 
SW2-2 ist ohne Funktion und sollte sich in der 
unteren Stellung befinden.

Abschn. 3.9

Tab. 1-1: Bedienelemente und Bedeutung


 �

�
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Bedienungs-, Anzeigeelemente und Anschlüsse Einleitung
S001280aC, S001280bC

 Abb. 1-26: Servoverstärker bis MR-J3-100B (links) und MR-J3-350B (rechts)

S001477C, S001478C

 Abb. 1-27: Servoverstärker MR-J3-60B4/100B4 (links) und MR-J3-200BN/200B4 (rechts)

�

�



�

�

�

�




�

Montage-
bohrungen

�

�
�

�

2 Stck. 3 Stck.

Kühllüfter

�

�

�



�

�

�

�




�

Montage-
bohrungen
(3 Stck.)

�

�

�

Kühllüfter

�

�
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Einleitung Bedienungs-, Anzeigeelemente und Anschlüsse
Nr. Bezeichnung Beschreibung Siehe

�
Anschluss Spannungsversor-
gung (CNP1)

Zum Anschluss der Spannungsversorgung
Abschn. 3.5 

Abschn. 3.1.2

� USB-Anschluss (CN5) Zum Anschluss eines Personal-Computers (PC) Abschn. 7.1.8

�
Anschluss für Steuer- und Status-
signale (CN3)

Zum Anschluss von digitalen E/A-Signalen oder 
analogen Anzeigeinstrumente

Abschn. 3.2.2 

Abschn. 3.2.3

�
Anschluss Steuerspannungsver-
sorgung (CNP2)

Zum Anschluss der Spannungsversorgung des 
Steuerteils oder des optionalen Bremswidersstan-
des

Abschn. 3.5 

Abschn. 3.1.2

�
SSCNET III-Buskabel-Anschluss 
(CN1A)

Zum Anschluss der SPS oder des vorhergehenden 
Servoverstärkers

Abschn. 3.2.4

�
SSCNET III-Buskabel-Anschluss 
(CN1B)

Zum Anschluss des nachfolgenden Servoverstär-
kers. Stecken Sie beim letzten Servoverstärker auf 
dem Bus eine Schutz-Kappe auf.

Abschn. 3.2.4

� Servomotoranschluss (CNP3)
Zum Anschluss der Spannungsversorgung des 
Servomotors

Abschn. 3.5 

Abschn. 3.1.2

� Encoderanschluss (CN2) Zum Anschluss des Servomotorencoders
Abschn. 3.1.3 

Abschn. 7.1.3

� Kontrollleuchte CHARGE
Leuchtet bei aufgeladenem Zwischenkreis. 
Wenn die Kontrollleuchte leuchtet, dürfen die 
Kabelverbindungen nicht getrennt werden.

—

� Batterieanschluss (CN4)
Zum Anschluss der Batterie für die Speicherung 
der Daten der Absolutwertpositionierung

Kap. 6

� Batteriehaltererung
Enthält die Batterie für die Speicherung der Daten 
der Absolutwertpositionierung

Abschn. 6.1.4

� Klemme für Schutzerde (PE) Zur Erdung des Moduls Abschn. 3.4

� Typenschild — Abschn. 1.3.3

Tab. 1-2: Anschlüsse und Bedeutung
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Bedienungs-, Anzeigeelemente und Anschlüsse Einleitung
Servoverstärker MR-J3-350B4 bis MR-J3-700B4 

Servoverstärker MR-J3-500B und MR-J3-700B

S001281C

 Abb. 1-28: Servoverstärker MR-J3-350B4 bis MR-J3-700B4 
Servoverstärker MR-J3-500B und MR-J3-700B

Nr. Bezeichnung Beschreibung Siehe

� Anzeigefeld
Dreistellige 7-Segment-LED zur Anzeige des Ser-
vostatus und der Alarmcodes

Kap. 4

�

Stationsnummer (SW1)

Drehschalter zur Einstellung der Stationsnummer 
des Servoverstärkers

Abschn. 3.9

�

Auswahl Testoperation (SW2)

SW2-1 dient beim Betrieb mit der Software MR-
Configurator zur Auswahl des Testbetriebs. 
SW2-2 ist ohne Funktion und sollte sich in der 
unteren Stellung befinden.

Abschn. 3.9

Tab. 1-3: Bedienelemente und Bedeutung


 �

�
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Einleitung Bedienungs-, Anzeigeelemente und Anschlüsse
S

001282aC, S001282bC

 Abb. 1-29: Servoverstärker MR-J3-350B4/500B/500B4 (links) und 
MR-J3-700B/700B4 (rechts)

Nr. Bezeichnung Beschreibung Siehe

� USB-Anschluss (CN5) Zum Anschluss eines Personal-Computers (PC) Abschn. 7.1.8

�
Anschluss für Steuer- und Status- 
signale (CN3)

Zum Anschluss von digitalen E/A-Signalen oder ana-
loger Anzeigeinstrumente

Abschn. 3.2.2 

Abschn. 3.2.3

� Batteriehalterung
Enthält die Batterie für die Speicherung der Daten 
der Absolutwertpositionierung

Abschn. 6.1.4

� SSCNET III-Buskabel-Anschluss (CN1A)
Zum Anschluss der SPS oder des vorhergehenden 
Servoverstärkers

Abschn. 3.2.4

� SSCNET III-Buskabel-Anschluss (CN1B)
Zum Anschluss des nachfolgenden Servoverstär-
kers. Stecken Sie beim letzten Servoverstärker auf 
dem Bus eine Schutz-Kappe auf.

Abschn. 3.2.4

� Encoderanschluss (CN2) Zum Anschluss des Servomotorencoders
Abschn. 3.1.3 

Abschn. 7.1.3

� Batterieanschluss (CN4)
Zum Anschluss der Batterie für die Speicherung der 
Daten der Absolutwertpositionierung

Kap. 6 

�
Anschluss für Zwischenkreisdrossel 
(TE3)

Zum Anschluss einer DC-Zwischenkreisdrossel
Abschn. 3.5 

Abschn. 3.1.2

� Kontrollleuchte CHARGE
Leuchtet bei aufgeladenem Zwischenkreis. 
Wenn die Kontrollleuchte leuchtet, dürfen die 
Kabelverbindungen nicht getrennt werden.

—

�
Klemmleiste der Spannungsversor-
gung (TE1)

Zum Anschluss der Spannungsversorgung, des 
optionalen Bremswiderstandes und des Servomo-
tors

Abschn. 3.5 

Abschn. 3.1.2

�
Klemmleiste der Steuerspannungsver-
sorgung (TE2)

Zum Anschluss der Spannungsversorgung des Steu-
erteils

Abschn. 3.5 

Abschn. 3.1.2

� Klemme für Schutzerde (PE) Zur Erdung des Moduls Abschn. 3.4

� Typenschild — Abschn. 1.3.3

Tab. 1-4: Anschlüsse und Bedeutung

HINWEIS Die Servoverstärker sind ohne Frontabdeckung dargestellt. Das Entfernen der Frontabdekkung ist 
in Abschn. 1.4 beschrieben.
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Montage-
bohrungen (4 Stck.)

Kühllüfter

�
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Bedienungs-, Anzeigeelemente und Anschlüsse Einleitung
Servoverstärker MR-J3-11KB bis MR-J3-22KB 

Servoverstärker MR-J3-11KB4 bis MR-J3-22KB4

S001479C

 Abb. 1-30: Servoverstärker MR-J3-11KB bis MR-J3-22KB 
Servoverstärker MR-J3-11KB4 bis MR-J3-22KB4

Nr. Bezeichnung Beschreibung Siehe

� Anzeigefeld
Dreistellige 7-Segment-LED zur Anzeige des Ser-
vostatus und der Alarmcodes

Kap. 4

�

Stationsnummer (SW1)

Drehschalter zur Einstellung der Stationsnummer 
des Servoverstärkers

Abschn. 3.9

�

Auswahl Testoperation (SW2)

SW2-1 dient beim Betrieb mit der Software MR-
Configurator zur Auswahl des Testbetriebs. 
SW2-2 ist ohne Funktion und sollte sich in der 
unteren Stellung befinden.

Abschn. 3.9

Tab. 1-5: Bedienelemente und Bedeutung


 �
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Einleitung Bedienungs-, Anzeigeelemente und Anschlüsse
S

001480C

 Abb. 1-31: Servoverstärker MR-J3-11KB bis MR-J3-22KB 
Servoverstärker MR-J3-11KB4 bis MR-J3-22KB4

Nr. Bezeichnung Beschreibung Siehe

� USB-Anschluss (CN5) Zum Anschluss eines Personal-Computers (PC) Abschn. 7.1.8

�
Anschluss für Steuer- und Status- 
signale (CN3)

Zum Anschluss von digitalen E/A-Signalen oder ana-
loger Anzeigeinstrumente

Abschn. 3.2.2 

Abschn. 3.2.3

� Batteriehalterung
Enthält die Batterie für die Speicherung der Daten 
der Absolutwertpositionierung

Abschn. 6.1.4

� SSCNET III-Buskabel-Anschluss (CN1A)
Zum Anschluss der SPS oder des vorhergehenden 
Servoverstärkers

Abschn. 3.2.4

� SSCNET III-Buskabel-Anschluss (CN1B)
Zum Anschluss des nachfolgenden Servoverstär-
kers. Stecken Sie beim letzten Servoverstärker auf 
dem Bus eine Schutz-Kappe auf.

Abschn. 3.2.4

� Encoderanschluss (CN2) Zum Anschluss des Servomotorencoders
Abschn. 3.1.3 

Abschn. 7.1.3

� Batterieanschluss (CN4)
Zum Anschluss der Batterie für die Speicherung der 
Daten der Absolutwertpositionierung

Kap. 6

� Kontrollleuchte CHARGE
Leuchtet bei aufgeladenem Zwischenkreis. 
Wenn die Kontrollleuchte leuchtet, dürfen die 
Kabelverbindungen nicht getrennt werden

—

�
Hauptanschlussklemmleiste und 

Klemme für Schutzerde (TE)

Zum Anschluss der Spannungsversorgung, des 
externen Bremswiderstandes, einer DC-Zwischen-
kreisdrossel, der Spannungsversorgung des Steuer-
teils und des Servomotors. 
Zur Erdung des Moduls

Abschn. 3.5 

Abschn. 3.1.2 

Abschn. 3.4

� Typenschild — Abschn. 1.3.3

Tab. 1-6: Anschlüsse und Bedeutung

HINWEIS Der Servoverstärker ist ohne Frontabdeckung dargestellt. Das Entfernen der Frontabdekkung ist 
in Abschn. 1.4 beschrieben.
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Bedienungs-, Anzeigeelemente und Anschlüsse Einleitung
1.5.2 Servomotoren

S001904E

 Abb. 1-32: Servomotor HF-MP und HF-KP

S001905E

 Abb. 1-33: Servomotor HF-SP

S001906E

 Abb. 1-34: Servomotor HC-RP
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Einleitung Bedienungs-, Anzeigeelemente und Anschlüsse
S001903E

 Abb. 1-35: Servomotor HC-UP

S001907E

 Abb. 1-36: Servomotor HF-JP

S001908E

 Abb. 1-37: Servomotor HA-LP

�




�



�
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Bedienungs-, Anzeigeelemente und Anschlüsse Einleitung
Nr. Bezeichnung Beschreibung Siehe

� Encoderanschluss Anschluss für das Encoderkabel Abschn. 7.1.2

�
Leistungsanschluss

Anschluss für das Spannungsversorgungs- 
kabel

Abschn. 7.1.2

� Klemmenkasten Abb. 3-22

Tab. 1-7: Anschlüsse des Servomotors

HINWEIS Bei der jeweiligen Motorversion mit elektromagnetischer Haltebremse hat der Motor einen 
zusätzlichen Bremsanschluss. Siehe auch Abschn. 3.3.2 und Abb. 3-21.
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Einleitung Funktionen
1.6 Funktionen

Bezeichnung Beschreibung Siehe

Hochauflösender Encoder
Der Motor-Encoder hat eine Auflösung von 
262144 Impulsen pro Umdrehung.

—

Absolutes Positionserkennungs- 
system

Ein erneutes Anfahren des Referenzpunktes ist nach dem 
Einschalten der Versorgungsspannung nicht erforderlich, 
wenn die Referenzpunktfahrt einmal ausgeführt worden 
ist.

Kap. 6

Umschaltbare Verstärkungs- 
faktoren

Es kann zwischen Verstärkungsfaktoren für den Stillstand 
und den Betrieb umgeschaltet werden oder die Verstär-
kungsfaktoren können durch ein Eingangssignal während 
des Betriebes verändert werden.

Abschn. 5.2

Filterabstimmung zur Vibrationsun-
terdrückung (erweiterte Funktion)

Mit dieser Funktion werden Vibrationen am Ende des Arms 
bzw. Restvibrationen unterdrückt.

Abschn. 5.1.3

Automatische Vibrations- 
unterdrückung 

Adaptives Filter II

Der Servoverstärker erkennt mechanische Resonanzen 
und passt ein Filter zur Unterdrückung von Maschinen-
vibrationen automatisch an.

Abschn. 5.1.1

Filter mit Tiefpass-Charakteristik
Unterdrückung von hochfrequenten Resonanzen die auf-
treten können, wenn die Empfindlichkeit des Servosys-
tems erhöht wird.

Abschn. 5.1.5

Maschinen-Analyse

Durch Anschluss des MR-J3-B an einen PC, auf dem die 
Software „MR-Configurator“ installiert ist, kann die Fre-
quenzcharakteristik des mechanischen Systems erfasst 
werden. 
Die Software „MR-Configurator“ ist hierzu notwendig.

—

Maschinensimulation

Mit dem Ergebnis der Maschinen-Analyse können Bewe-
gungen der Maschine auf dem Bildschirm eines PCs simu-
liert werden. 
Die Software „MR-Configurator“ ist hierzu notwendig.

—

Automatische Anpassung der Ver-
stärkungsfaktoren

Durch einen Personalcomputer werden die Verstärkungs-
faktoren automatisch verändert und schnell der Verstär-
kungsfaktor gefunden, bei dem kein Überschwingen 
auftritt. 
Die Software „MR-Configurator“ ist hierzu notwendig.

—

Vibrationsunterdrückung
Vibrationen mit einer Amplitude von ±1 Impuls beim Stop-
pen des Servomotors werden unterdrückt.

Parameter PB24

Real-time Auto-Tuning

Automatische Anpassung der Verstärkung auf einen opti-
malen Wert bei schwankender Last an der Motorwelle. 
Diese Funktion ist beim MR-J3-B leistungsfähiger als beim 
MR-J2-Super.

Abschn. 4.6.3

Optionaler Bremswiderstand

Wenn der eingebaute Bremswiderstand keine ausrei-
chende Leistung für die auftretende regenerative Leistung 
aufweist, kann ein externer Bremswiderstand angeschlos-
sen werden.

Abschn. 7.1.1

Alarmspeicher löschen Der Alarmspeicher wird gelöscht. Parameter PC21

Erzwungenes Ausgangssignal (DO)

Das Ausgangssignal kann unabhängig vom Servo- 
status ein- und ausgeschaltet werden. Sie können diese 
Funktion zum Beispiel zur Prüfung der Signalleitung ver-
wenden.

Abschn. 4.4

Testbetrieb

Der Testbetrieb ermöglicht die Ausführung verschiedener 
Funktionen wie Tipp-Betrieb, Positionierbetrieb oder 
erzwungenes Ausgangssignal. 
Die Software „MR-Configurator“ ist hierzu notwendig.

Abschn. 4.4

Analoger Monitorausgang
Der Servostatus wird als Funktion „Spannung über Zeit“ 
ausgegeben.

Parameter PC09

Software 

„MR Configurator“

Durch den Einsatz eines PCs können die Parametereinstel-
lungen, der Testbetrieb, die Statusanzeige und weiteres 
über den PC erfolgen.

Abschn. 7.1.8

Tab. 1-8: Funktionsbeschreibung
1 - 28



Systemkonfiguration Einleitung
1.7 Systemkonfiguration

1.7.1 Servoverstärker

Systemkonfiguration für MR-J3-100B oder kleiner 

� Die optionale Batterie wird für die Absolutpositionserkennung im Modus Lageregelung 
verwendet.

� Bei den Servoverstärkern bis MR-J3-70B kann auch eine einphasige Spannungsversorgung 200 V 
bis 230 V verwendet werden. Bei der einphasigen Spannungsversorgung mit 200 bis 230 V AC 
werden nur die Klemmen L1 und L2 beschaltet, die Klemme L3 bleibt offen.

b
ACHTUNG:

Um einen elektrischen Schlag zu verhindern, müssen Sie die Schutzerdeklemme des Servover-
stärkers immer mit der Schutzerdeklemme des Schaltschranks verbinden.

S001284C

 Abb. 1-38: Übersicht der Systemkonfiguration für MR-J3-100B oder kleiner

HINWEIS Eine Auflistung des Zubehörs und der Ersatzteile finden Sie in Tab. 1-9 auf Seite 1-36.

Nachfolgender 
Servoverstärker CN1A 
oder Abdeckkappe

ServoverstärkerLeistungs- 
schalter

Leistungs- 
schütz

Encoder

optionaler Bremswiderstand

Servomotor

Spannungsversorgung
3-phasig, oder 1-phasig, 

200–230 V AC  �

Batterie 

MR-J3BAT �

Vorhergehender 
Servoverstärker CN1B 
oder SPS 

E/A-
Schnittstelle

„MR-Configurator“L1 L2 L3

L1
L2
L3

P C

L11

L21

CN5

CN3

CN1A

CN2

CN4

CN1B
U

WV

Personal- 
computer
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Einleitung Systemkonfiguration
Systemkonfiguration für MR-J3-60B4 und MR-J3-100B4 

� Die optionale Batterie wird für die Absolutpositionserkennung im Modus Lageregelung 
verwendet.

S001481C

 Abb. 1-39: Übersicht der Systemkonfiguration für MR-J3-60B4 und MR-J3-100B4

HINWEIS Eine Auflistung des Zubehörs und der Ersatzteile finden Sie in Tab. 1-9 auf Seite 1-36.

Nachfolgender 
Servoverstärker CN1A 
oder Abdeckkappe

Servoverstärker

Leistungs- 
schalter

Leistungs- 
schütz

Encoder

opt. Bremswiderstand

Servomotor

Spannungsversorgung
3-phasig 380–480 V AC

Batterie 

MR-J3BAT �

Vorhergehender 
Servoverstärker CN1B 
oder SPS 

E/A-
Schnittstelle

„MR-Configurator“

L1 L2 L3

L1

L3

P C

L11

L21

CN5

CN3

CN1A

CN2

CN4

CN1B

U

W

V

L2

Personal- 
computer
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Systemkonfiguration Einleitung
Systemkonfiguration für MR-J3-200BN und MR-J3-200B4 

� Die optionale Batterie wird für die Absolutpositionserkennung im Modus Lageregelung 
verwendet.

� Spannungsversorgung: MR-J3-200BN: 200–230 V AC 
MR-J3-200B4: 380–480 V AC

S001482C

 Abb. 1-40: Übersicht der Systemkonfiguration für MR-J3-200BN/200B4

HINWEIS Eine Auflistung des Zubehörs und der Ersatzteile finden Sie in Tab. 1-9 auf Seite 1-36.

Nachfolgender 
Servoverstärker CN1A 
oder Abdeckkappe

Servoverstärker

Leistungs- 
schalter

Leistungs- 
schütz

Encoder

optionaler 
Bremswiderstand

Servomotor

Spannungsversorgung
3-phasig�

Batterie 

MR-J3BAT �

Vorhergehender 
Servoverstärker CN1B 
oder SPS 

E/A-
Schnittstelle

„MR-Configurator“

L1 L2 L3

L1

L3

P
C

L11

L21

CN5

CN3

CN1A

CN2

CN4

CN1B

U

W
V

L2

Personal- 
computer
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Einleitung Systemkonfiguration
Systemkonfiguration für MR-J3-350B 

� Die optionale Batterie wird für die Absolutpositionserkennung im Modus Lageregelung 
verwendet.

S001285C

 Abb. 1-41: Übersicht der Systemkonfiguration für MR-J3-350B

HINWEIS Eine Auflistung des Zubehörs und der Ersatzteile finden Sie in Tab. 1-9 auf Seite 1-36.

Nachfolgender 
Servoverstärker CN1A 
oder Abdeckkappe

Servoverstärker

Leistungs- 
schalter

Leistungs- 
schütz

Encoder

opt. Brems-
widerstand

Servomotor

Spannungsversorgung
3-phasig 200–230 V AC

Batterie 

MR-J3BAT �

Vorhergehender 
Servoverstärker CN1B 
oder SPS 

E/A-
Schnittstelle

„MR-Configurator“

L1 L2 L3

L1

L3

P
CL11

L21

CN5

CN3

CN1A

CN2

CN4

CN1B

U

W
V

L2

Personal- 
computer
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Systemkonfiguration Einleitung
Systemkonfiguration für MR-J3-500B 

Systemkonfiguration für MR-J3-350B4 und MR-J3-500B4 

� Die optionale Batterie wird für die Absolutpositionserkennung im Modus Lageregelung 
verwendet.

� Spannungsversorgung: MR-J3-500B: 200–230 V AC 
MR-J3-350B4 und MR-J3-500B4: 380–480 V AC

S001286C

 Abb. 1-42: Übersicht der Systemkonfiguration für MR-J3-500B, MR-J3-350B4 und MR-J3-500B4

HINWEIS Eine Auflistung des Zubehörs und der Ersatzteile finden Sie in Tab. 1-9 auf Seite 1-36.

Nachfolgender 
Servoverstärker CN1A 
oder Abdeckkappe

Servoverstärker

Leistungs- 
schalter

Leistungs- 
schütz

Encoder

optionaler 
Bremswiderstand

Servomotor

Spannungsversorgung
3-phasig �

Batterie 

MR-J3BAT �

Vorhergehender 
Servoverstärker CN1B 
oder SPS 

E/A-
Schnittstelle

„MR-Configurator“

L1 L2 L3

L1

L3

P C

L11 L21

CN5

CN3

CN1A

CN2

CN4

CN1B

U WV

L2

Personal- 
computer
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Einleitung Systemkonfiguration
Systemkonfiguration für MR-J3-700B und MR-J3-700B4 

� Die optionale Batterie wird für die Absolutpositionserkennung im Modus Lageregelung 
verwendet.

� Spannungsversorgung: MR-J3-700B: 200–230 V AC 
MR-J3-700B4: 380–480 V AC

S001287C

 Abb. 1-43: Übersicht der Systemkonfiguration für MR-J3-700B und MR-J3-700B4

HINWEIS Eine Auflistung des Zubehörs und der Ersatzteile finden Sie in Tab. 1-9 auf Seite 1-36.

Nachfolgender 
Servoverstärker CN1A 
oder Abdeckkappe

Servoverstärker

Leistungs- 
schalter

Leistungs- 
schütz

Encoder

optionaler 
Bremswiderstand

Servomotor

Spannungsversorgung
3-phasig �

Batterie 

MR-J3BAT �

Vorhergehender 
Servoverstärker CN1B 
oder SPS 

E/A-
Schnittstelle

„MR Configurator“

L1 L2 L3

L1

L3

P C

L11 L21

CN5

CN3

CN1A

CN2

CN4

CN1B

U WV

L2

Personal- 
computer
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Systemkonfiguration Einleitung
Systemkonfiguration für MR-J3-11KB bis MR-J3-22KB 

Systemkonfiguration für MR-J3-11KB4 bis MR-J3-22KB4 

� Die optionale Batterie wird für die Absolutpositionserkennung im Modus Lageregelung 
verwendet.

� Spannungsversorgung: MR-J3-11KB bis MR-J3-22KB: 200–230 V AC 
MR-J3-11KB4 bis MR-J3-22KB4: 380–480 V AC

S001483C

 Abb. 1-44: Übersicht der Systemkonfiguration für MR-J3-11KB bis MR-J3-22KB und für 
MR-J3-11KB4 bis MR-J3-22KB4

HINWEIS Eine Auflistung des Zubehörs und der Ersatzteile finden Sie in Tab. 1-9 auf Seite 1-36.

Nachfolgender 
Servoverstärker CN1A 
oder Abdeckkappe

Servoverstärker

Leistungs- 
schalter

Leistungs- 
schütz

Encoder

optionaler 
Bremswiderstand

Servomotor

Spannungsversorgung
3-phasig �

Batterie � 

MR-J3BAT

Vorhergehender 
Servoverstärker CN1B 
oder SPS 

E/A-
Schnittstelle

„MR Configurator“

L1 L2 L3

L1

L3

P C

L11

L21

CN5

CN3

CN1A

CN2

CN4

CN1B

UW V

L2

Personal- 
computer
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Einleitung Systemkonfiguration
Zubehör und Ersatzteile Siehe

Leistungsschalter Abschn. 3.1.1

Leistungsschütz Abschn. 3.1.1

Optionaler Bremswiderstand Abschn. 7.1.1

Verbindungskabel Abschn. 7.1.2

Transformator (UE/UA = 400 V/230 V) Abschn. 7.2.1

Tab. 1-9: Zubehör und Ersatzteile
1 - 36



Allgemeine Betriebsbedingungen Montage
2 Montage

2.1 Allgemeine Betriebsbedingungen

� Außer HA-LP502, HA-LP702: IP65

b
ACHTUNG:

● Die Montage der Servoverstärker muss in der angegebenen Ausrichtung erfolgen, da es 
sonst zu Fehlern im Betrieb kommen kann.

● Halten Sie die angegebenen Mindestabstände zwischen dem Servoverstärker und den 
Schaltschrankinnenseiten oder weiterem Zubehör ein.

Betriebsbedingungen
Daten

Servoverstärker Servomotor

Umgebungstemperatur bei Betrieb 0 bis +55 °C (kein Frost) 0 bis +40 °C (kein Frost)

Zulässige rel. Luftfeuchtigkeit bei Betrieb Max. 90 % (ohne Kondensation) Max. 80 % (ohne Kondensation)

Lagertemperatur −20 bis +65 °C −15 bis +70 °C

Zulässige rel. Luftfeuchtigkeit bei Lage-
rung

Max. 90 % (ohne Kondensation) Max. 90 % (ohne Kondensation)

Umgebungsbedingungen Aufstellung in geschlossenen Räumen, keine direkte Sonneneinstrahlung 
Umgebungen mit aggressiven Gasen, entflammbaren Gasen oder Ölnebeln 
meiden, staubfrei aufstellen

Montagehöhe über NN Max. 1000 m 

Schutzart IP00 HA-LP: IP44�

HF-MP, HF-KP, HC-RP, HC-UP: IP65
HF-SP, HF-JP: IP67

Vibrationsfestigkeit Max. 5,9 m/s² (0,6 g) Abschn. 2.1.3

Tab. 2-1: Übersicht der Betriebsbedingungen
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Montage Allgemeine Betriebsbedingungen
2.1.1 Montage der Servoverstärker

Montage eines Servoverstärkers

Der Servoverstärker muss, wie in folgender Abbildung dargestellt, aufrecht an einer senkrechten, 
ebenen Wand montiert werden. 

� Verkabelungsfreiraum

b
ACHTUNG:

● Bei den Montagearbeiten ist darauf zu achten, dass keine Bohrspäne oder Kabelabfälle in 
das Innere des Servoverstärkers gelangen.

● Achten Sie darauf, dass durch Öffnungen im Schaltschrank oder einen installierten Lüfter 
kein Metallstaub, Öl oder Wasser an den Servoverstärker gelangt.

S001288C

 Abb. 2-1: Montageabstände und Ausrichtung der Montage

Servoverstärker
Minimaler Montageabstand [mm]

A B C D

Servoverstärker bis 7 kW 80 � 10 40 40

Servoverstärker ab 11 kW 80 � 10 40 120

Tab. 2-2: Minimaler Montageabstand

SchaltschrankSchaltschrank

Oben

Unten

A

B B

C

D

2 - 2



Allgemeine Betriebsbedingungen Montage
Montage mehrerer Servoverstärker und weiteren Zubehörs

Belassen Sie zwischen der Oberseite des Servoverstärkers und der Schaltschrankinnenseite einen 
ausreichend großen Abstand. Aufgrund der Verlustleistung der Geräte ist darauf zu achten, dass die 
Innentemperatur des Schaltschrankes die für den Servoverstärker zulässige Umgebungstemperatur 
von +55 °C nicht überschreitet. Gegebenenfalls muss der Schaltschrank belüftet werden. Dabei darf 
der Servoverstärker nicht im Kühlstrom eines anderen Betriebsmittels montiert werden. Der oder die 
Lüfter des zwangsbelüfteten Gehäuses ist oder sind unter Berücksichtigung einer optimalen Kühl-
luftführung zu installieren.

Angaben zu Wärmeabfuhr von Schaltschränken und Gehäusen machen die jeweiligen Hersteller.

Wenn Sie Wärme erzeugendes Zubehör installieren, wie zum Beispiel optionale Bremswiderstände, 
sollte dies unter Berücksichtigung der abgegebenen Wärme mit einem so großen Abstand erfolgen, 
dass der Servoverstärker dadurch nicht beeinflusst wird.

� Beachten Sie den Hinweis auf dieser Seite

HINWEIS Servoverstärker mit einer Leistung bis 3,5 kW können mit einem Abstand von 1 mm nah neben-
einander montiert werden. Dabei muss die Umgebungstemperatur auf 45 °C beschränkt werden. 
Ist die Umgebungstemperatur höher, ist der Ausgangsstrom auf 75 % des Nennausgangsstroms 
zu begrenzen. 
Servoverstärker mit einer Leistung ab 5,0 kW benötigen einen größeren Montageabstand von 
mindestens 10 mm.

S001289C

 Abb. 2-2: Montage mehrerer Servoverstärker

Servoverstärker
Minimaler Montageabstand [mm]

A B C D

Servoverstärker bis 3,5 kW

30

1 �

100
40

Servoverstärker ab 5,0 kW bis 7,0 kW
10

Servoverstärker ab 11,0 kW bis 22kW 120

Tab. 2-3: Minimaler Montageabstand

Schaltschrank Schaltschrank

A A A A

C C

DD

B B BOben

Unten
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Montage Allgemeine Betriebsbedingungen
2.1.2 Verlegung der Kabel

Bei der Verlegung von Kabeln ist darauf zu achten, dass auf die Kabel wirkende Zugkräfte oder durch 
das Eigengewicht der Kabel verursachte Zugkräfte nicht auf die Anschlussstellen wirken.

In Einsatzfällen, in denen sich der Servomotor bewegt, darf das Kabel nicht unter Zugspannung ge-
raten. Sind die Kabel in einem Kabelschacht verlegt, muss ein ausreichender Spielraum in der Kabel-
länge des Motorkabels und des Encoder-Kabels vorgesehen sein.

Vermeiden Sie, dass Kabel an scharfen Kanten aufgeschabt werden, über Ecken geknickt oder durch 
Personen, Gegenstände oder Fahrzeuge gequetscht werden können.

Die Standzeit des Standard-Encoder-Kabels ist in Abb. 2-3 dargestellt. Die Lebensdauer des Encoder-
Kabels MR-J3ENCBL�M-A2-L wird nach 5000-maligem Biegen bei einem Biegeradius von 60 mm be-
endet sein. In der Praxis sollten Sie einen gewissen Sicherheitsfaktor mit einrechnen. In Einsatzfällen, 
in denen sich der Servomotor bewegt, sollten Sie den Biegeradius so groß wie möglich wählen.

S000529C

 Abb. 2-3: Anzahl der Biegungen in Abhängigkeit vom Biegeradius
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 Hochflexible Encoder-Kabel 
Hochflexible Leistungskabel 
Hochflexible Bremskabel 
Hochflexible SSCNET III-Kabel in Überlänge 

� Standard-Encoder-Kabel 
Standard-Leistungskabel 
Standard-Bremskabel 
Standard-SSCNET III-Kabel zur Verlegung im 

Schaltschrank 

Standard-SSCNET III-Kabel zur Verlegung 

außerhalb des Schaltschranks

A
nz

ah
l d

er
 B

ie
gu
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en

Biegeradius [mm]
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Allgemeine Betriebsbedingungen Montage
Verlegung der optischen SSCNET III-Kabel

Das optische SSCNET III-Kabel wird aus Glasfaser hergestellt. Wenn das optische Kabel starkem Druck, 
Zug, Verdrehung oder Verbiegung ausgesetzt wird, verzerrt oder bricht die innen liegende Glasfaser, 
so dass eine fehlerfreie optische Signalübertrgung nicht mehr sicher gestellt werden kann. Die Glas-
faserkabel MR-J3BUS�, MR-J3BUS�M-A und MR-J3BUS�M-B werden aus synthetischem Harz her-
gestellt und schmelzen, wenn sie hohen Temperaturen oder Feuer ausgesetzt werden. Vermeiden Sie 
daher eine Verlegung der Kabel in der Nähe von heissen Teilen, wie Kühlkörper, Kühllüfter-Auslass-
öffnungen, Bremswiderständen usw.

– Minimaler Biegeradius 
Verlegen Sie die SSCNET III-Kabel immer mit einem größeren Biegeradius, als der minimal zuläs-
sige Radius. Beachten Sie, dass die Kabel nicht beim Schließen von Steuerschrankentüren usw. 
eingeklemmt und geknickt werden. Auch sollte auf eine Einengung der Biegeradien des 
SSCNET III-Kabels durch bewegliche Montagevorrichtungen für die Servoverstärker usw. geach-
tet werden. (Zu den minimalen Biegeradien siehe auch Abschn. 7.1.7.)

– Vermeidung von Vinyl-Klebeband 
Vinyl-Klebeband enthält flüchtige Weichmacher!  
Bringen Sie die Kabel MR-J3BUS�M und MR-J3BUS�M-A niemals in die Nähe von Vinyl-Klebe-
band, da die optischen Eigenschaften der Kabel dadurch nachteilig verändert werden können. 

�: Phthalatester-Weichmacher, wie DBP und DOP können die optischen Eigenschaften des  
Kabels verändern. 

�: Keine Beeinflussung des Kabels durch Weichmacher

– Besonderheiten bei Verwendung von Materialien mit flüchtigen Weichmachern 
Allgemein enthalten Weich-Polyvinylchlorid (PVC), Polyethylen-Harz (PE) und fluorhaltiges Harz 
nicht flüchtige Weichmacher, welche die optischen Eigenschaften der SSCNET III-Kabel nicht 
verändern. Allerdings können manche Kabelkanäle und Kabelbinder, welche flüchtige Weichma-
cher (Phthalatester) enthalten, die aus Kunststoff bestehenden Kabel MR-J3BUS�M und MR-
J3BUS�M-A beschädigen. Das Kabel MR-J3BUS�M-B besteht jedoch aus Quarzglas, bei dem 
Weichmacher keine Wirkung haben.

SSCNET III-Kabel Glasfaser-
leiter Kabelmantel

MR-J3BUS�M � —

MR-J3BUS�M-A � �

MR-J3BUS�M-B � �Glasfaserleiter Kabelmantel
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Montage Allgemeine Betriebsbedingungen
– Kabelfixierung 
Fixieren Sie die Kabel immer in der Nähe der Kabelenden mit geeigneten Kabelbindern, damit die 
dort befindlichen Stecker CN1A und CN1B durch das Eigengewicht der Kabel nicht belastet 
werden. Das Kabel sollte in einer lockeren Schlaufe verlegt und nicht verdreht werden, um den 
minmalen Biegeradius nicht zu unterschreiten (siehe auch Abb. 2-4). 
Verwenden Sie beim Verlegen der Glasfaserkabel nur gepolsterte Halterungen, z.B. mit Gummi, 
die keine flüchtigen Weichmacher enthalten. Zum Bündeln der Glasfaserkabel wird das feuerbe-
ständige Acetat-Gewebe-Klebeband 570F (Teraoka Seisakusho Co., Ltd.) empfohlen.

– Zugbelastung 
Eine Zugbelastung des optischen Kabels wirkt hauptsächlich an den Befestigungspunkten des 
Kabels bzw. an dessen Steckeranschlüssen. Im Extremfall kann dies zum Kabelbruch bzw. zur 
Beschädigung der Steckverbinder führen. 
Zum Thema Zugbelastung siehe auch Abschn. 7.1.7.

– Seitlicher Druck 
Bei der Ausübung von seitlichem Druck auf das optische Kabel kommt es zu Einschnürungen und 
Zerrungen des Kabels, was die Signalübertragung einschränkt. Im Extremfall führt dies zum 
Kabelbruch. Aus diesem Grund sollten keine Nylon-Kabelbinder zur Fixierung verwendet werden. 
Klemmen Sie das Kabel nicht mit Türen oder sonstigen beweglichen Teilen ein und treten Sie 
nicht darauf.

– Verdrehung 
Die Auswirkungen einer Verdrehung des optischen Kabel ist ähnlich dem seitlichen Druck (siehe 
vorhergehender Punkt).

– Entsorgung 
Bei der Verbrennung von optischen SSCNET III-Kabeln entstehen Fluorwasserstoff- oder Chlor-
wasserstoff-Gase, die korrosiv wirken und gesundheitsschädlich sind. Daher sollten diese Kabel 
nur entsprechend den lokalen Abfallentsorgungsvorschriften entsorgt werden.

S001290C

 Abb. 2-4: Bündelung und Befestigung des SSCNET III-Kabels

Stecker für 
CN1A, CN1B

Kabel

Glasfaser-Kabelende 
in lockerer Schlaufe 
verlegen

Empfohlenes 

Befestigungsmaterial:
NK-KLemme, Typ SP 

(NIX, INC.)
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Allgemeine Betriebsbedingungen Montage
2.1.3 Montage des Servomotors

Sicherheitshinweise

Hinweise zum Schutz der Servomotorwelle

● Verwenden Sie bei der Montage einer Kupplungsscheibe für eine starre Verbindung mit Keilnut 
die Gewindebohrung am Ende der Motorwelle (siehe Abb. 2-5). Schrauben Sie einen Gewinde-
bolzen in die Motorwelle ein, und setzen Sie die Kupplungsscheibe an. Legen Sie eine Unterleg-
scheibe vor die Kupplungsscheibe, und drehen Sie eine Mutter auf den Gewindebolzen. Ziehen 
Sie die Mutter an, und schieben Sie so die Kupplungsscheibe auf die Welle. Verwenden Sie auf 
keinen Fall einen Hammer für Montagearbeiten an der Servomotorwelle.

b
ACHTUNG:

● Halten und tragen Sie den Servomotor nicht am Kabel, an der Welle oder am Encoder. Es 
besteht die Gefahr der Beschädigung des Servomotors.

● Befestigen Sie den Servomotor sicher an der Maschine. Bei unzureichender Befestigung 
kann sich der Servomotor während des Betriebs lösen und zur Verletzung des Maschinen-
personals führen.

● Beim Anschluss der Servomotorwelle darf die Welle keinen harten Schlägen (z. B. Hammer-
schlägen) ausgesetzt werden. Dies könnte zu Beschädigungen am Encoder führen.

● Sichern Sie die Motorwelle und drehende Teile durch geeignete Abdeckungen gegen Zugriff.

● Belasten Sie den Servomotor nur bis zur maximal zulässigen Last. Andernfalls könnte die 
Welle brechen und zu Verletzungen führen.

● Stellen Sie sicher, das Sie die Stärke der auftretenden Vibrationen messen, wenn der Motor 
in der Maschine montiert ist. Starke Vibrationen können zu einer vorzeitigen Beschädigung 
der Lager, des Encoders, der Haltebremse und des Untersetzungsgetriebes führen. Weiterhin 
können sich Steckverbinder oder Verschraubungen durch starke Vibration lösen.

● Prüfen Sie zur Einstellung des Verstärkungsfaktors bei der Inbetriebnahme die Kurverfor-
men von Drehmoment und Drehzahl mit einem geeigneten Messgerät. Kontrollieren Sie, ob 
keine Vibrationen auftreten. Vibrationen aufgrund eines zu hohen Verstärkungsfaktors 
können zu einem vorzeitigen Ausfall des Servomotors führen.

S000522C

 Abb. 2-5: Montage einer Riemenscheibe

Mutter

Stiftschraube

UnterlegscheibeKupplungsscheibe für starre Verbindung

Servomotor
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Montage Allgemeine Betriebsbedingungen
● Bei Servomotoren ohne Nut in der Welle müssen Sie eine reibschlüssige Verbindung oder ähn-
liches einsetzen.

● Bei der Demontage der Kupplungsscheibe verwenden Sie eine geeignete Abziehvorrichtung, um 
die Welle oder den Motor nicht zu beschädigen.

● Die Ausrichtung des Encoders am Servomotor kann nicht verändert werden.

● Ziehen Sie die Befestigungsschrauben bei der Montage des Servomotors fest an, und verwenden 
Sie Federscheiben/-ringe oder ähnliche Sicherungen, die dafür sorgen, dass sich die Verschrau-
bungen bei auftretenden Vibrationen nicht lösen.

● Bei Einsatz einer Riemenscheibe, eines Kettenrades oder einer Synchronriemenscheibe wählen 
Sie einen Durchmesser, der die zulässige radiale Last nicht überschreitet (siehe folgende Tabelle).

● Verwenden Sie keine unelastischen, starren Verbindungen, die zu übermäßigen Biegelasten an 
der Welle und damit zu Wellenbruch führen können.

S000523C

 Abb. 2-6: Wirkrichtungen der Kräfte am Servomotor

Radialkraft

Schubkraft

L

L: Abstand zwischen Motorflansch und Lastzentrum
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Servomotor L [mm] Zulässige Radialkraft [N] Zulässige Schubkraft [N]

HF-MP

053/13 25 88 59

23/43 30 245 98

73 40 392 147

HF-KP

053/13 25 88 59

23/43 30 245 98

73 40 392 147

HF-SP

51/81 55 980 490

121 bis 421 79 2058 980

52 bis 152 55 980 490

524 bis 1524 55 980 490

202 bis 702 79 2058 980

2024 bis 7024 79 2058 980

HC-RP
103 bis 203 45 686 196

353/503 63 980 392

HC-UP

72/152 55 637 490

202 65 882 784

352/502 65 1176 784

HF-JP

53 bis 203 40 323 284

534 bis 2034 40 323 284

353 bis 503 55 980 490

3534 bis 5034 55 980 490

11K1M/15K1M 110 2940 980

11K1M4/15K1M4 110 2940 980

HA-LP

601 85 2450 980

6014 85 2450 980

701M 85 2450 980

701M4 85 2450 980

502/702 85 2450 980

11K2 85 2940 980

11K24 85 2450 980

801/12K1 110 2940 980

8014/12K14 110 2940 980

11K1M/15K1M 110 2940 980

11K1M4/15K1M4 110 2940 980

15K2 110 2940 980

15K24/22K24 110 2940 980

15K1/20K1 140 3234 1470

15K14/20K14 140 3234 1470

22K1M 140 3234 1470

22K1M4 140 3234 1470

22K2 140 3234 1470

Tab. 2-4: Zulässige radiale Last und axiale Last am Servomotor 
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Vibrationsfestigkeit

Vibrationsfestigkeit der Servomotoren HF-MP und HF-KP

S001291C

 Abb. 2-7: Vibrationsrichtungen am Servomotor

Servomotor Vibrationsfestigkeit

HF-MP 

HF-KP X, Y: 49 m/s2 (5 g)

Tab. 2-5: Vibrationsfestigkeit der Servomotoren HF-MP und HF-KP (siehe Abb. 2-7)

S001292aC

 Abb. 2-8: Grafische Darstellung der Vibrationsamplitude der Servomotoren 
HF-MP und HF-KP
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Allgemeine Betriebsbedingungen Montage
Vibrationsfestigkeit des Servomotors HF-SP

Servomotor Vibrationsfestigkeit

HF-SP51/81 

HF-SP52 bis 152 

HF-SP524 bis 1524
X, Y: 24,5 m/s2 (2,5 g)

HP-SP121/201 

HF-SP202/352 

HF-SP2024/3524
X: 24,5 m/s2 (2,5 g), Y: 49 m/s2 (5 g)

HF-SP-301/421 

HF-SP502/702 

HF-SP5024/7024
X: 24,5 m/s2 (2,5 g), Y: 29,4 m/s2 (3 g)

Tab. 2-6: Vibrationsfestigkeit des Servomotors HF-SP (siehe Abb. 2-7)

S001292bC

 Abb. 2-9: Grafische Darstellung der Vibrationsamplitude des Servomotors HF-SP
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Montage Allgemeine Betriebsbedingungen
Vibrationsfestigkeit des Servomotors HC-RP

Servomotor Vibrationsfestigkeit

HC-RP X, Y: 24,5 m/s2 (2,5 g)

Tab. 2-7: Vibrationsfestigkeit der Servomotoren HC-RP (siehe Abb. 2-7)

S001292cC

 Abb. 2-10: Grafische Darstellung der Vibrationsamplitude des Servomotors HC-RP
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Allgemeine Betriebsbedingungen Montage
Vibrationsfestigkeit des Servomotors HC-UP

Servomotor Vibrationsfestigkeit

HC-UP72/152 X, Y: 24,5 m/s2 (2,5 g)

HC-UP202 bis 502 X: 24,5 m/s2 (2,5 g), Y: 49 m/s2 (5 g)

Tab. 2-8: Vibrationsfestigkeit der Servomotoren HC-UP (siehe Abb. 2-7)

S001928E

 Abb. 2-11: Grafische Darstellung der Vibrationsamplitude des Servomotors HC-UP
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Montage Allgemeine Betriebsbedingungen
Vibrationsfestigkeit des Servomotors HF-JP

Servomotor Vibrationsfestigkeit

HF-JP53 bis 503 

HF-JP534 bis 5034 

HF-JP11K1M/15K1M 

HF-JP11K1M4/15K1M4

X, Y: 24,5 m/s2 (2,5 g)

HF-JP703/903 

HF-JP7034/9034 X: 24,5 m/s2 (2,5 g), Y: 29,4 m/s2 (3 g)

Tab. 3-3: Vibrationsfestigkeit der Servomotoren HF-JP (siehe Abb. 2-7)

S001929E

 Abb. 2-12: Grafische Darstellung der Vibrationsamplitude des Servomotors HF-JP
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Allgemeine Betriebsbedingungen Montage
Vibrationsfestigkeit des Servomotors HA-LP

Servomotor Vibrationsfestigkeit

HA-LP601/801 

HA-LP701M bis 15K1M 

HA-LP502 bis 22K2 

HA-LP6014 bis 12K14 

HA-LP701M4 bis 15K1M4 

HA-LP11K24 bis 22K24

X: 11,7 m/s2 (1,2 g), Y: 29,4 m/s2 (3 g)

HA-LP12K1 bis 25K1 

HA-LP22K1M 

HA-LP15K14/20K14 

HA-LP22K1M4

X, Y: 9,8 m/s2 (1 g)

Tab. 2-1: Vibrationsfestigkeit der Servomotoren HA-LP (siehe Abb. 2-7)

S001292dC

 Abb. 2-13: Grafische Darstellung der Vibrationsamplitude des Servomotors HA-LP
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Installationsrichtung

Die Servomotoren der Serie HF-SP, HF-MP, HF-KP und HC-RP können horizontal und vertikal montiert 
werden, die Motoren der Serie HA-LP nur horizontal. Bei der horizontalen Installation des Servomo-
tors müssen Sie darauf achten, dass die Anschlüsse für das Spannungsversorgungskabel und das En-
coder-Kabel nach unten zeigen. Bei vertikaler Montage des Servomotors verlegen Sie die Kabel mit ei-
ner ausreichenden Kabelschlaufe, um mechanische Lasten auf Kabel und Motor zu vermeiden.

S001293C

 Abb. 2-14: Montage des Servomotors horizontal oder vertikal mit Kabelschlaufe

Kabelschlaufe
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Allgemeine Betriebsbedingungen Montage
Schutz vor Wasser und Öl

Achten Sie darauf, dass die zum Servomotor führenden Kabel nicht in Öl oder Wasser liegen. Durch 
die Kapillarwirkung könnte Öl oder Wasser über die Kabel in den Motor gelangen.

Wenn Sie den Servomotor mit dem Wellenende nach oben montieren wollen, müssen Sie geeignete 
Maßnahmen ergreifen, so dass kein Öl aus einem Getriebe oder sonstigem in den Motor eindringen 
kann.

Kommt der Motor mit Kühlmitteln oder sonstigen Ölen usw. in Berührung, kann es sein, dass die Dich-
tungen, das Gehäuse und die Kabel des Servomotors dadurch beschädigt werden.

In einer Umgebung mit Ölnebel, Wasser, Schmierfett usw. kann es sein, dass ein Standardservomotor 
nicht verwendbar ist. Fragen Sie Ihren Vertriebspartner nach alternativen Lösungen.

Im Allgemeinen kann die Montage des Servomotors in jeder beliebigen Lage und Ausrichtung erfol-
gen. Wird ein Servomotor mit Haltebremse mit der Welle nach oben zeigend montiert, kann es zu ei-
ner Geräuschentwicklung kommen, die aber keinen fehlerhaften Zustand bedeutet.

S001294aC

 Abb. 2-15: Kabel zum Motor nicht in Öl oder Wasser liegend verlegen

S001294bC

 Abb. 2-16: Montage des Motors mit der Welle nach oben

Falsch! Kapillar-Effekt an der Kabelschlaufe

Schutzhaube

Öl-/Wasserbecken

Getriebe

Schmieröl

Servomotor
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Anschluss des Servoverstärkers Anschluss
3 Anschluss

3.1 Anschluss des Servoverstärkers

3.1.1 Leistungsschalter, Sicherungen, Leistungsschütze und Kabel

Die Klemmenleisten für den Netz- und Motoranschluss werden bei den Modellen MR-J3-350B4 und 
größer, bzw. MR-J3-500B und größer nach Entfernen der Frontabdeckung sichtbar. Der Netzan-
schluss erfolgt über die Klemmen L1, L2 und L3. Bei den Modellen MR-J3-70B oder kleiner ist ein ein-
phasiger Anschluss möglich.

Der Motor wird an die Klemmen U, V und W angeschlossen.

Eine Beschreibung der Klemmen für die Leistungsanschlüsse enthalten Tab. 3-5 auf Seite 3-6.

Das folgende Zubehör in diesem Abschnitt ist für den Betrieb des Servoverstärkers und des Servo-
motors zu verwenden.

b
ACHTUNG:

Die jeweiligen Klemmen dürfen nur mit der angegebenen Spannung belegt werden. Eine falsche 
Spannung kann zu Schäden am Servoverstärker führen.

Servoverstärker

Einspeisung

Leistungsschalter

Sicherung

SchützAuslöse-
charakteristik

Nennstrom
[A]

Nenn-
spannung AC

[V]

MR-J3-10B NF32-SW 3P 6A W

Klasse T

10

250

S-N10

MR-J3-20B NF32-SW 3P 6A W 10 S-N10

MR-J3-40B NF32-SW 3P 10A W 15 S-N10

MR-J3-60B NF32-SW 3P 16A W 20 S-N10

MR-J3-70B NF32-SW 3P 16A W 20 S-N10

MR-J3-100B NF32-SW 3P 16A W 20 S-N10

MR-J3-200BN NF32-SW 3P 20A W 40 S-N18

MR-J3-350B NF32-SW 3P 32A W 70 S-N20

MR-J3-500B NF63-SW 3P 63A W 125 S-N35

MR-J3-700B NF125-SGW 3P RT 63-100A W 150 S-N50

MR-J3-11KB NF125-SGW 3P RT 63-100A W 200 S-N65

MR-J3-15KB NF250-SGW 3P RE 125-250A W 250 S-N95

MR-J3-22KB NF250-SGW 3P RE 125-250A W 350 S-N125

MR-J3-60B4 NF32-SW 3P 6A W 10

600

S-N10

MR-J3-100B4 NF32-SW 3P 10A W 15 S-N10

MR-J3-200B4 NF32-SW 3P 16A W 25 S-N10

MR-J3-350B4 NF32-SW 3P 20A W 35 S-N10

MR-J3-500B4 NF32-SW 3P 32A W 50 S-N18

MR-J3-700B4 NF63-SW 3P 40A W 65 S-N20

MR-J3-11KB4 NF63-SW 3P 63A W 100 S-N25

MR-J3-15KB4 NF125-SGW 3P RT 63-100A W 150 S-N35

MR-J3-22KB4 NF250-SGW 3P RE 125-250A W 175 S-N65

Tab. 3-1: Erforderliches Zubehör
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Anschluss Anschluss des Servoverstärkers
Einsatz von Anschlussleitungen mit Polyvinylchlorid-Isolation für Spannungen bis 600 V und 
Temperaturen bis 60 °C [IV]

� Verwenden Sie zum Anklemmen der Kabel bei den Servoverstärkermodellen, die mit einer 
Klemmleiste ausgestattet sind, nur die Schrauben, die mit dem Servoverstärker ausgeliefert 
werden.

� Die Auswahl der in der Tabelle angegebenen Leiterquerschnitte basiert auf dem Anschluss eines 
zulässigen Servomotors mit dem höchsten Nennstrom.

b
ACHTUNG:

Es ist darauf zu achten, dass die Kurzschlussauslösecharakteristik auf die Schaltschrankausle-
gung abgestimmt ist. Unter Umständen ist ein Leistungsschalter mit einer abweichenden Kurz-
schlussauslösecharakteristik auszuwählen.

HINWEIS Der Auswahl in Tab. 3-1 liegt zugrunde, dass keine Eingangsdrossel verwendet wird. Bei Einsatz 
einer Eingangsdrossel können unter Umständen kleinere Leistungsschalter verwendet werden. Es 
wird empfohlen, eine Eingangsdrossel oder Zwischenkreisdrossel zu verwenden, wenn die Länge 
der Netzzuleitung 5 Meter überschreitet.

Servo-
verstärker

Anschluss Leiterquerschnitt [mm²]�

L1-L2-L3-
Erdung (PE)

L11-L21 U-V-W-
Erdung (PE) P-C

B1-B2
Haltebremse

BU-BV-BW
Motorlüfter

(HA-LP Reihe)

OHS1-OHS2
Temperatur-

fühler
(HA-LP Reihe)

MR-J3-10B

2 (AWG14)

1,25 (AWG16)

1,25 (AWG16)

2 (AWG14)

1,25 (AWG16)

— —

MR-J3-20B

MR-J3-40B

MR-J3-60B

MR-J3-70B

MR-J3-100B
2 (AWG14)

MR-J3-200BN

MR-J3-350B 3,5 (AWG12) 3,5 (AWG12)

MR-J3-500B� 5,5 (AWG10) 5,5 (AWG10)

MR-J3-700B� 8 (AWG8) 8 (AWG8) 3,5 (AWG12)

2 (AWG14) 1,25 (AWG16)
MR-J3-11KB� 14 (AWG6) 22 (AWG4)

5,5 (AWG10)MR-J3-15KB� 22 (AWG4) 30 (AWG2)

MR-J3-22KB� 50 (AWG1/0) 60 (AWG2/0)

MR-J3-60B4

2 (AWG14)

1,25 (AWG16)

2 (AWG14)
— —

MR-J3-100B4

MR-J3-200B4
2 (AWG14)

MR-J3-350B4�

MR-J3-500B4�

5,5 (AWG10) 5,5 (AWG10)
MR-J3-700B4�

2 (AWG14) 1,25 (AWG16)
MR-J3-11KB4� 8 (AWG8) 8 (AWG8) 3,5 (AWG12)

MR-J3-15KB4� 14 (AWG6) 22 (AWG4) 5,5 (AWG10)

MR-J3-22KB4� 14 (AWG6) 22 (AWG4) 5,5 (AWG10)

Tab. 3-2: Kabelquerschnitte Anschlüsse (IV-Leitung)
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Anschluss des Servoverstärkers Anschluss
Einsatz von hitzebeständigen Anschlussleitungen mit Polyvinylchlorid-Isolation für Span-
nungen bis 600 V und Temperaturen bis 75 °C [HIV]

� Verwenden Sie zum Anklemmen der Kabel bei den Servoverstärkermodellen, die mit einer 
Klemmleiste ausgestattet sind, nur die Schrauben, die mit dem Servoverstärker ausgeliefert 
werden.

� Die Auswahl der in der Tabelle angegebenen Leiterquerschnitte basiert auf dem Anschluss eines 
zulässigen Servomotors mit dem höchsten Nennstrom.

Servo-
verstärker

Anschluss Leiterquerschnitt [mm²]�

L1-L2-L3-
Erdung (PE)

L11-L21 U-V-W-
Erdung (PE) P-C

B1-B2
Haltebremse

BU-BV-BW
Motorlüfter

(HA-LP Reihe)

OHS1-OHS2
Temperatur-

fühler
(HA-LP Reihe)

MR-J3-10B

2 (AWG14)

1,25 (AWG16)

1,25 (AWG16)

2 (AWG14)

1,25 (AWG16)

— —

MR-J3-20B

MR-J3-40B

MR-J3-60B

MR-J3-70B

MR-J3-100B

MR-J3-200BN 2 (AWG14)

MR-J3-350B 3,5 (AWG12) 3,5 (AWG12)

MR-J3-500B� 5,5 (AWG10) 5,5 (AWG10)

MR-J3-700B� 8 (AWG8) 8 (AWG8)

1,25 (AWG16) 1,25 (AWG16)
MR-J3-11KB� 14 (AWG6) 14 (AWG6)

3,5 (AWG12)
MR-J3-15KB� 22 (AWG4) 22 (AWG4)

MR-J3-22KB� 38 (AWG1) 38 (AWG1) 5,5 (AWG10)

MR-J3-60B4

2 (AWG14)

1,25 (AWG16)

2 (AWG14)

— —

MR-J3-100B4

MR-J3-200B4
2 (AWG14)

MR-J3-350B4�

MR-J3-500B4�

3,5 (AWG12)
3,5 (AWG12)

MR-J3-700B4� 5,5 (AWG10)

1,25 (AWG16) 1,25 (AWG16)
MR-J3-11KB4� 5,5 (AWG10) 8 (AWG8)

MR-J3-15KB4� 8 (AWG8) 14 (AWG6)) 3,5 (AWG12)

MR-J3-22KB4� 14 (AWG6) 14 (AWG6) 3,5 (AWG12)

Tab. 3-3: Kabelquerschnitte Anschlüsse (HIV-Leitung)
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Anschluss Anschluss des Servoverstärkers
3.1.2 Klemmenleisten für Spannungsversorgung und Steuerspannung

Servoverstärker
Anschluss

Versorgungs-/Steuerspannung/
Bremswiderstand/Bremseinheit Schutzleiter PE

MR-J3-10B 

bis 

MR-J3-60B

S001295C

S001296C S001297C

MR-J3-70B 

MR-J3-100B

S001500C

MR-J3-60B4 

MR-J3-100B4

S001493C

001494C S001300C

MR-J3-200BN 

MR-J3-200B4

S001495C

Tab. 3-4: Anschlussklemmen der Servoverstärker (1)

Schutzleiter PE

Schutzleiter PE

CNP1

CNP2

CNP3

Schutzleiter PE

CNP1

CNP2

CNP3

Schutzleiter PE

CNP1

CNP2

CNP3
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Anschluss des Servoverstärkers Anschluss
MR-J3-350B

S001298C S001299C S001300C

MR-J3-350B4 

MR-J3-500B 

MR-J3-500B4

S001301C

S001302C S001303C

MR-J3-700B 

MR-J3-700B4

S001304C

MR-J3-11KB 

bis 

MR-J3-22KB 

 

MR-J3-11KB4 

bis 

MR-J3-22KB4

S001496C S001492C

Servoverstärker
Anschluss

Versorgungs-/Steuerspannung/
Bremswiderstand/Bremseinheit Schutzleiter PE

Tab. 3-4: Anschlussklemmen der Servoverstärker (2)

Schutzleiter PE

CNP1

CNP3

CNP2

Schutzleiter
PE

Befestigungsschraube für 
Kabel des internen 
Bremswiderstandes im Falle 
der Nichtbenutzung

Schutzleiter
PE

Schutzleiter 
PE

Schutzleiter PE
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Anschluss Anschluss des Servoverstärkers
Übersicht der Leistungsanschlüsse  

Bezeich-
nung Signal Beschreibung

L1 

L2 

L3

Spannungs- 
versorgung

Die Spannungsversorgung wird an L1, L2 und L3 angeschlossen. Bei der einphasigen 
Spannungsversorgung mit 200 V bis 230 V AC werden nur die Klemmen L1 und L2 
beschaltet, die Klemme L3 bleibt offen.

MR-J3-10B 
bis 70B

MR-J3-
100B bis 
22KB

3-Phasen 200 V–230 V, 50/60 Hz L1, L2, L3

1-Phasen 200 V–230 V, 50/60 Hz L1, L2 —

MR-J3-60B4  
bis 22KB4

3-Phasen 380 V–480 V, 50/60 Hz L1, L2, L3

P1 

P2
Zwischenkreisdros-
sel DC

MR-J3-700B oder kleiner/MR-J3-700B4 oder kleiner 

Die Klemmen P1-P2 sind ab Werk gebrückt. 
Wenn Sie die optionale Zwischenkreisdrossel einsetzen, müssen Sie die Kabelbrücke 
entfernen. Schließen Sie die optionale Zwischenkreisdrossel an die Klemmen P1-P2 an.
MR-J3-11KB bis MR-J3-22KB/MR-J3-11KB4 bis MR-J3-22KB4 

MR-J3-11KB bis MR-J3-22KB/MR-J3-11KB4 bis MR-J3-22KB4 haben keine Klemme P2. 
Die Klemmen P1-P sind ab Werk gebrückt. Wenn Sie die optionale Zwischenkreisdrossel 
einsetzen, müssen Sie die Kabelbrücke entfernen. Schließen Sie die optionale Zwischen-
kreisdrossel an die Klemmen P1-P an.

P 

C 

D

Optionaler  
Bremswiderstand/
Bremseinheit

MR-J3-350B oder kleiner/MR-J3-200B4 oder kleiner 

Die Klemmen P(+)-D sind ab Werk gebrückt. 
Wenn Sie einen optionalen Bremswiderstand einsetzen, müssen Sie die Kabelbrücke 
entfernen. Schließen Sie den optionalen Bremswiderstand an die Klemmen P(+)-C an.
MR-J3-350B4/MR-J3-500B/MR-J3-500B4/MR-J3-700B/MR-J3-700B4 

MR-J3-350B4/MR-J3-500B/MR-J3-500B4 MR-J3-700B/MR-J3-700B4 haben keine Klemme 
D. 
Vor Anschluss des optionalen Bremswiderstandes oder der optionalen Bremseinheit 
muss der interne Bremswiderstand von den Klemmen P-C abgeklemmt werden. 
Schließen Sie den optionalen Bremswiderstand an die Klemmen P-C an.
MR-J3-11KB bis MR-J3-22KB/MR-J3-11KB4 bis MR-J3-22KB4 

MR-J3-11KB bis MR-J3-22KB/MR-J3-11KB4 bis MR-J3-22KB4 haben keine Klemme D. 
Schließen Sie den optionalen Bremswiderstand oder die optionale Bremseinheit an die 
Klemmen P-C an.

L11 

L21
Steuerspannungs- 
versorgung

Die Spannungsversorgung wird an L11, L21 angeschlossen. 
Dabei sollte L11 gleichphasig mit L1 und L21 gleichphasig mit L2 verbunden sein.

MR-J3-10B 
bis 22KB

MR-J3-
60B4 bis 
22KB4

1-Phasen 200 V–230 V, 50/60 Hz L11, L21 —

1-Phasen 380 V–480 V, 50/60 Hz — L11, L21

U 

V 

W
Servomotorausgang

Schließen Sie hier die Spannungsversorgungsklemmen U, V, W des Servomotors an. 
Trennen oder verbinden Sie den Motoranschluss niemals während des Einschaltvor-
gangs. Ein Defekt oder eine Fehlfunktion könnte die Folge sein!

N
Optionale Bremsein-
heit

Schließen Sie die optionale Bremseinheit an die Klemmen P und N an. 
An die Servoverstärker MR-J3-350B oder kleiner/MR-J3-350B4 oder kleiner darf keine 
optionale Bremseinheit angeschlossen werden.

PE Schutzleiter
Schließen Sie hier den Schutzleiter des Servomotors und die Erdungsklemme des 
Schaltschranks an.

Tab. 3-5: Übersicht der Signale

Servoverstärker

Spannungsversorgung

Servoverstärker

Spannungsversorgung

Servoverstärker

Spannungsversorgung
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Anschluss des Servoverstärkers Anschluss
3.1.3 Signalleitungen

Die gezeigte Frontansicht ist die des Servoverstärkers MR-J3-20B oder kleiner. Die Zeichnungen und 
die Steckerbelegung der anderen Servoverstärker sind in Kap. 12 gezeigt.

S001931E

 Abb. 3-1: Signalstecker

HINWEIS Die Ansicht in Abb. 3-1 stellt die Sicht auf die Lötfahnen des Verbindungskabelsteckers dar.

9

4
MRR

2
LG 8

6

1
P5

5

10

3
MR

7 BAT

MDR

MD

C
N

4
C

N
2L

C
N

2
C

N
1B

C
N

1A
C

N
3

C
N

5

CHARGE

L2

U

W

V

D

L12

L11

C
P

N

P1

P2

L3

L1

   OPEN

2
1 11

12

4
3 13

14

6
5 15

16

8
7 17

18

10
9 19

20

DI1
LG LG

DI2

MO1
DOCOM MBR

MO2

LA
DICOM ALM

LAR

LZ
LB LBR

LZR

DICOM

INP DI3
EM1

CN2

CN3

Die Steckergehäuse von CN2 und CN3 
sind intern mit der Schutzleiterklemme 
(PE) des Servoverstärkers verbunden.

Der Stecker des Herstellers 3M wird  
hier gezeigt. Bei Verwendung eines 
anderen Steckers siehe Abschn. 7.1.3.

USB-Anschluss (CN5)
Siehe Abschn. 7.1.8

SSCNET III-Kabel 
vom vorherigen 
Servoversstärker

SSCNET III-Kabel 
zum folgenden 
Servoversstärker
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Anschluss Anschluss des Servoverstärkers
Schnittstellenbeschreibung

Eingangssignale

Anschluss Bezeichung Beschreibung

CN1A
Buskabel-Anschluss von der vorhergehenden 
Achse

Anschluss der SPS oder des vorhergehenden Ser-
voverstärkers

CN1B Buskabel-Anschluss zu der nachfolgenden Achse
Anschluss des nachfolgenden Servoverstärkers 
oder der Schutzkappe

CN2 Encoder-Anschluss Anschluss des Servomotor-Encoders

CN4 Batterieanschluss

Zum Anschluss der Batterie (MR-J3BAT) für die 
Speicherung der Daten der Absolutwert-
positionierung. 
Wenn sie die Batterie anschließen, stellen Sie 
sicher, dass die Kontrollleuchte CHARGE nach min-
destens 15 Minuten ausgeschaltet ist, nachdem 
die Versorgungsspannung des Hauptkreises abge-
schaltet wurde. Prüfen Sie nach der Wartezeit die 
Klemmen P(+) und N(–) mit einem Voltmeter oder 
einem anderem Spannungsmessgerät, ob diese 
spannungsfrei sind. Wenn Sie die Batterie erset-
zen, lassen Sie die Steuerspannungsversorgung 
eingeschaltet und schalten nur die Versorgungs-
spannung des Leistungskreises ab. Andernfalls 
gehen die Daten der Absolutwertpositionierung 
verloren.

CN5 Kommunikationsanschluss Anschluss für einen Personalcomputer

Tab. 3-6: Beschreibung der Schnittstellen CN1A, CN1B, CN2, CN4 und CN5

Signal Symbol Pin-Nr Beschreibung E/A (I/O)

Externer NOT-AUS EM1 CN3-20

Schalten Sie das EM1-Signal aus, um den Servomotor 
bei einem NOT-AUS zu stoppen. Der Servomotor wird 
ausgeschaltet und die Widerstand- 
bremsung aktiviert. Schalten Sie das EM1-Signal bei 
einem NOT-AUS zum Zurücksetzen des NOT-AUS-Sta-
tus ein.
Wird der Parameter PA04 auf „�1�� “ gesetzt, kann 
intern „automatisch EIN“ (immer EIN) eingestellt wer-
den.

DI-1

— DI1 CN3-2
Mit den SPS-Einstellungen DI1, DI2 und DI3 können 
Operanden zugeordnet werden. Im SPS-Handbuch 
sind die zuordbaren Operanden beschrieben. Für 
Q172HCPU, Q173HCPU und QD75MH können folgende 
Operanden zugeordnet werden: 
DI1: oberer Endschalter (FLS) 
DI2: unterer Endschalter (RLS) 
DI3: Näherungsschalter (DOG)

DI-1

— DI2 CN3-12 DI-1

— DI3 CN3-19 DI-1

Tab. 3-7: Eingangsignale
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Anschluss des Servoverstärkers Anschluss
Ausgangssignale

Signal Symbol Pin-Nr Beschreibung E/A (I/O)

Alarm ALM CN3-15

ALM wird abgeschaltet, wenn die Versorgungsspan-
nung ausgeschaltet wird oder die Schutzschaltung 
aktiviert wurde, um den Basiskreis abzuschalten. 
Ohne das Auftreten eines neuen Alarms schaltet ALM 
2,5 sek nach Einschalten der Versorgungsspannung 
wieder ein.

DO-1

Automatisches Schalten 
einer Haltebremse MBR CN3-13

Zur Nutzung dieses Signals muss die Verzögerungs-
zeit der elektromagnetischen Haltebremse in Para-
meter PC02 eingestellt werden. Im Status Servo AUS 
oder Alarm schaltet MBR aus.

DO-1

Schaltschwelle „In-Position“ 
(Positionierung  
abgeschlossen)

INP CN3-9

Liegt die Regelabweichung innerhalb des für den In-
Position eingestellten Bereichs, schaltet das Signal 
INP ein. Mit dem Parameter PA10 ändert man die 
Schaltschwelle für den Status „In-Position“. Ist für die 
Schaltschwelle ein großer Wert eingestellt, kann der 
Ausgang INP bereits bei einer kleinen Drehzahl ein-
schalten. 
Der Ausgang INP schaltet EIN, wenn das Signal „Servo 
EIN“ einschaltet. 
Das Signal kann im Modus Drehzahlregelung nicht 
verwendet werden.

DO-1

Fertig RD —

Zur Nutzung dieses Signals müssen die Parameter 
PD07 bis PD09 eingestellt werden. 
Das Signal RD schaltet EIN, wenn der Servoverstärker 
eingeschaltet und betriebsbereit ist.

DO-1

Sperre Widerstandsbrücke DB —

Zur Nutzung dieses Signals müssen die Parameter 
PD07 bis PD09 eingestellt werden. 
Das Signal DB schaltet zeitgleich AUS, wenn die 
Widerstandsbrücke in Betrieb geht. Wird bei Servo-
verstärkern ab 11 kW eine externe Widerstandsbrü-
cke eingesetzt, ist dieses Signal zwingend notwendig. 
Bei Servoverstärkern mit 7 kW oder kleiner besteht 
dafür keine Notwendigkeit.

DO-1

Geschwindigkeit erreicht SA —

Zur Nutzung dieses Signals müssen die Parameter 
PD07 bis PD09 eingestellt werden. 
Im Status Servo AUS, ist auch SA AUS. Erreicht die Ser-
vomotordrehzahl annähernd die eingestellte Dreh-
zahl, schaltet SA EIN. Ist die eingestellte Drehzahl 20/
min oder kleiner, ist SA immer eingeschaltet.  
Das Signal kann im Modus Lageregelung nicht ver-
wendet werden.

DO-1

Drehmomentbegrenzung TLC —

Zur Nutzung dieses Signals müssen die Parameter 
PD07 bis PD09 eingestellt werden. 
Wenn das in der SPS eingestellte Drehmoment 
erreicht wird, schaltet das Signal TLC ein. Ist der Sta-
tus Servo AUS, ist auch TLC AUS.

DO-1

Tab. 3-8: Ausgangssignale (1)
MELSERVO J3-B  3 - 9



Anschluss Anschluss des Servoverstärkers
Signal Symbol Pin-Nr Beschreibung E/A (I/O)

Stillstandsdrehzahl ZSP —

Zur Nutzung dieses Signals müssen die Parameter 
PD07 bis PD09 eingestellt werden. 
Ist der Status Servo AUS, ist auch ZSP AUS. 
Das Signal ZSP schaltet EIN, wenn die Motordrehzahl 
50/min oder kleiner ist. 
Die Stillstandsdrehzahl kann mit dem Parameter 
PC07 geändert werden. 
Beispiel: 
ZSP ist 50/min

ZSP schaltet EIN 
, wenn der Servomotor auf 50/min 
verzögert hat und schaltet wieder AUS �, wenn der 
Motor wieder auf 70/min beschleunigt. 
ZSP schaltet EIN �, wenn der Servomotor wieder auf 
50/min verzögert hat und schaltet AUS �, wenn der 
Motor −70/min erreicht hat. 
Der Bereich zwischen dem Einschalt- und dem Aus-
schaltpegel des ZSP-Signals wird Hysterese genannt. 
Für die Servoverstärker der Serie MR-J3-B ist der Hys-
teresebereich 20/min.

DO-1

Warnung WNG —

Zur Nutzung dieses Signals müssen die Parameter 
PD07 bis PD09 eingestellt werden. 
Bei Auftreten einer Warnung schaltet das Signal WNG 
EIN. Ist keine Warnung vorhanden, schaltet das Signal 
WNG nach 1,5 sek nach Einschalten der Versorgungs-
spannung AUS.

DO-1

Batteriewarnung BWNG —

Zur Nutzung dieses Signals müssen die Parameter 
PD07 bis PD09 eingestellt werden. 
Das Signal BWNG schaltet EIN, wenn eine Warnung 
für Batterieunterbrechung (92) oder eine Batteriewar-
nung (9F) auftritt.  
Ist keine Warnung vorhanden, schaltet das Signal 
BWNG 1,5 sek nach Einschalten der Versorgungs-
spannung AUS.

DO-1

Variable Verstärkung CDPS —

Zur Nutzung dieses Signals müssen die Parameter 
PD07 bis PD09 eingestellt werden. 
Das Signal CDPS ist während der variablen Verstär-
kung EIN.

DO-1

Löschen der absoluten Posi-
tion ABSV —

Zur Nutzung dieses Signals müssen die Parameter 
PD07 bis PD09 eingestellt werden. 
Das Signal ABSV schaltet EIN, wenn die Daten der 
Absolutwertpositionierung gelöscht sind.
Das Signal kann im Modus Lageregelung nicht ver-
wendet werden.

DO-1

Tab. 3-8: Ausgangssignale (2)




�

�

�

Vorwärts- 
drehung

Hysterese 

20/min
Parame-
ter PC07

Parame-
ter PC07
Hysterese 

20/min

EIN bei 
50/min

AUS bei 
−70/min

EIN bei 
50/min

0/minDrehzahl 
Servomotor

Rückwärts- 
drehung

EIN
AUS

AUS bei 
70/min
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Anschluss des Servoverstärkers Anschluss
� Bei den Servoverstärkern, die ab Juli 2011 produziert werden, entfällt die Ausgabefunktion des 
Signals LR/LRZ. Die betreffenden Servoverstärker sind auf dem Typenschild mit „GA“ 
gekennzeichnet. 
(Siehe Abschn. 1.3.3)

Versorgungsspannung

Signal Symbol Pin-Nr Beschreibung

Encoder-A-Phasenimpuls 
(Differential-Ausgänge)

LA 
 
LAR

CN3-6 
 
CN3-16

Die Anzahl der Ausgangsimpulse pro Servomotorumdrehung wird 
über Parameter PA15 eingestellt. Bei Vorwärtsdrehung des Servo-
motors eilt der B-Phasenimpuls dem A-Phasenimpuls um �/2 nach. 
Die Beziehung zwischen Drehrichtung und Phasendifferenz der A- 
und B-Phasenimpulse kann mit dem Parameter PC03 geändert 
werden. Die Definition der Ausgangsimpulse sowie das Teiler-Ver-
hältnis kann eingestellt werden. (Siehe auch Tab. 4-17, PA15)

Encoder-B-Phasenimpuls 
(Differential-Ausgänge)

LB 
 
LBR

CN3-7 
 
CN3-17

Encoder-Z-Phasenimpuls� 
(Differential-Ausgänge)

LZ 
 
LZR

CN3-8 
 
CN3-18

Das Nullpunktsignal des Encoders wird ausgegeben. Es wird ein 
Impuls pro Servomotordrehung ausgegeben. Das Signal wird ein-
geschaltet, wenn die Nullpunkt-Position erreicht ist. 
Die minimale Impulsbreite ist 400 μs. 
Nutzen Sie diesen Impuls, um zur Referenzposition zurück zu keh-
ren und stellen Sie die Kriechgeschwindigkeit auf 100 1/min oder 
kleiner ein.

Analoge 

Monitorausgabe 1 MO1 CN3-4
Die für CH1 in Parameter PC09 eingestellten Daten werden über 
MO1-LG analog ausgegeben. (Auflösung 10 Bit)

Analoge 

Monitorausgabe 2 MO2 CN3-14
Die für CH2 in Parameter PC10 eingestellten Daten werden über 
MO1-LG analog ausgegeben. (Auflösung 10 Bit)

Tab. 3-8: Ausgangssignale (3)

Signal Symbol Pin-Nr Beschreibung

Spannungsversorgung der 
digitale Eingänge DICOM CN3-5

CN3-10

Spannungseingang 24 V DC (±10 %, 150 mA) der E/A-Schnittstelle 
des Servoverstärkers 

Die Leistungsaufnahme hängt von der Anzahl der benutzten E/A-
Punkte ab. Schließen Sie an diesen Pin bei negativer Logik den 
Pluspol der Spannungsquelle an.

Bezugspunkt der digitalen 
Eingänge DOCOM CN3-3

Gemeinsamer Bezugspunkt für die digitalen Eingänge, wie z.B. 
EM1. Die Pins sind intern gebrückt und galvanisch getrennt von 
Klemme LG. Schließen Sie an diesen Pin bei positiver Logik den 
Pluspol der Spannungsquelle an.

Bezugspunkt für 
Monitorsignale LG CN3-1

CN3-11
Bezugspunkt für die analogen Ausgänge MO1 und MO2 

Die Pins sind intern gebrückt.

Abschirmung SD Gehäuse Schließen Sie hier die Abschirmung der Signalkabel an.

Tab. 3-9: Versorgungsspannung
MELSERVO J3-B  3 - 11



Anschluss Schnittstellen
3.2 Schnittstellen

Im Folgenden wird der Anschluss der externen Peripherie an die im Abschn. 3.1.3 beschriebenen 
Schnittstellen erläutert. 

3.2.1 Internes Schaltdiagramm.

� Mit den Einstellungen der Host-SPS können diesen Pins Signale zugeordnet werden. Siehe auch 
in der Bedienungsanleitung für die Host-SPS.

� Dieses Signal kann im Modus Drehzahlregelung nicht verwendet werden.
� Verwendung der E/A-Schnittstelle in negativer Logik. Bei Verwendung in positiver Logik siehe 

Abschn. 3.2.3.

S001323C

 Abb. 3-2: Internes Anschlussdiagramm

galvanische
Trennung

NOT-STOP

�
��

ca. 5,6 kΩ

USB

Analog Monitor

Servomotor

 ±10 V DC

Encoder

24 V DC

� ca. 5,6 kΩ

±10 V DC

Differentielle
Ausgangstreiber

(� 35 mA)

Servoverstärker
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Schnittstellen Anschluss
3.2.2 Beschreibung der Schnittstellen

Digitale Eingangsschnittstelle DI-1

Das Signal wird über ein Relais oder einen Transistor mit Open Collector gegeben. 
Siehe auch Abschn. 3.2.3.

Digitale Ausgangsschnittstelle DO-1

Über diese Schnittstelle kann zum Beispiel eine Kontrollleuchte, ein Relais oder ein Optokoppler an-
gesteuert werden. Sehen Sie bei einer induktiven Last eine Diode (D) und bei einer Leuchte einen Ein-
schaltstromwiderstand (R) vor (Nennstrom: �40 mA, Maximalstrom: �50 mA, Einschaltstromspitze: 
�100 mA, Spannungsabfall über den Ausgang des Servoverstärkers gegen DOCOM: max. 2,6 V DC). 
Siehe auch Abschn. 3.2.3.

S001308C

 Abb. 3-3: Digitale Eingangsschnittstelle DI-1

S001309C

 Abb. 3-4: Digitale Ausgangsschnittstelle DO-1

HINWEIS Führt der maximale Spannungsabfall von 2,6 V DC zu Problemen beim Betrieb eines Relais, kann 
die Spannung der externen Spannungsquelle bis auf 26,4 V DC erhöht werden.

b
ACHTUNG:

Achten Sie beim Anschluss einer induktiven Last auf die richtige Polarität der Freilaufdiode D. 
Eine falsche Polung der Diode kann zur Zerstörung des Servoverstärkers führen.

Servoverstärker

5,6 k�
EM1 
usw.

Schalter

Für Transistor

ca. 5 mA

TR

VCES � 1,0 V 
ICEO � 100 μA

24 V DC �10 %, 
150 mA

Servoverstärker

ALM
usw.

Last

24 V DC ±10 %,
150 mA

Bei falscher Polarität der 
Diode kann

der Servoverstärker be-
schädigt werden!
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Anschluss Schnittstellen
Emulierter Encoderausgang

● Differentialausgänge
max. Ausgangsstrom: 35 mA

Analogausgang

S001431C

 Abb. 3-5: Schnittstelle

S001310C

 Abb. 3-6: Zeitverhalten der Ausgangssignale

S001311C

 Abb. 3-7: Analogausgang

Servoverstärker

Schneller
OptokopplerAM26LS32 o. Ä.

Servoverstärker

100 �

150 �

�400 μsek

Die Periodendauer T wird mit den 
Parametern PA15 und PC03 festgelegt.

Servomotordrehrichtung
entgegen dem Uhrzeigersinn

�/2

T

LA

LAR

LB

LBR

LZ

LZR

Servoverstärker

Ausgangspannung ±10 V 

Max. 1 mA 

Max. Ausgangsstromauflösung: 10 Bit
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Schnittstellen Anschluss
3.2.3 E/A-Schnittstellen in positiver Logik

Für diesen Servoverstärker können alle E/A-Schnittstellen in Form einer Strom-/Spannungsquelle 
verwendet werden.

Digitale Eingangsschnittstelle DI-1

Digitale Ausgangsschnittstelle DO-1

Spannungsabfall über den Ausgang des Servoverstärkers gegen DOCOM: max. 2,6 V DC

S001312C

 Abb. 3-8: Digitale Eingangsschnittstelle DI-1

S001313C

 Abb. 3-9: Digitale Ausgangsschnittstelle DO-1

HINWEIS Führt der maximale Spannungsabfall von 2,6 V DC zu Problemen beim Betrieb eines Relais, kann 
die Spannung der externen Spannungsquelle bis auf 26,4 V DC erhöht werden.

b
ACHTUNG:

Achten Sie beim Anschluss einer induktiven Last auf die richtige Polarität der Freilaufdiode D. 
Eine falsche Polung der Diode kann zur Zerstörung des Servoverstärkers führen.

Servoverstärker

ca.5,6 k�EM1 
usw.

Schalter

ca. 5 mA
VCES � 1,0 V 
ICEO � 100 μA

24 V DC ±10 %,
150 mA

Servoverstärker

ALM
usw.

Last

Bei falscher Polarität 
der Diode kann

der Servoverstärker be-
schädigt werden!

24 V DC ±10 %,
150 mA
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Anschluss Schnittstellen
3.2.4 SSCNET III-Schnittstelle Kabelverbindung

In den Anschluss CN1A wird das SSCNET III-Kabel von der HOST-SPS oder vom vorhergehenden Ser-
voverstärker eingesteckt. In den Anschluss CN1B wird das SSCNET III-Kabel zum nachfolgenden Ser-
voverstärker eingesteckt. Der Anschluss CN1B des letzten Servoverstärkers wird mit einer Schutzkap-
pe abgedeckt.

b
ACHTUNG:

Schauen Sie niemals direkt in das aus den Anschlüssen CN1A und CN1B austretende Licht oder 
in das offene Ende des SSCNET III-Kabels. Das ausgesendete Licht entspricht gemäß der 
Norm JIS C6802 oder IEC60825-1 der Laserklasse 1 (class 1) und kann bei direktem 
Hineinschauen zu Irritationen der Augen führen.

S001314C

 Abb. 3-10: Verkabelung des optischen SSCNET III-Bus

HINWEISE Die Anschlüsse CN1A und CN1B sind mit einer Kappe zum Schutz vor Staub und mechanischen 
Einwirkungen abgedeckt. Daher sollten Sie die Kappe erst entfernen, sobald Sie das SSCNET III-
Kabel einstecken. Nach dem Entfernen des SSCNET III-Kabels sollten Sie die Schutzkappe sofort 
wieder aufstecken.

Verwahren Sie die Schutzkappen der Anschlüsse CN1A und CN1B, sowie die Schutzhülsen der 
Enden des SSCNET III-Kabels immer vor Staub geschützt in einem verschließbaren Plasikbeutel 
auf.

Bei Austausch eines defekten Servoverstärkers versehen Sie die Anschlüsse CN1A und CN1B 
immer mit den Schutzkappen, um bei der Handhabung des Servoverstärkers Beschädigungen der 
optischen Schnittstelle zu verhindern.

Offen liegende SSCNET III-Kabelenden (z.B. nach Ausbau eines defekten Servoverstärkers) sollten 
zum Schutz vor Beschädigungen sofort mit der Schutzhülse versehen werden.

Servoverstärker
Achse 1

CN1A

Servoverstärker
Achse 2

Servoverstärker
letzte Achse

SSCNET III-Kabel
SPS

HOST

SSCNET III-Kabel SSCNET III-Kabel

CN1A CN1A

CN1BCN1B CN1B

�

� Schutzkappe
3 - 16



Schnittstellen Anschluss
Einstecken des SSCNET III-Kabels

– Entfernen Sie die an den Enden der SSCNET III-Kabel angebrachten mitgelieferten Schutzhülsen.

– Entfernen Sie die Schutzkappen der Anschlüsse CN1A und CN1B des Servoverstärkers.

– Packen Sie den Griff des Steckers an einem Ende des SSCNET III-Kabels an, und drücken Sie ihn in 
den Anschluss CN1A oder CN1B des Servoverstärkers, bis Sie ein hörbares Klicken wahrnehmen. 
 
Ist der optische Leiter des SSCNET III-Steckers verschmutzt, reinigen Sie diesen mit einem weichen 
fusselfreien Tuch. Verschmutzungen des SSCNET III-Steckers führen zu einer schlechteren oder 
gestörten optischen Übertragung, was zu Fehlfunktionen führt. Verwenden Sie zur Reinigung des 
SSCNET III-Steckers keine lösungsmittelhaltigen Flüssigkeiten.

Entfernen des SSCNET III-Kabels

– Entfernen Sie den Stecker aus dem Anschluss CN1A oder CN1B des Servoverstärkers, indem 
Sie am Steckergriff anpacken und den Stecker heraus ziehen.

– Stecken Sie die Schutzkappe auf den offenen Anschluss CN1A oder CN1B des Servoverstärkers.

– Stecken Sie die Schutzhülse auf das offene Ende des SSCNET III-Kabels.

S001315C

 Abb. 3-11: Einstecken und Entfernen des SSCNET III-Kabels

Steckergriff des
SSCNET III-Kabels

Klick
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Anschluss Servomotor
3.3 Servomotor

3.3.1 Anschluss des Servomotors

� Schließen Sie die Servomotoren über den entsprechenden Leistungsstecker an.

� Zur Erdung schließen Sie das Erdungskabel des Servomotors an die Klemme der Schutzerde am 
Servoverstärker an. Gleichzeitig müssen Sie den Servoverstärker über die Erdung des Schalt-
schranks erden. Siehe Abb. 3-12.

� Bei Einsatz eines Servomotors mit Haltebremse ist diese über eine externe Spannungsquelle 
24 V DC anzuschließen.

b
ACHTUNG:

● Achten Sie auf korrekte Erdung von Servomotor und Servoverstärker.  
Zur Vermeidung eines elektrischen Schlags müssen Sie die Klemme der Schutzerde (PE) des 
Servoverstärkers, gekennzeichnet mit , mit der Erdungsklemme des Schaltschranks ver-
binden.

● Schließen Sie die Kabel am Servoverstärker und am Servomotor an den richtigen Klemmen 
mit der richtigen Phase (U, V, W) an. Andernfalls arbeitet der Servomotor nicht korrekt.

● Trennen oder verbinden Sie den Motoranschluss niemals während des Einschaltvorgangs. 
Ein Defekt oder eine Fehlfunktion könnte die Folge sein!

● Schließen Sie den Servomotor nicht direkt an eine Wechselspannungsquelle an. Dies führt 
zu Fehlern und Beschädigungen.

S000557C

 Abb. 3-12: Anschluss der Schutzleiter

Servomotor
Servoverstärker

Schaltschrank

PE-Klemmen
3 - 18



Servomotor Anschluss
3.3.2 Motoranschluss

Servomotorserie HF-MP und HF-KP

� Bei Motoren mit elektromagnetischer Bremse muss eine 24-V-DC-Versorgungsspannung ange-
schlossen werden. Die Polarität spielt hier keine Rolle.

S001316mC

 Abb. 3-13: Servomotorserien HF-MP und HF-KP

S001934E, S001317cC, S001317aC

 Abb. 3-14: Anschlüsse Versorgungsspannung, Encoder und Haltebremse 
Servomotorserien HF-MP und HF-KP

Encoderanschluss Bremsanschluss Leistungsanschluss

9 SHD

7 MDR

5 MR

3 P5

1 CONT

8 MD

6 P5G

4 MRR

2 BAT

Leistungsanschluss

Pin Signal
Kabel-
farbe

1 Schutz-
leiter Grün/Gelb

2 U Rot

3 V Weiß

4 W Schwarz

Bremsanschluss �

Pin Signal
Kabel-
farbe

1 B1 —

2 B2 —

Ansichten auf die Anschlussstifte

Encoderanschluss

Pin Signal Pin Signal

1 CONT 6 P5G

2 BAT 7 MDR

3 P5 8 MD

4 MRR 9 SHD

5 MR — —
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Anschluss Servomotor
Servomotorserie HF-SP

Servomotorserie HC-RP

� Bremsanschluss gemeinsam mit Leistungsanschluss

Servomotorserie HC-UP

S001318mC

 Abb. 3-15: Servomotorserie HF-SP

S001320mC

 Abb. 3-16: Servomotorserie HC-RP

S001932E

 Abb. 3-17: Servomotorserie HC-UP

Encoderanschluss Bremsanschluss Leistungsanschluss

Encoderanschluss Leistungsanschluss �

Encoderanschluss Bremsanschluss Leistungsanschluss
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Servomotor Anschluss
Servomotorserie HF-JP

Servomotorserie HA-LP

S001933E

 Abb. 3-18: Servomotorserie HF-JP

S001451mC

 Abb. 3-19: Servomotorserie HA-LP

Servomotor
Anschlüsse

Leistungsanschluss Encoder Haltebremse

HF-SP52(4)(B)

MS3102A18-10P

CM10-R10P
(DDK)

CM10-R2P
(DDK)

HF-SP102(4)(B)

HF-SP152(4)(B)

HF-SP51(B)

HF-SP81(B)

HF-SP202(4)(B)

MS3102A22-22P

HF-SP352(4)(B)

HF-SP502(4)(B)

HF-SP121(B)

HF-SP201(B)

HF-SP301(B)

HF-SP421(B)
MS3102A32-17P

HF-SP702(4)(B)

Tab. 3-10: Schnittstellen für Versorgungsspannung, Encoder und Haltebremse (1)

Encoderanschluss Bremsanschluss Leistungsanschluss

Encoderanschluss Klemmenkasten Bremsanschluss
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Anschluss Servomotor
HC-RP103(B)

CE05-2A22-23P

CM10-R10P
(DDK)

Zusammen im Leistungs-
stecker

HC-RP153(B)

HC-RP203(B)

HC-RP353(B)
CE05-2A24-10P

HC-RP503(B)

HC-UP72(B)
CE05-2A22-23P

HC-UP152(B)

HC-UP202(B)

CE05-2A24-10P MS3102A10SL-4PHC-UP352(B)

HC-UP502(B)

HF-JP53(4)(B)

MS3102A18-10P

CM10-R2P
(DDK)

HF-JP73(4)(B)

HF-JP103(4)(B)

HF-JP153(4)(B)

HF-JP203(4)(B)

HF-JP353(B) MS3102A22-22P

HF-JP3534(B) MS3102A18-10P

HF-JP503(B) MS3102A22-22P

HF-JP5034(B) MS3102A18-10P

HF-JP11K1M(4)(B)
MS3102A32-17P MS3102A20-29P MS3102A10SL-4P

HF-JP15K1M(4)(B)

HA-LP502 CE05-2A24-10P

CM10-R10P
(DDK)

—
HA-LP702 CE05-2A32-17P

HA-LP601(4)(B)

Im Klemmenkasten

MS3102A10SL-4P

HA-LP701M(4)(B)

HA-LP11K2(4)(B)

HA-LP801(4)(B)

HA-LP11K1M(4)(B)

HA-LP15K2(4)(B)

HA-LP12K1(4)(B)

HA-LP15K1M(4)(B)

HA-LP22K2(4)(B)

HA-LP15K1(4)

—
HA-LP22K1M(4)

HA-LP20K1(4)

HA-LP25K1

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse. Bei den Motoren ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der 
Anschluss „Haltebremse“.

Servomotor
Anschlüsse

Leistungsanschluss Encoder Haltebremse

Tab. 3-10: Schnittstellen für Versorgungsspannung, Encoder und Haltebremse (2)
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Servomotor Anschluss
� Bei Motoren mit elektromagnetischer Bremse muss eine 24-V-DC-Versorgungsspannung zum 
Lösen der Bremse angeschlossen werden. Die Polarität spielt hier keine Rolle.

S001986E,S001988E–S001991E

 Abb. 3-20: Anschlüsse Versorgungsspannung, Encoder und Haltebremse

S001497C

 Abb. 3-21: Anschlüsse Haltebremse

5

6

1
4

3

2

8

7

9

10
A

N

G

S R
T P

H F

J E
K D

L
M B

C
C D

AB

F

E
D

H

G A

B

C

F

E

D

G

C

B

A

Encoder
CM10-R10P

Pin Signal

1 MR

2 MRR

3 —

4 BAT

5 LG

6 —

7 —

8 P5

9 —

10 SHD

Leistungsanschluss
MS3102A18-10P
MS3102A32-17P
MS3102A22-22P

CE05-2A32-17PD-B

Pin Signal

A U

B V

C W

D Schutzleiter

Leistungsanschluss
CE05-2A22-23P

Pin Signal

A U

B V

C W

D Schutzleiter

E —

F —

G B1�

H B2�

Leistungsanschluss
CE05-2A24-10P

Pin Signal

A U

B V

C W

D Schutzleiter

E B1�

F B2�

G —

Ansichten auf die Anschlussstifte

Encoder
MS3102A20-29P 

Pin Signal

A MD

B MDR

C MR

D MRR

E —

F BAT

G —

H —

J —

K —

L —

M CONT

N SHD

P —

R LG

S P5

T —

Haltebremse
MS3102A10SL-4P

Pin Signal

A B1�

B B2�

Haltebremse
CM10-R2P

Pin Signal

1 B1�

2 B2�
Ansichten auf die Anschlussstifte
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Anschluss Servomotor
S001452mC

 Abb. 3-22: Klemmenkasten der Motoren HA-LP601(4)(B)/701M(4)(B)/11K2(4)(B)

S001935E

 Abb. 3-23: Klemmenkasten der Motoren HA-LP801(4)(B)/12K1(4)(B)/15K1M(4)(B)/15K2(4)(B)/22K2(4)(B)

Encoder- 
anschluss

Anschlussklemmen 

Temperaturfühler

(OHS1, OHS2)

Erdungsklemme

(CM10-R10P)

Klemmen für 
Leistungsanschluss

(U, V, W)

Anschlussklemmen 

Kühllüfter

(BU, BV)

Encoder- 
anschluss

Anschlussklemmen 

Temperaturfühler

(OHS1, OHS2)

(CM10-R10P)

Erdungsklemmen

Klemmen für 
Leistungs- 
anschluss

(U, V, W)

Anschlussklemmen 

Kühllüfter

(BU, BV, BW)
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Servomotor Anschluss
S001936E

 Abb. 3-24: Klemmenkasten der Motoren HA-LP15K1(4)(B)/20K1(4)(B)/22K1M(4)(B)

S001937E

 Abb. 3-25: Klemmenkasten der Motoren HA-LP25K1

Encoderanschluss

Anschlussklemmen 

Temperaturfühler

(OHS1, OHS2)

(CM10-R10P)

Erdungsklemmen
Klemmen für 
Leistungsanschluss

(U, V, W)

Anschlussklemmen 

Kühllüfter

(BU, BV, BW)

Encoderanschluss

Anschlussklemmen 

Temperaturfühler

(OHS1, OHS2)

(CM10-R10P)

Erdungsklemmen

Klemmen für 
Leistungsanschluss

(U, V, W) Anschlussklemmen 

Kühllüfter
(BU, BV, BW)
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Anschluss Erdung
3.4 Erdung

� Bis 750 W (MR-J3-70B) ist ein einphasiger Anschluss möglich. Detaillierte Hinweise siehe Abschn. 
3.1.2.

m
GEFAHR:

● Achten Sie auf korrekte Erdung von Servomotor und Servoverstärker.

● Zur Vermeidung eines elektrischen Schlags müssen Sie die Schutzleiterklemme (PE) des Ser-
voverstärkers, gekennzeichnet mit , mit der Erdungsklemme des Schaltkastens verbin-
den.

S001324C

 Abb. 3-26: Erdung
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Spannungsversorgung Anschluss
3.5 Spannungsversorgung

Die Verdrahtung sollte wie nachfolgend dargestellt erfolgen. Sobald ein Alarm auftritt, muss die Be-
triebsspannung und das Signal „Servo EIN“ abgeschaltet werden.

Die NOT-AUS-Funktion muss für den Servoverstärker und für die SPS möglich sein.

Sehen Sie für die Spannungsversorgung des Servoverstärkers immer einen Leistungsschalter (NFB) 
vor.

m
GEFAHR:

● Schließen Sie die Klemmen L1, L2 und L3 des Servoverstärkers immer über ein Leistungs-
schütz (MC) an die Spannungsversorgung an. Die Verdrahtung des Schützes muss so ausge-
legt sein, dass der Servoverstärker von der Spannungsversorgung getrennt wird. Ohne ein 
Schütz würde bei einem Defekt des Servoverstärkers ständig ein hoher Strom fließen, der zu 
einer Überhitzung oder einem Brand führen kann.

● Tritt an dem Servoverstärker ein Defekt auf, ist die Spannungsversorgung des Servoverstär-
kers sofort auszuschalten.

● Verwenden Sie das ALARM-Signal (ALM), um die Spannungsversorgung des Leistungskreises 
(L1, L2, (L3)) abzuschalten.

HINWEIS Schalten Sie die Spannungsversorgung des Steuerkreises (L11, L12) nicht ab, auch wenn ein Alarm 
aufgetritt. Wenn der Steuerkreis abgeschaltet wird, ist der Datenverkehr über den optischen Bus 
SSCNET III nicht mehr funktionsfähig. Dadurch zeigt der Servoverstärker der nachfolgenden Sta-
tion in der Anzeige „AA“ an und schaltet seinen Hauptkreis ab. Das führt dazu, dass die dyna-
mische Abbremsung des Motors gestoppt wird.
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Anschluss Spannungsversorgung
3.5.1 Anschlussbeispiel

Anschluss der Servoverstärker

Anschlussbeispiele der ein- und dreiphasigen Spannungsversorgung sind in den folgenden Abbil-
dungen dargestellt. Für die digitalen Steuerkreise wird eine negative Signallogik (NPN) vorausge-
setzt.

� Verbinden Sie immer die Klemmen P1 und P2 (Auslieferungszustand). Die Klemmen dienen zum 
Anschluss einer Zwischenkreisdrossel.

� Verbinden Sie immer die Klemmen P und D (Auslieferungszustand). Siehe Abschn. 7.1.1, wenn 
Sie eine Bremsoption verwenden.

� Verwenden Sie das empfohlene Encoder-Kabel. Zur Kabelauswahl siehe Abschn. 7.1.2.
	 Wenn Sie den Alarmausgang (ALM) durch Parameteränderung deaktivieren, erweitern Sie den 

Spannungsversorgungskreis so, dass das Leistungsschütz (MC) bei Auftreten eines Alarms von 
der SPS abgeschaltet wird.

� Verwendung der E/A-Schnittstelle in negativer Logik. Bei Verwendung in positiver Logik siehe 
Abschn. 3.2.3.

� Siehe Abschn. 3.3.

S001325C

 Abb. 3-27: Einphasiger Anschluss des Servoverstärkers MR-J3-10B bis MR-J3-70B
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Spannungsversorgung Anschluss
� Verbinden Sie immer die Klemmen P1 und P2 (Auslieferungszustand). Die Klemmen dienen zum 
Anschluss einer Zwischenkreisdrossel.

� Verbinden Sie immer die Klemmen P(+) und D (Auslieferungszustand). Siehe Abschn. 7.1.1, wenn 
Sie eine Bremsoption verwenden.

� Verwenden Sie das empfohlene Encoder-Kabel. Zur Kabelauswahl siehe Abschn. 7.1.2.
	 Wenn Sie den Alarmausgang (ALM) durch Parameteränderung deaktivieren, erweitern Sie den 

Spannungsversorgungskreis so, dass das Leistungsschütz (MC) bei Auftreten eines Alarms von 
der SPS abgeschaltet wird.

� Verwendung der E/A-Schnittstelle in negativer Logik. Bei Verwendung in positiver Logik siehe 
Abschn. 3.2.3.

� Siehe Abschn. 3.3.

S001326C

 Abb. 3-28: Dreiphasiger Anschluss des Servoverstärkers MR-J3-10B bis MR-J3-350B
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Anschluss Spannungsversorgung
� Verbinden Sie immer die Klemmen P1 und P2 (Auslieferungszustand). Die Klemmen dienen zum 
Anschluss einer Zwischenkreisdrossel.

� Verbinden Sie immer die Klemmen P+ und D (Auslieferungszustand). Siehe Abschn. 7.1.1, wenn 
Sie eine Bremsoption verwenden.

� Verwenden Sie das empfohlene Encoder-Kabel. Zur Kabelauswahl siehe Abschn. 7.1.2.
	 Wenn Sie den Alarmausgang (ALM) durch Parameteränderung deaktivieren, erweitern Sie den 

Spannungsversorgungskreis so, dass das Leistungsschütz (MC) bei Auftreten eines Alarms von 
der SPS abgeschaltet wird.

� Verwendung der E/A-Schnittstelle in negativer Logik. Bei Verwendung in positiver Logik siehe 
Abschn. 3.2.3.

� Siehe Abschn. 3.3.
! Sehen Sie bei einer 400-V-Spannungsversorgung einen Transformator vor, falls die Steuerkon-

takte des Leistungsschützes (MC) für 230-V-Steuerspannung ausgelegt sind.

S001938E

 Abb. 3-29: Dreiphasiger Anschluss des Servoverstärkers MR-J3-60B4 bis MR-J3-200B4
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Spannungsversorgung Anschluss
� Verbinden Sie immer die Klemmen P1 und P2 (Auslieferungszustand). Die Klemmen dienen zum 
Anschluss einer Zwischenkreisdrossel.

� Siehe Abschn. 7.1.1, wenn Sie die Bremsoption verwenden.
� Verwenden Sie das empfohlene Encoder-Kabel. Zur Kabelauswahl siehe Abschn. 7.1.2.
	 Wenn Sie den Alarmausgang (ALM) durch Parameteränderung deaktivieren, erweitern Sie den 

Spannungsversorgungskreis so, dass das Leistungsschütz (MC) bei Auftreten eines Alarms von 
der SPS abgeschaltet wird.

� Verwendung der E/A-Schnittstelle in negativer Logik. Bei Verwendung in positiver Logik siehe 
Abschn. 3.2.3.

� Siehe Abschn. 3.3.
! Die Servomotoren HA-LP601 und HA-LP701M sind mit einem elektrischen Kühllüfter ausgestat-

tet. Informationen zum Anschluss des Kühllüfters an die Spannungsversorgung finden Sie auf 
Seite 3-24.

S001940E

 Abb. 3-30: Dreiphasiger Anschluss des Servoverstärkers MR-J3-500B und MR-J3-700B
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Anschluss Spannungsversorgung
� Verbinden Sie immer die Klemmen P1 und P2 (Auslieferungszustand). Die Klemmen dienen zum 
Anschluss einer Zwischenkreisdrossel.

� Siehe Abschn. 7.1.1, wenn Sie die Bremsoption verwenden.
� Verwenden Sie das empfohlene Encoder-Kabel. Zur Kabelauswahl siehe Abschn. 7.1.2.
	 Wenn Sie den Alarmausgang (ALM) durch Parameteränderung deaktivieren, erweitern Sie den 

Spannungsversorgungskreis so, dass das Leistungsschütz (MC) bei Auftreten eines Alarms von 
der SPS abgeschaltet wird.

� Verwendung der E/A-Schnittstelle in negativer Logik. Bei Verwendung in positiver Logik siehe 
Abschn. 3.2.3.

� Siehe Abschn. 3.3.
! Sehen Sie bei einer 400-V-Spannungsversorgung einen Transformator vor, falls die Steuerkon-

takte des Leistungsschützes (MC) für 230-V-Steuerspannung ausgelegt sind.
" Die Servomotoren HA-LP6014 und HA-LP701M4 sind mit einem elektrischen Kühllüfter ausge-

stattet. Informationen zum Anschluss des Kühllüfters an die Spannungsversorgung finden Sie 
auf Seite 3-24.

S001939E

 Abb. 3-31: Dreiphasiger Anschluss des Servoverstärkers MR-J3-350B4 bis MR-J3-700B4

EM1

NFB MC
L1

L2

L3

ALM RA1

C

DICOM

DOCOM

P

U

V

W

TE1

PE

U

V

W

2

3

4

1

M

CN2

DOCOM

CN3CN3

MC
MC

SK

RA1 RA2

L11

L21

TE2

P1

P2

N
TE3

BU

BV

NFB

NOT-AUSAlarm 	
NOT-AUS

SPS

NOT-AUS

Spannungs- 
versorgung 
380 bis 480 V 
3-phasig

Servoverstärker

AUS

Servomotor

Motor

EncoderEncoderkabel �

�

�
Alarm 	

24 V DC

�

�

�

EIN

–    +

Transformator !

Spannungs-
versorgung

      Kühllüfter "

Kühllüfter

Interner 
Bremswider-
stand
3 - 32



Spannungsversorgung Anschluss
� Verbinden Sie immer die Klemmen P1 und P (Auslieferungszustand). Die Klemmen dienen zum 
Anschluss einer Zwischenkreisdrossel.

� Siehe Abschn. 7.1.1, wenn Sie die Bremsoption verwenden.
� Verwenden Sie das empfohlene Encoder-Kabel. Zur Kabelauswahl siehe Abschn. 7.1.2.
	 Wenn Sie den Alarmausgang (ALM) durch Parameteränderung deaktivieren, erweitern Sie den 

Spannungsversorgungskreis so, dass das Leistungsschütz (MC) bei Auftreten eines Alarms von 
der SPS abgeschaltet wird.

� Verwendung der E/A-Schnittstelle in negativer Logik. Bei Verwendung in positiver Logik siehe 
Abschn. 3.2.3.

� Siehe Abschn. 3.3.
! Die Betriebsspannung für den Kühllüfter des Motors HA-LP11K2 ist einphasig. Verwenden Sie in 

diesem Fall für den Kühllüfter nicht die Spannungsversorgung des Servoverstärkers, sondern 
eine separate Spannungsversorgung.

S001941C

 Abb. 3-32: Dreiphasiger Anschluss des Servoverstärkers MR-J3-11KB bis MR-J3-22KB

BW

BV

BU

MC
MC

SK

RA1 RA2

NFB MC
L1

L2

L3

P

C

TE1

PE

L11

L21

U

V

W M

CN2

P1

OHS2OHS1

RA3

RA3

U

V

W

EM1

ALM RA1

DICOM

DOCOM

DOCOM

CN3CN3

NFB

Alarm 	
NOT-AUS

SPS

NOT-AUS

Spannungs- 
versorgung 
200 bis 230 V 
3-phasig

Servoverstärker

AUS

Servomotor

Motor

EncoderEncoderkabel �

�

�
Alarm 	

24 V DC

�

�

�

EIN

Brems-
widerstand

–    +

NOT-AUS

Temperaturschalter

!

Spannungs-
quelle

24 V DC

Dynamische 
Motor-
bremse

Kühllüfter

Temperaturschalter
Servomotor
MELSERVO J3-B  3 - 33



Anschluss Spannungsversorgung
� Verbinden Sie immer die Klemmen P1 und P (Auslieferungszustand). Die Klemmen dienen zum 
Anschluss einer Zwischenkreisdrossel.

� Siehe Abschn. 7.1.1, wenn Sie die Bremsoption verwenden.
� Verwenden Sie das empfohlene Encoder-Kabel. Zur Kabelauswahl siehe Abschn. 7.1.2.
	 Wenn Sie den Alarmausgang (ALM) durch Parameteränderung deaktivieren, erweitern Sie den 

Spannungsversorgungskreis so, dass das Leistungsschütz (MC) bei Auftreten eines Alarms von 
der SPS abgeschaltet wird.

� Verwendung der E/A-Schnittstelle in negativer Logik. Bei Verwendung in positiver Logik siehe 
Abschn. 3.2.3.

� Siehe Abschn. 3.3.
! Bei Servomotoren mit einphasiger Betriebsspannung für den Kühllüfter entfällt der Anschluss 

BW.
" Anschluss der Spannungsversorgung des Kühllüfters, siehe Seite 3-24.
# Sehen Sie bei einer 400-V-Spannungsversorgung einen Transformator vor, falls die Steuerkon-

takte des Leistungsschützes (MC) für 230-V-Steuerspannung ausgelegt sind.
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 Abb. 3-33: Dreiphasiger Anschluss des Servoverstärkers MR-J3-11KB4 bis MR-J3-22KB4
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Spannungsversorgung Anschluss
3.5.2 Einschaltfolge

Schalten Sie die Spannungsversorgung unter Verwendung von Schaltschützen auf die Klemmen L1, 
L2 und L3 bzw. L1 und L2 bei einphasigem Anschluss, wie zuvor gezeigt. Die Verschaltung muss im-
mer sicherstellen, dass das Leistungsschütz (MC) abgeschaltet wird, sobald ein Alarm auftritt.

Die Spannungsversorgung des Steuerkreises an den Klemmen L11 und L21 sollte vor oder gleichzei-
tig mit dem Einschalten der Hauptspannungsversorgung erfolgen. Ist die Hauptspannungsversor-
gung an L1, L2 und L3 noch nicht eingeschaltet, wird im Anzeigefeld eine entsprechende Fehlermel-
dung ausgegeben. Bei Einschalten der Hauptspannungsversorgung an L1, L2 und L3 erlischt die 
Fehlermeldung und der Servoverstärker arbeitet normal.

Das Schalten des Signals „Servo EIN“ kann nach 3 Sekunden nach Einschalten der dreiphasigen Span-
nungsversorgung erfolgen.

Zeitdiagramm

S001328C

 Abb. 3-34: Zeitdiagramm zur Einschaltung der Spannungsversorgung
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Anschluss Spannungsversorgung
3.5.3 NOT-AUS

Zur Sicherheit muss immer ein externer NOT-AUS-Schalter installiert werden, der bei einem NOT-AUS 
den Leistungskreis abschaltet. Bei Unterbrechung des Kontakts an EM1 wird der Servomotor auf eine 
Widerstandsbrücke (dynamische Motorbremse) geschaltet und schnellstmöglich zum Stoppen ge-
bracht. Gleichzeitig erscheint im Anzeigefeld die NOT-AUS-Meldung (E6).

Im normalen Betrieb darf die NOT-AUS-Schaltung nicht zum Stoppen und Einschalten des Servo-
motors verwendet werden. (Reduzierung der Lebensdauer des Servoverstärkers)

� Verwendung der E/A-Schnittstelle in negativer Logik. Bei Verwendung in positiver Logik siehe 
Abschn. 3.2.3.

S001329C

 Abb. 3-35: NOT-AUS-Schaltung
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Zeitlicher Ablauf bei einer Alarmmeldung Anschluss
3.6 Zeitlicher Ablauf bei einer Alarmmeldung

b
ACHTUNG:

Tritt ein Alarm auf, müssen Sie erst die Fehlerursache beseitigen. Vor dem Zurücksetzen der 
Alarmmeldung müssen Sie sich vergewissern, dass kein Startsignal gesetzt und ein sicheres 
Wiederanlaufen des Servomotors gewährleistet ist.

S000975C

 Abb. 3-36: Zeitlicher Ablauf bei einer Alarmmeldung
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Anschluss Servomotor mit elektromagnetischer Haltebremse
3.7 Servomotor mit elektromagnetischer Haltebremse

Anschlussdiagramm

Beachten Sie die folgenden Hinweise für den Einsatz eines Servomotors mit elektromagnetischer Hal-
tebremse.

� Versorgen Sie die elektromagnetische Haltebremse über eine separate Spannungsquelle mit 24 
V DC. Verwenden Sie nur eine Spannungsquelle, die für die elektromagnetische Haltebremse 
geeignet ist.

� Die elektromagnetische Haltebremse wird durch Ausschalten der Spannung (24 V DC) aktiviert.

� Schalten Sie das Signal Servo EIN aus, nachdem der Servomotor angehalten hat.

b
ACHTUNG:

Führen Sie die Schaltung der elektromagnetischen Haltebremse so aus, dass die Haltebremse 
nicht nur durch ein Signal vom Servoverstärker, sondern auch durch den externen Notausschal-
ter aktiviert werden kann.

b
ACHTUNG:

Die elektromagnetische Haltebremse ist nur zum Festhalten einer ruhenden Last, z. B. von 
vertikalen Hebeachsen, gedacht. Das Abbremsen und häufige Schalten der NOT-AUS-Funktion 
führt innerhalb weniger Zyklen zur Zerstörung der Haltebremse.

Prüfen Sie die Funktion der elektromagnetischen Haltebremse, bevor Sie die Anlage regulär in 
Betrieb nehmen.
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Servomotor mit elektromagnetischer Haltebremse Anschluss
Einstellungsprozedur

Stellen Sie über Parameter PC02 eine Zeitverzögerung (Tb) zwischen dem Einfallen der elektromag-
netischen Haltebremse und dem Abschalten des Leistungskreises ein, wie in Abb. 3-38 dargestellt.

Zeitverlaufsdiagramme

� Inaktiv: Im Zustand EIN ist die Haltebremse gelöst. 
Aktiv: Im Zustand AUS ist die Haltebremse in Funktion (blockiert).

� Die Verzögerungszeit bis zum Lösen der Haltebremse setzt sich aus der mechanischen Ansprech-
zeit der Bremse selbst, sowie der Verzögerungszeit des Ansteuerrelais für die Haltebremse 
zusammen. Weitere Informationen zu der Verzögerungszeit enthält die Bedienungsanleitung 
der Servomotoren (Vol. 2).

� Aktivieren Sie das Startkommando erst dann in der SPS, wenn die elektromagnetische Halte-
bremse gelöst ist.

S001330C

 Abb. 3-37: Anschlussdiagramm

S01943E

 Abb. 3-38: Servo-Ein-Signal (von der SPS) EIN/AUS
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Anschluss Servomotor mit elektromagnetischer Haltebremse
� Inaktiv: Im Zustand EIN ist die Haltebremse gelöst. 
Aktiv: Im Zustand AUS ist die Haltebremse in Funktion (blockiert).

� Inaktiv: Im Zustand EIN ist die Haltebremse gelöst. 
Aktiv: Im Zustand AUS ist die Haltebremse in Funktion (blockiert).

S001332C

 Abb. 3-39: NOT-AUS-Signal von der SPS oder externes NOT-AUS-Signal (EM1) EIN/AUS

S000803C

 Abb. 3-40: Auftreten eines Alarms
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Servomotor mit elektromagnetischer Haltebremse Anschluss
� Inaktiv: Im Zustand EIN ist die Haltebremse gelöst. 
Aktiv: Im Zustand AUS ist die Haltebremse in Funktion (blockiert).

� Diese Zeit ist abhängig vom Betriebszustand des Servoverstärkers.

� Inaktiv: Im Zustand EIN ist die Haltebremse gelöst. 
Aktiv: Im Zustand AUS ist die Haltebremse in Funktion (blockiert).

� Diese Zeit ist abhängig vom Betriebszustand des Servoverstärkers.
� Wenn der Leistungskreis bei gestopptem Servomotor ausgeschaltet wird und der Steuerkreis 

noch eingeschaltet sind, wird die Warnmeldung E9 ausgegeben. Das Signal ALM wird nicht aus-
geschaltet.

S000804C

 Abb. 3-41: Leistungskreis und Steuerkreis AUS

S000899C

 Abb. 3-42: Leistungskreis AUS (Versorgungsspannung des Steuerkreises bleibt erhalten)
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Anschluss Beispiel für Standardbeschaltung
3.8 Beispiel für Standardbeschaltung

Im Folgenden ist ein Anschlussbeispiel mit mehreren Servoverstärkern gezeigt.

HINWEIS Beachten Sie alle in diesem Kapitel bisher aufgeführten Hinweise.

S001333C

 Abb. 3-43: Standardanschluss der Verstärker

21

13

9

15

10

6
16
7

17

2
12
19

CN3

CN5

CN1A

CN3

CN1A

CN1B

MR-J3-B

CN1B

SW1

21

SW2

SW1

21

SW2

CN1A

CN1B

MR-J3-B

SW1

21

SW2

CN1A

CN1B

MR-J3-B

SW1

SW2

A

A

RA3

RA2

RA1DICOM

DOCOM

EM1
DI1
DI2
DI3

5
3
20

DICOM

MBR

INP

ALM

LA
LAR
LB

LBR
LZ

18

SD

8
LZR

11 LG
4 MO1
1 LG
14 MO2

24 VDC � 

 

Spannungs- 
versorgung

USB-Kabel
MR-J3USBCBL3M

(Option)

Encoder A-Phasen-
Impuls 

 

Encoder B-Phasen-
Impuls 

 

Encoder Z-Phasen-
Impuls

Personalcomputer

�, � NOT-AUS

�
SSCNET III- Kabel

(Optional)

Servosystem-
SPS


MR Configurator

(Software)

Monitorausgabe 1 

max. +1mA, bidirektional 
 

Monitorausgabe 2 

max. +1mA, bidirektional

max. 2,0 m

�
Schutzkappe

Verbindung zwischen zwei Verstärkern

Servoverstärker

$

� �

�, %
Alarm �

�

Signal „In Position“

Elektromagnetische 

Haltebremse

Bezugspunkt Steuersignale

�




�

�

�

�

�

�

�
SSCNET III- Kabel

(optional)

Stationsnr. 1

Stationsnr. 2

Stationsnr. 3

Stationsnr. n

%

10 k�

10 k�

Oberer Endschalter (FLS)

Unterer Endschalter (RLS)

Näherungsschalter (DOG)

Gehäuse
3 - 42



Beispiel für Standardbeschaltung Anschluss
Hinweise zu Abb. 3-43:

� Schalten Sie den NOT-AUS-Eingang (EM1) immer EIN (Normalzustand NOT-AUS-Schalter: geschlossene 
Kontakte), bevor Sie mit dem normalen Betrieb beginnen. Durch Einstellen des DRU-Parameters PA04 der 
Steuereinheit auf „�1��“ kann der NOT-AUS-Eingang (EM1) deaktiviert werden.

 Verwenden Sie MRZJW3-SETUP 221E.

� Die Kabellängen für die Abstände zwischen den einzelnen Servoverstärkern für das SSCNET III-Kabel zeigt 
folgende Tabelle.

� Die Verkabelung zwischen der zweiten und den nachfolgenden Stationsnummern ist ausgelassen.

� Bis zu acht Stationen (n = 1 bis 8) können verbunden werden. Siehe auch Abschn. 3.9.

� Stecken Sie die Schutzkappen immer auf die unbenutzten Anschlüsse von CN1A und CN1B.

� Spannungsversorgung 24 V DC � 10 %, 150 mA für externe Schnittstellensignale. Der Strom von 150 mA 
wird benötigt, wenn alle E/A-Anschlüsse verwendet werden. Mit Verringerung der Anzahl der verwendeten 
E/A-Anschlüsse kann die Stromaufnahme reduziert werden. Siehe auch Abschn. 3.2.2.

� Im störungsfreien Betrieb ist der Ausgang Alarm (ALM) eingeschaltet. Bei einem Alarm wird der Ausgang 
abgeschaltet, und die Ausgabe von Signalen durch die SPS sollte durch das Ablaufprogramm gestoppt 
werden.

� Klemmen mit gleichem Signalnamen sind im Servoverstärker intern verbunden.

� Die Signale können mit dem Parametern PD07, PD08, PD09 verändert werden.

% Verwendung der E/A-Schnittstelle in negativer Logik. Bei Verwendung in positiver Logik siehe Abschn. 3.2.3.

$ Durch die Einstellungen der SPS können den Eingängen DI1, DI2, DI3 Operanden, wie z.B. Schalter oder 
Sensoren, zugeordnet werden. Weitere Einzelheiten finden Sie im Handbuch der SPS. Die Zuordnung der 
Operanden ist bei der Q173DCPU, Q172DCPU, Q173HCPU, Q172HCPU und dem QD75MH� möglich.

m
GEFAHR:

 Achten Sie auf korrekte Erdung von Servomotor und Servoverstärker.

Zur Vermeidung eines elektrischen Schlags müssen Sie die Schutzleiterklemme (PE) des Ser-
voverstärkers, gekennzeichnet mit , mit der Erdungsklemme des Schaltkastens verbinden.

b
ACHTUNG:
� Achten Sie bei der Diode auf korrekten Anschluss. Ein verkehrter Anschluss der Diode führt zu 

fehlerhaftem Verhalten des Servoverstärkers und verhindert das Aussenden von Signalen, die 
wichtige Schutzeinrichtungen wie NOT-AUS oder andere steuern.

� Verfügt die SPS über keine NOT-AUS-Funktion, muss ein externer NOT-AUS-Schalter einge-
setzt werden.

Kabel Kabelbezeichnung Kabellänge Abstand zwischen den 
Servoverstärkern

Standardkabel innerhalb 
des Schaltschranks MR-J3BUS�M 0,15 m bis 3,0 m

20 m
Standardkabel außerhalb 

des Schaltschranks MR-J3BUS�M-A 5,0 m bis 20,0 m

Hochflexibles Kabel für 
große Entfernungen MR-J3BUS�M-B 30,0 m bis 50,0 m 50 m

Tab. 3-11:SSCNET III-Kabel
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Anschluss Einstellung der Stationsnummer
3.9 Einstellung der Stationsnummer

Die Stationsnummer des Servoverstärkers wird über den Drehschalter SW1 eingestellt. Beachten Sie, 
dass eine einmal vergebene Stationsnummer nicht ein zweites Mal für einen anderen Servoverstärker 
vergeben werden kann. Bei einer solchen Einstellung ist ein ordnungsgemäßer Betrieb nicht gewähr-
leistet. Die Einstellung der Stationsnummer ist unabhängig von der Reihenfolge bei der SSCNET III-
Verkabelung der Servoverstärker.

� Die nachfolgende Funktionstabelle Tab. 3-12 gilt nur unter der Voraussetzung, dass sich der 
Schalter SW2-2 (Reserve) in der unteren Position befindet (Standardeinstellung).

HINWEIS Die über den Drehschalter SW1 eingestellte Stationsnummer muss der in der SPS festgelegten 
Stationsnummer entsprechen.

Abb. 3-44:  
Drehschalter SW1 zum Einstellen der 
Stationsnummer

S000972C

S

01277C

 Abb. 3-45: Schalter SW2 zur Auswahl des Testbetriebs

0 1 2 
3 

4 
5 

6 
7 8 9 A B C

 D
 E F 

SW1

Reserve SW2-2 

Stellen Sie sicher, dass sich der 
Schalter immer in der Position 
„unten“ befindet.

SW2 �

oben

unten

Auswahl Testbetrieb SW2-1 

Stellen Sie für den Testbetrieb SW2-1 in die obere Position. Mit Hilfe des 

MR-Configurators wird der Testbetrieb ausgeführt (Servokonfiguration).
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Einstellung der Stationsnummer Anschluss
Einstellung
Zuordnung Anzeige

Reserveschalter SW2-2 Drehschalter SW1

Unten

(Stellen Sie sicher, dass sich 
der Schalter immer in der 

Position „unten“ befindet.)

0 Stationsnr. 1 01

1 Stationsnr. 2 02

2 Stationsnr. 3 03

3 Stationsnr. 4 04

4 Stationsnr. 5 05

5 Stationsnr. 6 06

6 Stationsnr. 7 07

7 Stationsnr. 8 08

8 Stationsnr. 9 09

9 Stationsnr. 10 10

A Stationsnr. 11 11

B Stationsnr. 12 12

C Stationsnr. 13 13

D Stationsnr. 14 14

E Stationsnr. 15 15

F Stationsnr. 16 16

Tab. 3-12: Einstellung der Stationsnummer
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Anschluss Einstellung der Stationsnummer
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Prüfpunkte vor der Inbetriebnahme Betrieb
4 Betrieb

4.1 Prüfpunkte vor der Inbetriebnahme

Anschluss

Prüfen Sie vor der ersten Inbetriebnahme die folgenden Punkte:

● Die Spannungsversorgung ist an den Leistungsklemmen (dreiphasig: L1, L2, L3, L11, L21/einpha-
sig: L1, L2, L11, L21) des Servoverstärkers korrekt angeschlossen.

● Die Klemmenbelegung (U, V, W) des Leistungsausgangs am Servoverstärker stimmt in der Phase 
mit der Klemmenbelegung (U, V, W) des Leistungseingangs am Servomotor überein.

● Korrekter Anschluss der Versorgungsspannung

S

001336C

 Abb. 4-1: Anschluss Servoverstärker mit Servomotor

b
ACHTUNG:

Die Spannungsversorgung niemals direkt an die Leistungsklemmen (U, V, W) des Servomotors 
anschließen und niemals die Leistungsklemmen des Servoverstärkers (L1, L2, L3) direkt mit den 
Leistungsklemmen (U, V, W) des Servomotors verbinden

Anderfalls kann das Gerät zerstört werden!

U
U

V
V

W
W

M

Servoverstärker Servomotor

U V W

U V W

M

Servoverstärker Servomotor

S001337C
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Betrieb Prüfpunkte vor der Inbetriebnahme
● Servoverstärker und Servomotor sind sicher geerdet

● Für den Einsatz eines optionalen Bremswiderstandes für Geräte mit 3,5 kW oder kleiner

– muss die Kabelbrücke über den Klemmen D-P(+) von CNP2 entfernt sein.

– muss der optionale Bremswiderstand an die Klemmen P(+) und C angeschlossen sein.

– muss ein paarig verdrilltes Kabel verwendet werden (Siehe Abschn. 7.1.1).

● Für den Einsatz eines optionalen Bremswiderstandes für Geräte mit 5 kW oder größer

– muss der interne Bremswiderstand von den Klemmen P-C von TE1 abgeklemmt sein.

– muss der optionale Bremswiderstand an die Klemmen P und C angeschlossen sein.

– muss bei einer Länge zwischen 5 m und 10 m ein paarig verdrilltes Kabel verwendet werden 
(Siehe Abschn. 7.1.1).

● Für den Einsatz einer Bremseinheit über 5 kW

– muss der interne Bremswiderstand von den Klemmen P-C von TE1 abgeklemmt sein.

– muss die Bremseinheit an die Klemmen P und N angeschlossen sein.

S001338C

 Abb. 4-2: Erdung

M

Servoverstärker Servomotor
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Prüfpunkte vor der Inbetriebnahme Betrieb
● E/A Schnittstellenverdrahtung

– Die E/A-Signale müssen korrekt angeschlossen sein.

– Verwenden Sie erzwungene Ausgangssignale, um die Kontakte am Stecker CN3 EIN und AUS 
zu schalten. Mit dieser Funktion kann ein Verdrahtungstest gemacht werden. Hierfür darf nur 
die Versorgungsspannung für den Steuerkreis (L11, L12) angelegt werden.

– Am Stecker CN3 darf keine Spannung von 24 V DC oder höher anliegen.

– Am Stecker CN3 dürfen die Kontakte SD und DOCOM nicht kurzgeschlossen sein.

Kabelverlegung

● Die Anschlusskabel stehen unter keiner mechanischen Belastung (Zug oder übermäßige Biegung 
usw.).

● Das Encoder-Kabel sollte nicht in einer Weise betrieben werden, die die maximale Anzahl der 
erlaubten Verbiegungen übersteigt.

● Der Steckerbereich des Servomotors sollte nicht mechanisch belastet sein.

Stationsnummer

Die Stationsnummer muss der in der SPS festgelegten Einstellung entsprechen.  
(Siehe Abschn. 3.9)

Parameter

Prüfen Sie die Einstellung der Parameter über die Anzeige der SPS oder die Software.

Umgebung

Prüfen Sie vor der ersten Inbetriebnahme den folgenden Punkt:

● Die Signal- und Versorgungsleitungen sind nicht durch Kabelreste, Metallspäne oder Ähnliches 
kurzgeschlossen.

S001340C

 Abb. 4-3: Kurzschluss von SD und DOCOM

CN3
DOCOM

SD

Servoverstärker
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Betrieb Inbetriebnahme
4.2 Inbetriebnahme

4.2.1 Vorgehensweise bei der Inbetriebnahme

Einschalten der Spannungsversorgung

Nach Anlegen der Versorgungsspannung an Leistungskreis und Steuerkreis erscheint auf der Anzei-
ge des Servoverstärkers „b01“ (bei Werkseinstellung mit Stationsadresse 1).

Im System der Absolutwert-Positionserkennung führt das erste Einschalten der Spannungsversor-
gung zu der Fehlermeldung 25 „Verlust der Absolutposition“. Das Servosystem kann nicht einge-
schaltet werden. Diese Reaktion ist durch die ungeladene Kapazität des Encoders bedingt und kein 
Fehler. Die Fehlermeldung kann dadurch behoben werden, dass die Spannungsversorgung während 
des Alarmstatus einige Minuten eingeschaltet bleibt und anschließend aus- und wieder eingeschal-
tet wird.

Weiterhin kann es im System der Absolutwert-Positionserkennung beim Einschalten der Spannungs-
versorgung bei Drehzahlen ab 3000/min zu Positionsabweichungen aufgrund externer Krafteinwir-
kungen o. Ä. kommen. Deshalb muss die Spannungsversorgung während eines Motorstopps einge-
schaltet sein.

Parametereinstellung

Nehmen Sie die Parametereinstellungen entsprechend der Anwendung und den technischen Daten 
der Maschine vor. (Parameterdefinitionen in Abschn. 4.5)

Schalten Sie nach Einstellung der Parameter die Spannungsversorgung aus und wieder ein, um die 
neuen Parameterwerte zu aktivieren.

m
GEFAHR:

● Bedienen Sie die Schalter nicht mit feuchten Händen. Es besteht die Gefahr, dass Sie einen 
elektrischen Schlag erhalten.

● Die Servoverstärker dürfen nicht mit demontierter Frontabdeckung betrieben werden. Es 
besteht die Gefahr eines elektrischen Schlages durch spannungsführende Teile.

● Die Frontabdeckung darf bei eingeschalteter Spannungsversorgung oder während des Be-
triebes nicht geöffnet werden. Es besteht die Gefahr, dass Sie einen elektrischen Schlag 
erhalten.

● Überprüfen Sie vor der Inbetriebnahme die Einstellung der Parameter. Durch falsche Einstel-
lung der Parameter könnten einige Maschinen unerwartete Bewegungen ausführen.

● Berühren Sie bei eingeschalteter Spannungsversorgung oder kurz nach Ausschalten der 
Spannungsversorgung nicht die Kühlrippen des Servoverstärkers, den Bremswiderstand, 
den Servomotor oder andere Bauteile. Diese können sehr heiß sein, so dass es zu Verbren-
nungen kommen könnte.

Pr.-Nr. Bedeutung Einstellung Beschreibung

PA14 Drehrichtung des Servomotors 0
Vorwärtsdrehung erfolgt in Richtung steigender 
Adressen

PA08 Auto-Tuning ���1 Aktiviert

PA09 Ansprechverhalten Auto-Tuning 12 Langsames Ansprechverhalten (Grundeinstellung)

Tab. 4-1: Einstellwert und Regelfunktion
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Inbetriebnahme Betrieb
Servo einschalten

Gehen Sie beim Einschalten des Servoverstärkers wie folgt vor:

� Schalten Sie die Spannungsversorgung des Leistungs- und Steuerkreises ein.

� Die SPS sendet den „Servo EIN“-Befehl.

Im „Servo EIN“-Zustand ist der Servoverstärker betriebsbereit. Der Servomotor ist in Regelung.

Referenzpunkt einstellen

Stellen Sie vor Ausführung eines Positioniervorgangs den Referenzpunkt ein.

Stopp

In folgenden Fällen wird der Betrieb des Servoverstärkers und des Servomotors unterbrochen. Ver-
fügt der Servomotor über eine elektromagnetische Haltebremse, siehe Abschn. 3.7.

Bedingung Stoppverhalten

SPS

„Servo AUS“-Befehl
Der Leistungskreis wird abgeschaltet und 

der Servomotor läuft aus.

„NOT-AUS“-Befehl

Der Leistungskreis wird abgeschaltet und 

der Motor über die dynamische Bremse (Wider-
standsbrücke) gestoppt. Die Fehlermeldung der 
SPS E7 erscheint.

Servoverstärker

Auftreten eines Fehlers
Der Leistungskreis wird abgeschaltet und 

der Motor über die dynamische Bremse (Wider-
standsbrücke)gestoppt.

Externer NOT-AUS-Schalter (EM1) wird 
betätigt.

Der Leistungskreis wird abgeschaltet und 

der Motor über die dynamische Bremse (Wider-
standsbrücke) gestoppt. Die Fehlermeldung 
„Servo NOT-AUS“ E6 erscheint.

Tab. 4-2: Stoppverhalten
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Betrieb Anzeige und Betrieb
4.3 Anzeige und Betrieb

4.3.1 Flussdiagramm der Anzeige

Die Einstellung der Parameter, die Anzeige der Stationsnummer sowie Diagnose- und Statusanzeige 
erfolgen über das Anzeigefeld an der Frontseite des Servoverstärkers (3-stellige 7-Segment-LED).

S001433C

 Abb. 4-4: Flussdiagramm der Anzeige

Spannungsversorgung des Servoverstärkers EIN

Spannungsversorgung des Servoverstärkers EIN (SSCNET III-Kommunikation startet)

Betriebsbereitschaft EIN

Servo EIN

Normalbetrieb

Spannungsversorgung der SPS AUS

Spannungsversorgung der SPS EIN

Rücksetzen von Alarm 
oder Warnung

Betriebsbereitschaft EIN/ 
Servo EIN

Betriebsbereitschaft EIN 

Servo AUS

Betriebsbereitschaft AUS 

Servo AUS

Datenaustausch mit der 
Servo-System-SPS zur 
Initialisierung

Wartestatus bis zum Einschalten 
der Spannungsversorgung 

der System-SPS

(SSCNET III-Kommunikation)

Bei Auftreten 
eines Alarms 

erfolgt eine 
Alarmmeldung.

�

�

�

�

Überlast

Anzeige blinkt

Anzeige blinkt

Anzeige blinkt

Anzeige blinkt

Überlastwarnung �

NOT-AUS der SPS

NOT-AUS

Anzeige von Alarm- oder 
Warnungsnr.

Hinweise �, �, � siehe folgende Seite
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Anzeige und Betrieb Betrieb
� Nur die Alarm- und die Warnungsnummer wird angezeigt, nicht die Stationsnummer.
� Erscheint eine andere Warnung als E6 oder E7, zeigt das Blinken des Dezimalpunkts an der zwei-

ten Anzeigestelle, dass der Status „Servo EIN“ ist.
� Die rechten beiden Segmente bei der Anzeige b01, c02 und d16 zeigen die Nummer der Station 

an: 

Station 1 Station 2 Station 16 S001435C
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Betrieb Anzeige und Betrieb
4.3.2 Statusanzeige

� Die Zeichen „##“ sind Platzhalter für die Ziffern 00 bis 16. Die Bedeutung der Ziffern finden Sie in 
Tab. 4-4.

� Die Zeichen „��“ sind Platzhalter für die Nummer der Alarm-/Warnmeldung.
� Zur Ausführung der Funktionen ist die Software „MR-Configurator“ erforderlich. 

Anzeige Status Beschreibung

Initialisierung

� Der Servoverstärker wurde eingeschaltet, während die SPS 
ausgeschaltet war.

� Die in der SPS festgelegte Stationsnummer stimmt nicht 
mit der über den Drehschalter SW1 des Servoverstärkers 
eingestellten Stationsnummer überein.

� Es ist ein Fehler des Servoverstärkers oder ein 
Kommunikationsfehler mit der SPS aufgetreten. In diesem 
Fall ändert sich die Anzeige: 
„Ab“ � „AC“ � „Ad“ � „Ab“

� Die SPS arbeitet fehlerhaft

Initialisierung Vorbereitung der Kommunikationseinstellungen

Initialisierung
Die vorbereitenden Kommunikationseinstellungen sind abge-
schlossen und die nachfolgende Synchronisation zwischen SPS 
und Servoverstärker ist erfolgt.

Initialisierung Kommunikation mit der SPS zur Parametereinstellung

Initialisierung Austausch der Motor- und Encoderdaten mit der SPS

Initialisierung Austausch der Signaldaten mit der SPS

Initialisierung abgeschlossen
Abschluss des Datenaustausches mit der SPS zur  
Initialisierung

Initialisierung Betriebsbereitschaft
Die SPS wurde ausgeschaltet, während der Servoverstärker 
eingeschaltet ist.

�
Ready AUS Empfang des Signals „Ready AUS“ von der SPS

�
Servo EIN Empfang des Signals „Ready AUS“ von der SPS

�
Servo AUS Empfang des Signals „Ready AUS“ von der SPS

�
Alarm-/Warnmeldung Anzeige der Nummer der Alarm-/Warnmeldung (Abschn. 9.1)

CPU-Fehler Von CPU-Überwachung erkannter Fehler

�

Testbetrieb �

Tipp-Betrieb, Positionierbetrieb, Programmbetrieb, erzwun-
genes Ausgangssignal an DO

�

Betrieb ohne Servomotor

Tab. 4-3: Statusanzeige

.

4 - 8



Anzeige und Betrieb Betrieb
# Beschreibung Tab. 4-4: 
Bedeutung des Zeichens „#“0 Testbetrieb

1 Station 1

2 Station 2

3 Station 3

4 Station 4

5 Station 5

6 Station 6

7 Station 7

8 Station 8

9 Station 9

10 Station 10

11 Station 11

12 Station 12

13 Station 13

14 Station 14

15 Station 15

16 Station 16
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Betrieb Testbetrieb
4.4 Testbetrieb

Führen Sie einen Testbetrieb aus, bevor Sie mit dem normalen Betrieb beginnen. Das dient dazu, si-
cher zu stellen, dass die Maschine normal funktioniert. Beachten Sie auch die Angaben in Abschn. 4.2
bzgl. der Inbetriebnahmemethoden des Servoverstärkers.

HINWEIS Überprüfen und korrigieren sie ggf. das SPS-Programm im Modus „Betrieb ohne Servomotor“. 

Hier wird geprüft, ob der Servoverstärker und der Servomotor ordnungs-
gemäß arbeiten. 
Der Servomotor ist mechanisch von der Maschine abgekoppelt. In diesem 
Test wird überprüft, ob der Servomotor richtig dreht. 
 

 

 

Hier wird geprüft, ob der Servomotor richtig auf die Anweisungen der SPS 
reagiert und richtig dreht. 
Prüfen Sie, dass der Servomotor entsprechend der folgenden Prozedur 
dreht:

� Geben Sie zuerst den Befehl für langsame Drehzahl aus, und prüfen Sie, 
ob der Servomotor in der richtigen Richtung usw. dreht.

� Prüfen Sie das Eingangssignal, falls der Servomotor in der falschen 
Richtung dreht.

 

 

 

 

Koppeln Sie hier den Servomotor wieder mechanisch an die Maschine an. 
Prüfen Sie, ob die Maschine entsprechend den eingegebenen Anwei-
sungen normal funktioniert. 
Prüfen Sie, dass der Servomotor entsprechend der folgenden Prozedur 
dreht:

� Geben Sie zuerst den Befehl für langsame Drehzahl aus, und prüfen Sie, 
ob der Servomotor in der richtigen Richtung usw. dreht.

� Prüfen Sie bei Problemen mit der Drehzahl des Servomotors, der 
Befehlsimpulsfrequenz, des Lastverhältnisses usw. die angezeigten 
Informationen der Statusanzeige.

� Prüfen Sie mit dem Programm der SPS den Automatikbetrieb.

 Abb. 4-5: Testbetrieb des Servomotors

Testbetrieb des
Servomotors allein.

Testmodus: Tipp-Betrieb

Testbetrieb des
Servomotors nur durch

Anweisungen

Testbetrieb des
Servomotors mit

angekoppelter Maschine
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Testbetrieb Betrieb
Mit Hilfe eines Personalcomputers und der Software (MR-Configurator) können Funktionen wie Tipp-
Betrieb, Positionierung, Betrieb ohne Servomotor und erzwungenes Ausgangssignal ausgeführt wer-
den, ohne die SPS anzuschließen.

Der Systemaufbau ist entsprechend Abb. 3-43 vorzunehmen.

● JOG (Tipp-Betrieb)

Im Tipp-Betrieb kann der Servomotor auch ohne SPS verfahren werden. Der Tipp-Betrieb ist unab-
hängig von der Betriebsbereitschaft des Servoverstärkers und ohne angeschlossene SPS möglich. 
Nutzen Sie den Tipp-Betrieb auch zum Rücksetzen des Motors nach dem NOT-AUS. Der Tipp-Betrieb 
ist unabhängig von der Betriebsbereitschaft des Servoverstärkers und ohne angeschlossene SPS 
möglich.

Die Steuerung des Tipp-Betrieb erfolgt über das Menü der Software. 

b
ACHTUNG:

● Der Testbetrieb dient zum Testen des Servomotors und nicht zum Testen der Maschine. Im 
Testbetrieb darf nur der Servomotor ohne die Maschine betrieben werden.

● Sollte irgendein Fehler im Betrieb auftreten, stoppen Sie den Betrieb durch Betätigung des 
externen NOT-AUS-Signals (EM1).

HINWEIS Eine detaillierte Beschreibung der Funktionen finden Sie im Handbuch der Software.

Bezeichnung Grundeinstellung Einstellbereich

Drehzahl [1/min] 200 0 bis maximale Drehzahl

Beschleunigungs-/Verzögerungszeit [ms] 1000 0 bis 50000

Tab. 4-5: Einstellung für den Tipp-Betrieb

Funktion Schaltfläche

Start Vorwärtsdrehung „Forward“

Start Rückwärtsdrehung „Reverse“

Stopp „Stop“

Tab. 4-6: Steuerung des Tipp-Betriebs
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Betrieb Testbetrieb
● Positionierung

Positioniervorgänge können auch ohne SPS ausgeführt werden. Nutzen Sie den Tipp-Betrieb auch 
zum Rücksetzen der Position nach dem NOT-AUS. Die Positionierung ist unabhängig von der Be-
triebsbereitschaft des Servoverstärkers und ohne angeschlossene SPS möglich.

Die Steuerung der Positionierung erfolgt über das Menü der Software.

● Programmbetrieb

Im Programmbetrieb können verschiedene Programmabschnitte auch ohne SPS ausgeführt werden. 
Der Programmbetrieb ist unabhängig von der Betriebsbereitschaft des Servoverstärkers und ohne 
angeschlossene SPS möglich.

Die Steuerung des Programmbetriebs erfolgt über das Menü der Software.

● Erzwungenes Ausgangssignal (DO) (Forced output)

Das Ausgangssignal (DO) kann unabhängig vom Status des Servomotors ein- oder ausgeschaltet 
werden. Diese Funktion wird z. B. zum Prüfen der Signalleitungen verwendet.

Verwenden Sie zur Ausführung der Funktion die Software.

Bezeichnung Voreinstellung Einstellbereich

Verfahrweg [Impulse] 4000 0 bis 99999999

Drehzahl [1/min] 200 0 bis maximale Drehzahl

Beschleunigungs-/Verzögerungszeit [ms] 1000 0 bis 50000

Tab. 4-7: Einstellungen für die Positionierung

Funktion Schaltfläche

Start Vorwärtsdrehung „Forward“

Start Rückwärtsdrehung „Reverse“

Pause „Pause“

Tab. 4-8: Steuerung der Positionierung

Funktion Schaltfläche

Start „Start“

Stopp „Reset“

Tab. 4-9: Steuerung des Programmbetriebs
4 - 12



Testbetrieb Betrieb
4.4.1 Vorgehensweise beim Testbetrieb

Tipp-Betrieb, Positionierung, Programmbetrieb, erzwungenes Ausgangssignal

� Schalten Sie die Spannungsversorgung aus.

� Stellen Sie den Schalter SW2-1 auf die obere Position. 

Ist der Schalter SW2-1 in der oberen Position, ist über den Drehschalter SW1 die Stationsnummer 
eingestellt und wird der Betrieb über die SPS ausgeführt, erscheint zwar das Menü des Testbe-
triebs auf dem Bildschirm des Personalcomputers, es wird aber keine Funktion ausgeführt.

� Schalten Sie die Spannungsversorgung ein. Nach der Initialisierung erscheint folgende Anzeige:

	 Führen Sie nun den Betrieb über den Personalcomputer aus.

oben

unten

Stellen Sie den Schalter 
SW2-1 auf die Position 

„oben“

S001357C

S001358C

Dezimalpunkt blinkt
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Betrieb Testbetrieb
Betrieb ohne Servomotor

Ohne angeschlossenen Servomotor besteht die Möglichkeit, dass der Servoverstärker – in Abhän-
gigkeit von den Signalen der SPS – Signale und Anzeigewerte ausgibt, die den Betrieb mit Servomo-
tor simulieren. Diese Funktion kann zum Beispiel zur Prüfung des Programms des angeschlossenen 
Positioniermoduls dienen. Diese Funktion kann auch zum Rücksetzen nach dem NOT-AUS genutzt 
werden. Im Modus Betrieb ohne Motor reicht es aus, die Steuerspannungsversorgung nur an die 
Klemmen L11 und L21 des Servoverstärkers anzulegen.

Zum Stoppen dieser Funktion stellen Sie den Auswahlschalter „Betrieb ohne Servomotor“ in der Ser-
vo-Parametereinstellung der SPS auf „deaktiviert“.

Die Steuerung des Betriebs ohne Servomotor erfolgt über das Menü der Software.

Folgende Fehler- und Warnmeldungen können im Betrieb ohne Servomotor nicht auftreten:

– Encoder-Fehler 1 (16)

– Encoder-Fehler 2 (20)

– Verlust der Absolutposition (25)

– Batterieunterbrechung (92)

– Batteriewarnung (9F)

Alle anderen Fehlermeldungen entsprechen denen bei angeschlossenem Servomotor.

� Schalten Sie die Spannungsversorgung aus.

� Führen Sie nun den Betrieb ohne Servomotor über den Personalcomputer aus. Auf dem Servo-
verstärker erscheint folgende Anzeige:

HINWEIS Der Betrieb ohne Servomotor kann über die Software ausgeführt werden. Stellen Sie den Parame-
ter für den Betrieb ohne Servomotor über die SPS ein.

Last Einstellung

Lastmoment 0

Massenträgheit der Last Gleich der Massenträgheit des Servomotors

Tab. 4-10: Einstellungen für die Last

oben

unten
Stellen Sie den Schalter 

SW2-1 auf die Position „un-
ten“

S001359C

Dezimalpunkt blinkt
S001359aC
4 - 14



Parameter Betrieb
4.5 Parameter

Ist der Servoverstärker an die SPS angeschlossen, werden die Parameter auf die Werte der SPS gesetzt. 
Ein Ausschalten und anschließendes Wiedereinschalten der Spannungsversorgung deaktiviert die 
über die Software eingestellten Parameterwerte und aktiviert die Parameter der SPS. 

Beim Servoverstärker MR-J3-B sind die Parameter in folgende Gruppen entsprechend der Funktion 
unterteilt.

� Durch die hauptsächliche Einstellungen der Grundparametern PA�� kann der Auslieferungszu-
stand (Werkseinstellung) wiederhergestellt werden.

b
ACHTUNG

Nehmen Sie an den Parametereinstellungen keine extremen Veränderungen vor, da dies zu 
einem instabilen Betrieb des Systems führen kann.

HINWEISE Die herstellerspezifischen Parameter dürfen ausschließlich auf die Werkseinstellung gesetzt 
werden.

In Abhängigkeit der SPS dürfen einige Parameter nicht eingestellt werden. Weiterhin kann der 
Einstellbereich mancher Parameter in Abhängigkeit von der verwendeten SPS variieren. Detail-
lierte Informationen finden Sie im Handbuch der SPS.

Parametergruppe Beschreibung

Grundparameter � 

(Nr. PA��)
Diese Parameter dienen zur Grundeinstellung. Grundsätzlich ist der Betrieb des Servo-
verstärkers nur mit diesen Parametereinstellungen möglich.

Kalibrierparameter 
(Nr. PB��)

Ermöglicht die manuelle Einstellung der Regelungsparameter

Zusatzparameter 
(Nr. PC��)

Ermöglicht die Einstellung des analogen Monitorausgangs, der Encodersignale und 
des Einsatzes der elektromagnetischen Haltebremse

E/A-Parameter 
(Nr. PD��)

Ermöglicht die Einstellung der E/A-Signale des Servoverstärkers

Tab. 4-11: Parametergruppen
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Betrieb Parameter
4.5.1 Motorabhängige Einstellung für maximales Drehmoment

Bei der Kombination des Servoverstärkers MR-J3-�B mit dem Servomotor HF-KP kann das maximale 
Drehmoment über die Servoparameter von 300 % auf 350 % und mit dem Motor HF-JP von 300 % auf 
400 % erhöht werden.

Dies gilt für Servoverstärker MR-J3-�B ab der Software-Version C4, die ab August 2009 produziert 
wurden und für Servomotoren HF-KP ab Produktionsdatum Juni 2009, bzw. für Servomotoren HF-JP 
ab Produktionsdatum April 2010.

Servoverstärker Maximal einstellbares 
Drehmoment

Motor unterstützt kein 
Drehmoment von 350 %

Motor unterstützt 
Drehmoment von 350 %

Einstellung von 350 %  
Drehmoment nicht möglich

300 % ✔ (300 %) ✔ (300 %)

350 % Parametereinstellung 
ungültig

Parametereinstellung 
ungültig

Einstellung von 350 %  
Drehmoment möglich

300 % ✔ (300 %) ✔ (300 %)

350 % ✘  (Parameterfehler: AL37) ✔ (350 %)

Tab. 4-12: Kombination von Servoverstärker und Motor HF-KP

Servoverstärker Motor unterstützt kein 
Drehmoment von 400 %

Motor unterstützt 
Drehmoment von 400 %

Standardmotor 
außer HF-JP

Einstellung von 400 %  
Drehmoment nicht möglich ✘  (Alarm: AL1A) ✘  (Alarm: AL1A) ✔

Einstellung von 400 %  
Drehmoment möglich ✘  (Alarm: AL1A) ✔ (400 %) ✔

Servoverstärker mit  
Kennbuchstabe U ✔ (400 %) ✔ (400 %) ✘

Tab. 4-13: Kombination von Servoverstärker und Motor HF-JP
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Parameter Betrieb
4.5.2 Einstellung der Grundparameter (PA��)

� Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus- und 
Wiedereinschalten der Spannungsversorgung oder einen Reset der SPS.

� Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus- und 
Wiedereinschalten der Spannungsversorgung.

Nr. Symbol Beschreibung Werksein-
stellung Einheit Benutzer-ein-

stellung

PA01 STY Einstellung der Betriebsart 0000H —

PA02 REG � Auswahl optionaler Bremswiderstand 0000H —

PA03 ABS � Auswahl Absolutwertsystem 0000h —

PA04 AOP1 � Funktionsauswahl A-1 0000H —

PA05 —

Herstellereinstellung

0 —

PA06 — 1 —

PA07 — 1 —

PA08 ATU Auto-Tuning 0001H —

PA09 RSP Ansprechverhalten des Auto-Tunings 12 —

PA10 INP Schaltschwelle „In Position“ 100 Impulse

PA11 —

Herstellereinstellung

1000,0 %

PA12 — 1000,0 %

PA13 — 0000H —

PA14 POL � Drehrichtung 0 —

PA15 ENR � Anzahl Encoder-Ausgabepulse 4000 Impulse/U

PA16 —

Herstellereinstellung

0 —

PA17 — 0000H —

PA18 — 0000H —

PA19 BLK � Parameter-Schreibschutz (siehe Abschn. 4.5.3) 000BH —

Tab. 4-14: Parameterliste Grundparameter
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Betrieb Parameter
4.5.3 Schreibschutz für Parameter

Im Auslieferzustand des Servoverstärkers ist die Einstellung der Grundparameter, Kalibrierungspara-
meter und Zusatzparameter freigegeben.  
Eine versehentliche Änderung der Parameter kann über den Parameter PA19 (Schreibschutz der Pa-
rameter) gesperrt werden.

Erfolgt die Einstellung der Parameter über die SPS, muss Parameter PA19 nicht verändert werden.

Nach der Änderung von Parameter PA19 schalten Sie die Spannungsversorgung einmal aus und wie-
der ein oder führen einen Reset der SPS aus, um die Einstellung zu aktivieren.

Die folgende Tabelle gibt einen Überblick über die Einstellung des Parameters PA19. Der Schreib-
schutz ist bei den mit (✔) gekennzeichneten Parametern wirksam.

Einstellwert 
Parameter 

PA19
Funktion

Grundparameter

Nr. PA��

Kalibrier-
parameter
Nr. PB��

Zusatz-
parameter
Nr. PC��

E/A-Parameter

Nr. PD��

0000H
Lesen ✔ — — —

Schreiben ✔ — — —

000BH 

(Initialwert)

Lesen ✔ ✔ ✔ —

Schreiben ✔ ✔ ✔ —

000CH
Lesen ✔ ✔ ✔ ✔

Schreiben ✔ ✔ ✔ ✔

100BH
Lesen ✔ — — —

Schreiben nur PA19 — — —

100CH
Lesen ✔ ✔ ✔ ✔

Schreiben nur PA19 — — —

Tab. 4-15: Parameterzugriff
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Parameter Betrieb
4.5.4 Beschreibung der Grundparameter:

Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PA01 STY � 0000H Siehe Beschreibung

Einstellung der Betriebsart:

Einstellung Regelkreisverhalten Maximale Drehmomenteinstellung 
von 350 % beim Motor HF-KP

0 Normal (Werkseinstellung) Deaktiviert (Werkseinstellung)

3 Normal (Werkseinstellung) Aktiviert

4 Erhöhtes Ansprechverhalten Deaktiviert (Werkseinstellung)

5 Erhöhtes Ansprechverhalten Aktiviert

 

Stellen Sie für den Motor HF-KP das Regelkreisverhalten und das maximale Drehmoment ein. Durch Aktivierung des erhöh-
ten Ansprechverhaltens kann die Ansprechschwelle des Servo-Regelkreises gegenüber dem normalen Regelungsverhalten 
in der Werkseinstellung angehoben werden. 
Außerdem kann das Ansprechen auf Sollwertänderungen und die Anregelzeit für Maschinen mit hoher Eigensteifigkeit 
verringert werden. Zur weiteren Verringerung der Ansprechzeit erhöhen Sie den Verstärkungsfaktor für die Lageregelung 
des virtueller Regelkreis (PB07) manuell, um die Ergebnisse des erhöhtes Ansprechverhaltens auch für das Auto-Tuning zu 
nutzen.
Durch die Aktivierung des maximalen Drehmoments von 350 % mit PA01 kann das maximal vom Servomotor HF-KP abge-
gebene Drehmoment von 300 % auf 350 % gesteigert werden. Beachten Sie, dass Sie sich beim Betrieb des Motors mit 
einem Drehmoment von 350 % innerhalb der vorgegebenen Grenzen der Lastdiagramme (siehe Abschn. 10.1.1) befinden. 
Werden diese Grenzvorgaben überschritten, können die Alarme 50/51 (Überlast 1/2) oder 46 (Servomotor-Überhitzung) 
auftreten. 

HINWEISE:
� Stellen Sie den Drehmomentgrenzwert in der SPS auf 1000 % ein, wenn für den Motor HF-KP das Maximaldrehmoment 

von 350 % aktiviert ist.

� Bei den Servomotoren HF-KP ab Produktionsdatum Juni 2009 ist die Einstellung des maximalen Drehmoments von 
350 % zulässig. Bei Motoren, die vor diesem Datum produziert wurden, führt diese Einstellung zu der Alarmmeldung 37 
(Parameterfehler).

� Diese Einstellung steht bei Servoverstärkern ab der Software-Version C4 mit Produktionsdatum ab August 2009 zur 
Verfügung. 
Die Software „MR Configurator“ unterstützt diese Einstellung ab der Version C3.

Tab. 4-16: Detaillierte Übersicht der Parameter PA�� (1)

0 00
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Betrieb Parameter
Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PA02 REG � 0000H Siehe Beschreibung

Auswahl optionaler Bremswiderstand/optionale Bremseinheit:

ACHTUNG:
Eine falsche Einstellung kann zur Überhitzung des Bremswiderstandes führen. Brandgefahr!
HINWEIS:
Wenn der eingestellte Bremswiderstand nicht zum Servoverstärker passt, wird ein Parameterfehler (37) angezeigt.

PA03 ABS � 0000H Siehe Beschreibung

Auswahl Absolutwertsystem:

Auswahl des Absolutwertsystems zur Positionierung.

PA04 AOP1 � 0000H

Funktionswahl A-1: Auswahl der NOT-AUS-Funktion des Servoverstärkers

Setzen Sie diesen Parameter auf deaktiviert (01��), wenn Sie den NOT-AUS-Eingang (EM1) des Servoverstärkers nicht ver-
wenden wollen.

PA05 0

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

Tab. 4-17: Detaillierte Übersicht der Parameter PA�� (2)

0 0

Auswahl des optionalen Bremswiderstandes 

00: keiner  
- Bei Servoverstärker mit 100 W wird kein Bremswiderstand verwendet. 
- Bei Servoverstärkern mit 0,2–7 kW wird der eingebaute 

Bremswiderstand verwendet. 
- Bei Servoverstärker von 11–22 kW wird der mitgelieferte Bremswiderstand bzw.  

die mitgelieferte Bremseinheit verwendet. 
01: FR-BU(-H), FR-RC(-H), FR-CV(-H) 
02: MR-RFH75-40 

03: MR-RFH75-40 

04: MR-RFH220-40 

05: MR-RFH400-13 

06: MR-RFH400-13 

08: MR-RFH400-6.7 

09: MR-RFH400-6.7 

81: MR-PWR-R T 400-120 

83: MR-PWR-R T 600-47 

85: MR-PWR-R T 600-26 

FA: Wenn der bei den Servoverstärkern von 11–22 kW mitgelieferte Bremswiderstand bzw.  
die mitgelieferte Bremseinheit zur Leistungserhöhung mit einem Lüfter gekühlt wird.

Servoverstärker

0 00

Positionierung 

0: Standard (inkremental) 
1: Absolutwertsystem

Auswahl der NOT-AUS-Funktion
0: aktiv (Die NOT-AUS-Funktion kann über die Klemme EM1 geschaltet werden.)
1: nicht aktiv (Die NOT-AUS-Funktion kann nicht über die Klemme EM1 geschaltet 

werden. Die Klemme ist intern geschaltet.)

0 00
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Parameter Betrieb
Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PA06 / PA07 1

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PA08 ATU 0001H Siehe Beschreibung

Auto-Tuning
Auswahl der Verstärkungseinstellmethode:

Einstellung Verstärkungs- 
Einstellung

Automatisch eingestellte 

Parameter (Hinweis)

0 Interpolation PB06, PB08, PB09, PB10

1 Auto-Tuning 1 PB06, PB07, PB08, PB09, PB10

2 Auto-Tuning 2 PB07, PB08, PB09, PB10

3 manuell —

HINWEIS: Die Parameter PB�� haben die folgende Bedeutung.

Parameter Nr. Bedeutung

PB06 Massenträgheitsverhältnis

PB07 Verstärkungsfaktor Lageregelung virtueller Regelkreis

PB08 Verstärkungsfaktor Lageregelkreis

PB09 Verstärkungsfaktor Drehzahlregelkreis

PB10 I-Anteil Drehzahlregelkreis

PA09 RSP 12 1–32

Einstellung des Ansprechverhaltens des Auto-Tunings:

Wert Ansprech-
verhalten

Resonanz-
frequenz der Ma-

schine [Hz]
Wert Ansprech-

verhalten

Resonanz-
frequenz der Ma-

schine [Hz]

1 Langsam 10,0 17 Mittel 67,1

2 11,3 18 75,6

3 12,7 19 85,2

4 14,3 20 95,9

5 16,1 21 108,0

6 18,1 22 121,7

7 20,4 23 137,1

8 23,0 24 154,4

9 25,9 25 173,9

10 29,2 26 195,9

11 32,9 27 220,6

12 37,0 28 248,6

13 41,7 29 279,9

14 47,0 30 315,3

15 52,9 31 355,1

16 Mittel 59,6 32 Schnell 400,0

HINWEIS:
Wenn die Maschine zu stark vibriert oder ein lautes Geräusch vom Getriebe erzeugt, verringern Sie den eingestellten Wert. 
Zur Verbesserung der Maschineneffizienz sollten Sie diesen Wert erhöhen und gleichzeitig die Einschwingzeit verkürzen.

Tab. 4-17: Detaillierte Übersicht der Parameter PA�� (3)

000
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Betrieb Parameter
Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PA10 INP 100 Impulse 0–65535

Meldeausgang Schaltschwelle „In Position“
Einstellung des Schleppfehlers, in dem das Signal „In Position“ an die SPS ausgegeben wird.

HINWEIS:
Dieser Parameter kann im Modus Drehzahlregelung nicht verwendet werden.

PA11 1000,0 %

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PA12 1000,0 %

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PA13 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PA14 POL � 0 Siehe Beschreibung

Auswahl der Drehrichtung 

Legt die Drehrichtung des Servomotors fest

Einstellung
Parameter

PA14 

Drehrichtung Servomotor

Ansteigende 
Adressen

Abfallende 
Adressen

0 links rechts

1 rechts links

PA15 ENR � 4000 Impulse/U 1–65535

Auflösung Encodersimulation
Einstellung der Anzahl der Impulse (A-Phase, B-Phase), die bei einer vollen Umdrehung des Motors am simulierten Enco-
derausgang ausgegeben wird
Da die Anzahl der ausgegebenen Impulse nur ¼ des hier eingetragenen Wertes beträgt, müssen Sie den vierfachen Wert 
der gewünschten Impulse als Vorgabewert eintragen. Mit Parameter PC03 kann die Ausgabe der Impulse angepasst wer-
den. Die max. Frequenz der Ausgangsimpulse ist 4,6 Mpps (nach der Multiplikation mit 4).
Beispiele zur Einstellung:
Mit Parameter PC03 wird die direkte Impulsausgabe angewählt (Inhalt PC03: ��0�). Bei einer Vorgabe in Parameter PA15 
von „5600“ werden bei einer Umdrehung des Motors 5600 / 4 = 1400 Impulse ausgegeben.
Parameter PC03 wird so eingestellt (Inhalt PC03: ��1�), dass die Impulse, die bei einer vollen Umdrehung des Motors ent-
stehen, durch den Wert geteilt werden, der in PA15 eingestellt ist.
Wenn z. B. in Parameter PA15 der Wert „8“ vorgegeben wird, werden bei einer Motorumdrehung 

(262144 / 8) × 1 / 4 = 8192 Impulse ausgegeben.

Tab. 4-17: Detaillierte Übersicht der Parameter PA�� (4)

Sollwert

Schleppfehler

In Position (INP)

Sollwert

Schleppfehler  
Servomotor

Bereich „In Position“ [Impulse]

AUS

EIN

Rückwärtsdrehung (rechts)

Vorwärtsdrehung (links)
4 - 22



Parameter Betrieb
� Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus- und 
Wiedereinschalten der Spannungsversorgung oder einen Reset der SPS.

� Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus- und 
Wiedereinschalten der Spannungsversorgung.

Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PA16 0

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PA17 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PA18 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PA19 BLK � 000BH

Schreibschutz für Parameter
Siehe Abschn. 4.5.3 und Tab. 4-15 zur detaillierten Einstellung.

Tab. 4-17: Detaillierte Übersicht der Parameter PA�� (5)
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Betrieb Parameter
4.5.5 Einstellung der Kalibrierparameter (PB��)

Nr. Symbol Beschreibung Werksein-
stellung Einheit Benutzer-ein-

stellung

PB01 FILT
Automatische Vibrationsunterdrückung 

(Adaptives Filter II)
0000H —

PB02 VRFT
Filterabstimmung zur Vibrationsunterdrückung 

(erweiterte Funktion)
0000H —

PB03 — Herstellereinstellung 0 —

PB04 FFC Vorsteuerung Lageregelung (Feed Forward) 0 %

PB05 — Herstellereinstellung 500 —

PB06 GD2 Massenträgheitsverhältnis 7,0 × 1

PB07 PG1
Verstärkungsfaktor Lageregelung virtueller Regel-
kreis

24 rad/s

PB08 PG2 Verstärkungsfaktor Lageregelkreis 37 rad/s

PB09 VG2 Verstärkungsfaktor Drehzahlregelkreis 823 rad/s

PB10 VIC I-Anteil Drehzahlregelkreis 33,7 ms

PB11 VDC D-Anteil Drehzahlregelkreis 980 —

PB12 OVA Überschwingkompensation 0 %

PB13 NH1
1. Filter zur Unterdrückung von mechanischen Reso-
nanzen

4500 Hz

PB14 NHQ1 Sperrfilterkurve 1 0000H —

PB15 NH2
2. Filter zur Unterdrückung von mechanischen Reso-
nanzen

4500 Hz

PB16 NHQ2 Sperrfilterkurve 2 0000H —

PB17 — Automatisch eingestellter Parameter — —

PB18 LPF Tiefpassfilter 3141 rad/s

PB19 VRF1
Vibrationsfrequenz zur Unterdrückung von Vibrati-
onen

100,0 Hz

PB20 VRF2 Resonanzfrequenz von Vibrationen 100,0 Hz

PB21 —
Herstellereinstellung

0,00 —

PB22 — 0,00 —

PB23 VFBF Einstellung Tiefpassfilter 0000H —

PB24 MVS � Vibrationsunterdrückung im Stillstand 0000H —

PB25 — Herstellereinstellung 0000H —

PB26 CDP � Verstärkungsfaktorumschaltung 0000H —

PB27 CDL
Schwelle zur Umschaltung der Verstärkungs- 
faktoren

10 —

PB28 CDT Zeit für Umschaltung der Verstärkungsfaktoren 1 ms

PB29 GD2B 2. Massenträgheitsverhältnis 7,0 × 1

PB30 PG2B 2. Verstärkungsfaktor Lageregelkreis 37 rad/s

PB31 VG2B 2. Verstärkungsfaktor Drehzahlregelkreis 823 rad/s

PB32 VICB 2. I-Anteil Drehzahlregelkreis 33,7 ms

PB33 VRF1B
2. Vibrationsfrequenz zur Unterdrückung von Vibrati-
onen

100,0 Hz

PB34 VRF2B 2. Resonanzfrequenz von Vibrationen 100,0 Hz

Tab. 4-18: Parameterliste Kalibrierparameter (1)
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Parameter Betrieb
� Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus- und 
Wiedereinschalten der Spannungsversorgung oder einen Reset der SPS.

Nr. Symbol Beschreibung Werksein-
stellung Einheit Benutzer-ein-

stellung

PB35 —

Herstellereinstellung

0,00 —

PB36 — 0,00 —

PB37 — 100 —

PB38 — 0,00 —

PB39 — 0,00 —

PB40 — 0,00 —

PB41 — 1125 —

PB42 — 1125 —

PB43 — 0004H —

PB44 — 0,00 —

PB45 CNHF 2. Filter zur Unterdrückung von Vibrationen 0000H —

Tab. 4-18: Parameterliste Kalibrierparameter (2)
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Betrieb Parameter
4.5.6 Beschreibung der Kalibrierparameter:

Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PB01 FILT 0000H Siehe Beschreibung

Automatische Vibrationsunterdrückung (Adaptives Filter II)
Auswahl der Einstellmethode für die Filterabstimmung.
Die Einstellung dieses Parameters auf „���1“ ändert automatisch die Einstellmethode des 1. Filters zur Unterdrückung 
von Maschinenresonanzen (PB13) und dessen Sperrfilterkurve (PB14).

 

Einstellung Filterabstimmung Automatisch eingestellter 
Parameter

0 Filter abgeschaltet Siehe Hinweis

1 Automatische
Filterabstimmung

PB13
PB14

2 Manuell —

Hinweis: 
Parameter PB13 und PB14 sind auf die Werkseinstellungen eingestellt.

Ist der Parameter auf „���1“ eingestellt, ist die Filterabstimmung beendet, nachdem innerhalb einer voreingestellten Zeit 
eine festgelegte Anzahl an Positioniervorgängen ausgeführt wurde. Danach ändert sich die Einstellung auf „���2“. 
Wenn keine Filterabstimmung nötig ist, ändert sich die Parametereinstellung auf „���0“. 
Bei der Einstellung auf „���0“ werden für das 1. Filter zur Unterdrückung von Maschinenresonanzen (PB13) und dessen 
Sperrfilterkurve (PB14) die Werkseinstellwerte verwendet. Der zuvor beschriebene Ablauf trifft im Modus Servo AUS nicht 
zu.

Tab. 4-19: Detaillierte Übersicht der Parameter PB�� (1)

Resonanzpunkt

Resonanzfrequenz
Frequenz

Frequenz

Filterkurve

Resonanzverhalten 
des mechanischen 

Systems

0 00
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Parameter Betrieb
Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PB02 VRFT 0000H

Filterabstimmung zur Vibrationsunterdrückung (Erweiterte Funktion)
Dieser Parameter kann im Modus Drehzahlregelung nicht verwendet werden.
Dieser Parameter ist aktivierbar, wenn der Parameter PA08 (Auto-Tuning) auf „���2“ oder „���3“ eingestellt wurde. Ist 
PA08 auf „���1“ eingestellt, ist die Vibrationsunterdrückung immer deaktiviert. 
Auswahl der Einstellmethode für die Filterabstimmung zur Vibrationsunterdrückung. Die Einstellung dieses Parameters auf 
„���1“ ändert automatisch die Einstellung der Vibrationsfrequenz (PB19) und die Einstellung der Resonanzfrequenz von 
Vibrationen (PB20), nachdem innerhalb einer voreingestellten Zeit eine festgelegte Anzahl an Positioniervorgängen ausge-
führt wurde.

 

Einstellung Filterabstimmung Automatisch eingestellter 
Parameter

0 Vibrationsunterdrückung ab-
geschaltet Siehe Hinweis

1
Filterabstimmung zur

Vibrationsunterdrückung
(Erweiterte Funktion)

PB19
PB20

2 Manuell —

Hinweis: 
Parameter PB19 und PB 20 sind auf die Werkseinstellungen eingestellt.

Ist der Parameter auf „���1“ eingestellt, ist die Filterabstimmung beendet, nachdem innerhalb einer voreingestellten Zeit 
eine festgelegte Anzahl an Positioniervorgängen ausgeführt wurde. Danach ändert sich die Einstellung auf „���2“. 
Wenn keine Filterabstimmung nötig ist, ändert sich die Parametereinstellung auf „���0“. 
Bei der Einstellung auf „���0“ werden für die Einstellung der Vibrationsfrequenz (PB19) und der Resonanzfrequenz von 
Vibrationen (PB20) die Werkseinstellwerte verwendet. Der zuvor beschriebene Ablauf trifft im Modus Servo AUS nicht zu.

PB03 0

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PB04 FFC 0 % 0–100

Vorsteuerung Lageregelung (Feed Forward)
Vorsteuerung zur Minimierung des Schleppfehlers bei Lageregelung.
Bei einer Einstellung von 100% und konstanter Drehzahl ist der Schleppfehler Null. Beim Bremsen und Beschleunigen kön-
nen Überschwinger auftreten, die mittels der Vorsteuerung kompensiert werden.

PB05 500

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

Tab. 4-19: Detaillierte Übersicht der Parameter PB�� (2)

automatische 

Filterabstimmung

Endposition der 
Maschine

Schleppfehler

Sollwert

Schleppfehler

Sollwert

Endposition der 
Maschine

0 00
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Betrieb Parameter
Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PB06 GD2 7,0 × 1 0–300,0

Massenträgheitsverhältnis
Dient zur Einstellung des Verhältnisses der Massenträgheit zwischen Motor und Last.
Bei eingeschalteten Auto-Tuning 1 und bei Interpolation wird dieser Parameter automatisch gesetzt. In diesem Fall ändert 
sich der Wert zwischen 0 und 100,0.
Ist der Parameter PA08 auf „���2“ oder „���3“ eingestellt, kann dieser Parameter manuell eingestellt werden.

PB07 PG1 24 rad/s 1–2000

Verstärkungsfaktor Lageregelung virtueller Regelkreis
Bei eingeschaltetem Auto-Tuning 1 oder 2 optimiert sich dieser Parameter kontinuierlich selbst.
Ist der Parameter PA08 auf „���1“ oder „���3“ eingestellt, kann dieser Parameter manuell eingestellt werden.

PB08 PG2 37 rad/s 1–1000

Verstärkungsfaktor Lageregelkreis
Dieser Parameter kann im Modus Drehzahlregelung nicht verwendet werden.
Erhöhen Sie diesen Wert, um das Ansprechverhalten des Lageregelkreises zu erhöhen. Ein größerer Wert erhöht das 
Ansprechverhalten, kann aber zu Vibrationen führen.
Ist das Auto-Tuning 1 oder 2 oder der Interpolationsmodus angewählt, optimiert sich dieser Parameter automatisch. Ist der 
Parameter PA08 auf „���3“ eingestellt, kann dieser Parameter manuell eingestellt werden.

PB09 VG2 823 rad/s 20–50000

Verstärkungsfaktor Drehzahlregelkreis
Erhöhen Sie diesen Wert, um das Ansprechverhalten des Lageregelkreises zu erhöhen. Ein größerer Wert erhöht das 
Ansprechverhalten, kann aber zu Vibrationen führen.
Ist das Auto-Tuning 1 oder 2 oder der Interpolationsmodus angewählt, optimiert sich dieser Parameter automatisch. Ist der 
Parameter PA08 auf „���3“ eingestellt, kann dieser Parameter manuell eingestellt werden.

PB10 VIC 33,7 ms 0,1–1000,0

I-Anteil Drehzahlregelkreis
Verringern Sie diesen Wert, um das Ansprechverhalten des Drehzahlregelkreises zu erhöhen. Ein kleinerer Wert erhöht das 
Ansprechverhalten, kann aber zu Vibrationen führen.
Ist das Auto-Tuning 1 oder 2 oder der Interpolationsmodus angewählt, optimiert sich dieser Parameter automatisch. Ist der 
Parameter PA08 auf „���3“ eingestellt, kann dieser Parameter manuell eingestellt werden.

PB11 VDC 980 0–1000

D-Anteil Drehzahlregelkreis
Wird der Parameter PB24 auf „��3�“ eingestellt, ist dieser Parameter aktiviert. 
Wird der Parameter PA08 auf „��0�“ eingestellt, kann dieser Parameter durch Befehle der SPS aktiviert werden.

PB12 0 % 0–100

Überschwingkompensation
Mit dieser Funktion kann das Überschwingen für die Lage- und Drehzahlregelung unterdrückt werden. Die Unterdrückung 
des Überschwingens wird für Maschinen eingesetzt, bei denen hohe Reibungskäfte auftreten.
Stellen Sie den Kompensationswert im Verhältnis zum Drehmoment der Reibungskraft in Prozent ein.
HINWEIS: 
Diese Einstellung steht bei Servoverstärkern ab der Software-Version C4 mit Produktionsdatum ab August 2009 zur 
Verfügung. 
Die Software „MR Configurator“ unterstützt diese Einstellung ab der Version C3.

PB13 NH1 4500 Hz 100–4500

1. Filter zur Unterdrückung von mechanischen Resonanzen
Einstellung der Sperrfilterfrequenz.
Mit der Einstellung von Parameter PB01 (Automatische Vibrationsunterdrückung) auf „���1“ wird dieser Parameter auto-
matisch geändert. 
Steht der Parameter PB01 auf „���0“, wird die Einstellung dieses Parameters ignoriert.

Tab. 4-19: Detaillierte Übersicht der Parameter PB�� (3)
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Parameter Betrieb
Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PB14 NHQ1 0000H Siehe Beschreibung

Sperrfilterkurve 1

Dämpfung

Einstellung Dämpfung

0 40 dB

1 14 dB

2 8 dB

3 4 dB

 

Bandbreite

Einstellung α

0 2

1 3

2 4

3 5

Ist der Parameter PB01 auf „���1“ eingestellt, wird dieser Parameter automatisch geändert.
Ist der Parameter PB01 auf „���0“ eingestellt, wird die Einstellung dieses Parameters ignoriert.

PB15 NH2 4500 Hz 100–4500

2. Filter zur Unterdrückung von mechanischen Resonanzen
Einstellung der Sperrfilterfrequenz.
Mit der Einstellung von Parameter PB16 (Sperrfilterkurve 2) auf „���1“ wird dieser Parameter aktiviert.

PB16 NHQ2 0000H Siehe Beschreibung

Sperrfilterkurve 2

 

2. Filter zur Unterdrückung von mechanischen Resonanzen

0: Deaktiviert 
1: Aktiviert

Dämpfung

Einstellung Dämpfung

0 40 dB

1 14 dB

2 8 dB

3 4 dB

 

Bandbreite

Einstellung α

0 2

1 3

2 4

3 5

Tab. 4-19: Detaillierte Übersicht der Parameter PB�� (4)

00

0
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Betrieb Parameter
Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PB17

Automatisch eingestellter Parameter
Dieser Parameter wird in Abhängigkeit vom Parameter PB06 (Massenträgheitsverhältnis) automatisch eingestellt.

PB18 LPF 3141 rad/s 100–18000

Tiefpassfilter
Mit der Einstellung von Parameter PB23 (Tiefpassfilter) auf „��0�“ wird dieser Parameter automatisch geändert. 
Ist der Parameter PB23 auf „��1�“ eingestellt, kann dieser Parameter manuell eingestellt werden.

PB19 VRF1 100,0 Hz 0,1–100

Vibrationsfrequenz zur Unterdrückung von Vibrationen
Dieser Parameter kann im Modus Drehzahlregelung nicht verwendet werden.
Stellen Sie die Vibrationsfrequenz von niederfrequenten Maschinenvibrationen ein, die unterdrückt werden sollen.
Mit der Einstellung von Parameter PB02 (Filterabstimmung zur Vibrationsunterdrückung) auf „���1“ wird dieser Parame-
ter automatisch geändert. 
Ist der Parameter PB02 auf „���2“ eingestellt, kann dieser Parameter manuell eingestellt werden.

PB20 VRF2 100,0 Hz 0,1–100

Resonanzfrequenz von Vibrationen
Dieser Parameter kann im Modus Drehzahlregelung nicht verwendet werden.
Stellen Sie die Resonanzfrequenz von niederfrequenten Maschinenvibrationen ein, die unterdrückt werden sollen.
Mit der Einstellung von Parameter PB02 (Filterabstimmung zur Vibrationsunterdrückung) auf „���1“ wird dieser Parame-
ter automatisch geändert. 
Ist der Parameter PB02 auf „���2“ eingestellt, kann dieser Parameter manuell eingestellt werden.

PB21 0,00

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PB22 0,00

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PB23 VFBF 0000H Siehe Beschreibung

Einstellung Tiefpassfilter

Bei der automatischen Einstellung hat das Filter eine Bandbreite, die annähernd der folgenden Formel entspricht:

Tab. 4-19: Detaillierte Übersicht der Parameter PB�� (5)

Auswahl Tiefpassfilter
0: Automatische Einstellung 

1: Manuelle Einstellung (über Parameter PB18)

000

VG2 10×

1 GD2+

-------------------------   
rad
s

---------
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Parameter Betrieb
Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PB24 MVS � 0000H Siehe Beschreibung

Vibrationsunterdrückung im Stillstand
Wird der Parameter PA08 auf „���3“ eingestellt, ist dieser Parameter aktiviert.

PB25 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PB26 CDP � 0000H Siehe Beschreibung

Verstärkungsfaktorumschaltung

PB27 CDL 10
1000 Imp./s 

Impulse 

1/min
0–9999

Schwelle zur Umschaltung der Verstärkungsfaktoren
Einstellung des Schwellwertes von Frequenzsollwert oder Regelabweichung oder Drehzahl (entsprechend der Einstellung 
in Parameter PB26), bei dem die Verstärkung umgeschaltet werden soll.

PB28 CDT 1 ms 0–100

Zeitkonstante zur Umschaltung der Verstärkungsfaktoren
Die Zeitkonstante zur Umschaltung der Verstärkungsfaktoren hängt von den Parametern PB26 und PB27 ab.

PB29 GD2B 7,0 × 1 0–300,0

2. Massenträgheitsverhältnis
Dient zur Einstellung des Verhältnisses der Massenträgheit zwischen Motor und Last nach einer Umschaltung der Verstär-
kung. 
Der Parameter ist bei deaktivierten Auto-Tuning wirksam.

Tab. 4-19: Detaillierte Übersicht der Parameter PB�� (6)

Auswahl Vibrationsunterdrückung im Stillstand
0: Deaktiviert 
1: Aktiviert

0 0

Auswahl von PI- oder PID-Verhalten
0: PI-Verhalten ist aktiviert (Mit Befehlen der SPS ist eine 

Umschaltung auf PID-Verhalten möglich.)  
3: PID-Verhalten ist ständig aktiviert

Umschaltung der Verstärkungsfaktoren
Die Verstärkungsfaktoren werden in Abhängigkeit der Parameter 
PB29 bis PB32 umgeschaltet:
0: nicht aktiv 

1: Verstärkungsumschaltung durch SPS-Befehl ist aktiviert 
2: Frequenzsollwert (Einstellwert aus PB27) 
3: Schleppfehler in Impulsen (Einstellwert aus PB27) 
4: Drehzahl des Servomotors (Einstellwert aus PB27)

0 0

Schwelle zur Umschaltung der Verstärkung
0: gültig bei der Bedingung: größer als der Schwellwert 

(Bei SPS-Befehl gültig bei EIN) 
1: gültig bei der Bedingung: kleiner als der Schwellwert 

(Bei SPS-Befehl gültig bei AUS)
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Betrieb Parameter
Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PB30 PG2B 37 rad/s 1–2000

2. Verstärkungsfaktor Lageregelkreis
Dieser Parameter kann im Modus Drehzahlregelung nicht verwendet werden.
Dient zur Einstellung der Verstärkung des Lageregelkreises nach Verstärkungsumschaltung. 
Der Parameter ist bei deaktivierten Auto-Tuning wirksam.

PB31 VG2B 823 rad/s 20–20000

2. Verstärkungsfaktor Drehzahlregelkreis
Dient zur Einstellung der Verstärkung des Drehzahlregelkreises nach Verstärkungsumschaltung. 
Der Parameter ist bei deaktivierten Auto-Tuning wirksam.

PB32 VICB 33,7 ms 0,1–5000,0

2. I-Anteil Drehzahlregelkreis
Dient zur Einstellung des I-Verstärkungsfaktors des Drehzahlregelkreises nach Verstärkungsumschaltung. 
Der Parameter ist bei deaktivierten Auto-Tuning wirksam.

PB33 VRF1B 100,0 Hz 0,1–100,0

2. Vibrationsfrequenz zur Unterdrückung von Vibrationen
Dieser Parameter kann im Modus Drehzahlregelung nicht verwendet werden.
Dient zur Einstellung der Vibrationsfrequenz zur Vibrationsunterdrückung nach Verstärkungsumschaltung. 
Mit der Einstellung von Parameter PB02 auf „���2“ und Parameter PB26 auf „���1“ wird dieser Parameter aktiviert.
Führen Sie bei dieser Anwendung die Verstärkungsumschaltung immer aus, nachdem der Servo-Motor gestoppt hat. 

PB34 VRF2B 100,0 Hz 0,1–100,0

2. Resonanzfrequenz von Vibrationen
Dieser Parameter kann im Modus Drehzahlregelung nicht verwendet werden.
Dient zur Einstellung der Resonanzfrequenz zur Vibrationsunterdrückung nach Verstärkungsumschaltung. 
Mit der Einstellung von Parameter PB02 auf „���2“ und Parameter PB26 auf „���1“ wird dieser Parameter aktiviert.
Führen Sie bei dieser Anwendung die Verstärkungsumschaltung immer aus, nachdem der Servo-Motor gestoppt hat. 

PB35 0,00

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PB36 0,00

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PB37 100

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PB38 0,0

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

Tab. 4-19: Detaillierte Übersicht der Parameter PB�� (7)
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Parameter Betrieb
Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PB39 0,0

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PB40 0,0

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PB41 1125

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PB42 1125

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PB43 0004H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PB44 0,0

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

Tab. 4-19: Detaillierte Übersicht der Parameter PB�� (8)
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Betrieb Parameter
� Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus- und 
Wiedereinschalten der Spannungsversorgung oder einen Reset der SPS.

Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PB45 CNHF 0000H Siehe Beschreibung

2. Filter zur Unterdrückung von Vibrationen
Durch Einstellung dieses Parameters können auftretende Vibrationen am Bearbeitungsende, wie z.B. am Werkstückende 
oder bei Maschinenrütteln unterdrückt werden.

 

 

Filterfrequenz

Einstellung Frequenz
[Hz] Einstellung Frequenz

[Hz] Einstellung Frequenz
[Hz]

00 Ungültig 20 70 40 17,6
01 2250 21 66 41 16,5
02 1125 22 62 42 15,6
03 750 23 59 43 14,8
04 562 24 56 44 14,1
05 450 25 53 45 13,4
06 375 26 51 46 12,8
07 321 27 48 47 12,2
08 281 28 46 48 11,7
09 250 29 45 49 11,3
0A 225 2A 43 4A 10,8
0B 204 2B 41 4B 10,4
0C 187 2C 40 4C 10,0
0D 173 2D 38 4D 9,7
0E 160 2E 37 4E 9,4
0F 150 2F 36 4F 9,1
10 140 30 35,2 50 8,8
11 132 31 33,1 51 8,3
12 125 32 31,3 52 7,8
13 118 33 29,6 53 7,4
14 112 34 28,1 54 7,0
15 107 35 26,8 55 6,7
16 102 36 25,6 56 6,4
17 97 37 24,5 57 6,1
18 93 38 23,4 58 5,9
19 90 39 22,5 59 5,6
1A 86 3A 21,6 5A 5,4
1B 83 3B 20,8 5B 5,2
1C 80 3C 20,1 5C 5,0
1D 77 3D 19,4 5D 4,9
1E 75 3E 18,8 5E 4,7
1F 72 3F 18,2 5F 4,5

Filterdämpfung
Einstellung Dämpfung Einstellung Dämpfung Einstellung Dämpfung

0 –40,0 dB 6 –8,5 dB C –2,5 dB
1 –24,1 dB 7 –7,2 dB D –1,8 dB
2 –18,1 dB 8 –6,0 dB E –1,2 dB
3 –14,5 dB 9 –5,0 dB F –0,6 dB
4 –12,0 dB A –4,1 dB

—
5 –10,1 dB B –3,3 dB

HINWEIS: 
Diese Einstellung steht bei Servoverstärkern ab der Software-Version C4 mit Produktionsdatum ab August 2009 zur 
Verfügung. 
Die Software „MR Configurator“ unterstützt diese Einstellung ab der Version C3.

Tab. 4-20: Detaillierte Übersicht der Parameter PB�� (9)

0
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Parameter Betrieb
4.5.7 Einstellung der Zusatzparameter (PC��)

� Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus- und 
Wiedereinschalten der Spannungsversorgung oder einen Reset der SPS.

� Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus- und 
Wiedereinschalten der Spannungsversorgung.

Nr. Symbol Beschreibung Werksein-
stellung Einheit Benutzer-ein-

stellung

PC01 ERZ Schaltschwelle Schleppfehler 3 U

PC02 MBR Schaltverzögerung Haltebremse 0 ms

PC03 ENRS � Encoder-Pulsausgabe 0000H —

PC04 COP1 � Funktionswahl C-1 0000H —

PC05 COP2 � Funktionswahl C-2 0000H —

PC06 COP3 � Funktionswahl C-3 0000H —

PC07 ZSP Stillstandserkennung 50 1/min

PC08 — Herstellereinstellung 0 —

PC09 MOD1 Funktionswahl Analogausgang 1 0000H —

PC10 MOD2 Funktionswahl Analogausgang 2 0001H —

PC11 MO1 Offset Analogausgang 1 0 mV

PC12 MO2 Offset Analogausgang 2 0 mV

PC13 MOSDL
Niederwertige Stellen für die Standard-Istwert- 
position

0 Impulse

PC14 MOSDH
Höherwertige Stellen für die Standard-Istwert- 
position

0
10000 

Impulse

PC15 —
Herstellereinstellung

0 —

PC16 — 0000H —

PC17 COP4 � Funktionswahl C-4 0000H —

PC18 —

Herstellereinstellung

0000H —

PC19 — 0000H —

PC20 — 0000H —

PC21 BPS � Löschen der Alarmliste 0000H —

PC22 —

Herstellereinstellung

0000H —

PC23 — 0000H —

BC24 — 0000H —

PC25 — 0000H —

PC26 — 0000H —

PC27 — 0000H —

PC28 — 0000H —

PC29 — 0000H —

PC30 — 0000H —

PC31 — 0000H —

PC32 — 0000H —

Tab. 4-21: Parameterliste Zusatzparameter
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Betrieb Parameter
4.5.8 Beschreibung der Zusatzparameter:

Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PC01 ERZ ** 3 U * 1–200

Schaltschwelle Schleppfehler
Dieser Parameter kann im Modus Drehzahlregelung nicht verwendet werden.
Einstellung der Schaltschwelle mit der Anzahl Umdrehungen des Servomotors.
* Einheit U: Umdrehungen 

Der Faktor für die Einheit der Schaltschwelle kann mit der Funktionsauswahl C-3 (PC06) eingestellt werden.
** Bei Servoverstärkern ab der Software-Version B2 ist das Aus- und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung zur  

Aktivierung dieses Parameters nicht notwendig. Bei Servoverstärkern vor der Version B2 ist zur Aktivierung das Aus- und  
Wiedereinschalten der Spannungsversorgung weiterhin notwendig.

PC02 MBR 0 ms 0–1000

Schaltverzögerung elektromagnetische Haltebremse
Einstellung der Verzögerungszeit (Tb) zwischen dem Ausschalten des Signals zur Verriegelung der elektromagnetischen 
Haltebremse (MBR) und der Unterbrechung des Leistungskreises.

PC03 ENRS � 0000H Siehe Beschreibung

Encoder-Pulsausgabe

Phasenänderung der Impulse des Encoderausgangs (A-Phase, B-Phase)

Wert
Drehrichtung des Servomotors

Links Rechts

0

1

 

Einstellung der Encoderimpulse (siehe auch Parameter PA15)
0: direkte Ausgabe der Encoderimpulse
1: Einstellung des Divisors für die Impulsausgabe 

PC04 COP1 � 0000H Siehe Beschreibung

Funktionswahl C-1: Auswahl des Encoder-Kabeltyps

Eine falsche Einstellung dieses Parameters führt zu der Alarmmeldung Encoder-Fehler 1 (16) oder Encoder-Fehler 2 (20).

PC05 COP2 � 0000H Siehe Beschreibung

Funktionswahl C-2: Betrieb ohne Servomotor

Tab. 4-22: Detaillierte Übersicht der Parameter PC�� (1)

0 0

Phase A

Phase B

Phase A

Phase B

Phase A

Phase B

Phase A

Phase B

Encoder-Kabeltypauswahl
0: Zwei-Leiterkabel 
1: Vier-Leiterkabel

0 00

Auswahl Betrieb ohne Servomotor
0: aktiv 

1: nicht aktiv

0 00
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Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PC06 0000H Siehe Beschreibung

Funktionswahl C-3: Einheitenfaktor für die Schaltschwelle des Schleppfehlers in Parameter PC01

HINWEIS: Diese Einstellung steht bei Servoverstärkern ab der Software-Version B1 zur Verfügung.

PC07 ZSP 50 1/min 0–10000

Stillstandserkennung
Eingabe der Drehzahl, unter der das Ausgangssignal Stillstand ausgegeben wird.
Der Signalaufnehmer für Stillstand hat eine Hysterese von 20/min.

PC08 0

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PC09 MOD1 0000H Siehe Beschreibung

Funktionswahl Analogausgang 1 

Auswahl Ausgangsfunktion für Analogmonitor 1 (MO1)

Einstellung Ausgangsfunktion

0 Motordrehzahl (±8 V/Maximaldrehzahl)

1 Abgegebenes Drehmoment (±8 V/Maximaldrehmoment) **

2 Motordrehzahl (+8 V/Maximaldrehzahl)

3 Abgegebenes Drehmoment (+8 V/Maximaldrehmoment) **

4 Stromsollwert (±8 V/maximaler Nennstrom)

5 Sollwertdrehzahl (±8 V/Maximaldrehzahl)

6 Schleppfehler (±10 V/100 Impulse) *

7 Schleppfehler (±10 V/1000 Impulse) *

8 Schleppfehler (±10 V/10000 Impulse) *

9 Schleppfehler (±10 V/100000 Impulse) *

A Positionsistwert (±10 V/1000000 Impulse) */***

B Positionsistwert (±10 V/10000000 Impulse) */***

C Positionsistwert (±10 V/100000000 Impulse) */***

D Busspannung (±8 V/400 V) ****

* Einheit: Encoder-Impulse 

** Bei maximalem Drehmoment werden 8 V ausgegeben 

*** Kann zur Absolutpositionsaufnahme verwendet werden 

**** Bei 400-V-Servoverstärkern ist die Busspannung +8 V/800 V.

PC10 MOD2 0001H Siehe Beschreibung

Funktionswahl Analogausgang 2

Auswahl Ausgangsfunktion für Analogmonitor 2 (MO2)

Die Einstellungen entsprechen denen von Analogmonitor 1 (MO1)

Tab. 4-22: Detaillierte Übersicht der Parameter PC�� (2)

Einstellung des Faktors der Einheit für den Schleppfehler
0: 1 Umdrehung 

1: 0,1 Umdrehungen 

2: 0,01 Umdrehungen 

3: 0,001 Umdrehungen

0 00

0 00

0 00
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Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PC11 MO1 0 mV −999–999

Offset Analogausgang 1
Dient zur Offset-Einstellung von Analogausgang 1 (MO1).

PC12 MO2 0 mV −999–999

Offset Analogausgang 2
Dient zur Offset-Einstellung von Analogausgang 2 (MO2).

PC13 MOSDL 0 Impulse −9999–9999

Niederwertige Stellen für die Standard-Istwertposition
Dient zum Einstellen der Standardposition über die Rückführungsimpulse am Analogausgang 1 (MO1) oder Analogaus-
gang 2 (MO2).
Mit diesem Parameter werden die niederwertigen vier Dezimalstellen der Standardposition eingestellt.

PC14 MOSDH 0 10000 

Impulse −9999–9999

Höherwertige Stellen für die Standard-Istwertposition
Dient zum Einstellen der Standardposition über die Rückführungsimpulse am Analogausgang 1 (MO1) oder Analogaus-
gang 2 (MO2).
Mit diesem Parameter werden die höherwertigen vier Dezimalstellen der Standardposition eingestellt.

PC15 0

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PC16 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PC17 COP4 � 0000H Siehe Beschreibung

Funktionswahl C-4: Referenzpunkteinstellung im absoluten Positioniersystem

PC18 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PC19 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PC20 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

Tab. 4-22: Detaillierte Übersicht der Parameter PC�� (3)

Bedingung für die Referenzpunkteinstellung
0: Nachdem die Spannungsversorgung eingeschaltet wurde, muss der 

Z-Phasenimpuls des Motors überfahren werden. 
1: Nachdem die Spannungsversorgung eingeschaltet wurde, muss der 

Z-Phasenimpuls des Motors nicht überfahren werden.

0 00
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Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PC21 BPS � 0000H Siehe Beschreibung

Löschen der Alarmliste

PC22 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PC23 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PC24 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PC25 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PC26 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PC27 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PC28 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PC29 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PC30 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

Tab. 4-22: Detaillierte Übersicht der Parameter PC�� (4)

Alarmspeicher löschen
0: Nicht löschen 

1: Löschen des Alarmspeichers beim nächsten Einschalten der 
Spannungsversorgung. 
Danach wird dieses Bit automatisch wieder auf 0 (nicht löschen) 
zurückgesetzt.

0 00
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� Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus- und 
Wiedereinschalten der Spannungsversorgung oder einen Reset der SPS.

� Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus- und 
Wiedereinschalten der Spannungsversorgung.

Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PC31 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PC32 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

Tab. 4-22: Detaillierte Übersicht der Parameter PC�� (5)
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4.5.9 Einstellung der E/A-Parameter (PD��)

� Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus- und 
Wiedereinschalten der Spannungsversorgung oder einen Reset der SPS.

Nr. Symbol Beschreibung Werksein-
stellung Einheit Benutzer-ein-

stellung

PD01 —

Herstellereinstellung

0000H —

PD02 — 0000H —

PD03 — 0000H —

PD04 — 0000H —

PD05 — 0000H —

PD06 — 0000H —

PD07 DO1 � Ausgangssignal Auswahl 1 (Pin CN3-13) 0005H —

PD08 DO2 � Ausgangssignal Auswahl 2 (Pin CN3-9) 0004H —

PD09 DO3 � Ausgangssignal Auswahl 3 (Pin CN3-15) 0003H —

PD10 —

Herstellereinstellung

0000H —

PD11 — 0004H —

PD12 — 0000H —

PD13 — 0000H —

PD14 DOP3 � Funktionswahl D-3 0000H —

PD15 —

Herstellereinstellung

0000H —

PD16 — 0000H —

PD17 — 0000H —

PD18 — 0000H —

PD19 — 0000H —

PD20 — 0000H —

PD21 — 0000H —

PD22 — 0000H —

PD23 — 0000H —

BC24 — 0000H —

PD25 — 0000H —

PD26 — 0000H —

PD27 — 0000H —

PD28 — 0000H —

PD29 — 0000H —

PD30 — 0000H —

PD31 — 0000H —

PD32 — 0000H —

Tab. 4-23: Parameterliste E/A-Parameter
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4.5.10 Beschreibung der E/A-Parameter:

Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PD01 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD02 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD03 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD04 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD05 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD06 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD07 DO1 � 0005H Siehe Beschreibung

Ausgangssignal Auswahl 1 (Pin CN3-13)
Der Klemme CN3-13 können die in der Tabelle aufgeführten Ausgangssignale zugeordnet werden.

Funktionszuweisung Klemme CN3-13 

Die Funktionen, die dem Ausgang zugeordnet werden können, sind in der folgenden Tabelle mit dem Symbol gekenn-
zeichnet. 

Einstellung Funktion / Symbol Einstellung Funktion / Symbol

00 Ständig AUS 0A Ständig AUS **

01 Reserviert *** 0B Reserviert ***

02 RD 0C ZSP

03 ALM 0D Reserviert ***

04 INP * 0E Reserviert ***

05 MBR 0F CDPS

06 DB 10 Reserviert ***

07 TLC 11 ABSV *

08 WNG 12–1F Reserviert ***

09 BWNG 20–3F Reserviert ***

* Im Modus Drehzahlregelung ist diese Funktion ständig auf AUS geschaltet 
** Im Modus Drehzahlregelung wird diese Funktion zu SA 

*** Herstellereinstellung 

Diese Einstellung darf nicht verwendet werden.

Tab. 4-24: Detaillierte Übersicht der Parameter PD�� (1)

0 0
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Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PD08 DO2 � 0004H Siehe Beschreibung

Ausgangssignal Auswahl 2 (Pin CN3-9)
Der Klemme CN3-9 können die in der Tabelle unter PD07 aufgeführten Ausgangssignale zugeordnet werden.

Funktionszuweisung Klemme CN3-9

PD09 DO3 � 0003H Siehe Beschreibung

Ausgangssignal Auswahl 3 (Pin CN3-15)
Der Klemme CN3-15 können die in der Tabelle unter PD07 aufgeführten Ausgangssignale zugeordnet werden.

Funktionszuweisung Klemme CN3-15

PD10 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD11 0004H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD12 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD13 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD14 DOP3 � 0000H Siehe Beschreibung

Funktionsauswahl D-3
Einstellung des Alarmausgangssignals (ALM) bei Auftreten einer Warnung (WNG).

Ausgabesignale des Servoverstärkers bei Auftreten einer Warnung

Einstellung Signalstatus *

0

1

* 0: AUS 

1: EIN

Tab. 4-24: Detaillierte Übersicht der Parameter PD�� (2)

0 0

0 0

000

ALM

1

1
0

0

WNG

Zeitpunkt der Warnung

WNG

ALM

1

1
0

0

Zeitpunkt der Warnung
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Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PD15 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD16 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD17 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD18 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD19 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD20 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD21 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD22 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD23 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD24 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD25 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD26 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

Tab. 4-24: Detaillierte Übersicht der Parameter PD�� (3)
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� Damit die Einstellung aktiv wird, erfordern diese Parameter nach der Einstellung ein Aus- und 
Wiedereinschalten der Spannungsversorgung oder einen Reset der SPS.

Nummer Symbol Werks- 
einstellung Einheit Einstellbereich

PD27 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD28 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD29 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD30 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD31 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

PD32 0000H

Reserviert
Der Inhalt dieses Parameters darf nicht verändert werden.

Tab. 4-24: Detaillierte Übersicht der Parameter PD�� (4)
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4.6 Verstärkung

4.6.1 Einstellung des Verstärkungsfaktors

Führen Sie zur Einstellung des Verstärkungsfaktors eines einzelnen Servoverstärkers das Auto-Tuning 
1 aus. Sollten Sie mit einzelnen Bewegungsabläufen der Maschine im Betrieb nicht zufrieden sein, 
führen Sie folgende Schritte in der angegebenen Reihenfolge durch:

● Auto-Tuning 2

● manuelle Einstellung des Verstärkungsfaktors

Folgende Tabelle zeigt die Merkmale der verschiedenen Methoden zur Einstellung der Verstärkung:

Methode Einstellung PA08 Massenträgheits- 
verhältnis

Automatische 

Einstellung der PB
Manuelle 

Einstellung der PA/PB

Auto-Tuning 1 0001 Ständige Berechnung GD2 (PB06), 
PG2 (PB08), 
PG1 (PB07), 
VG2 (PB09), 
VIC (PB10)

Ansprechverhalten in 
PA09

Auto-Tuning 2 0002 Wie in PB06 eingestellt PG2 (PB08), 
PG1 (PB07), 
VG2 (PB09), 
VIC (PB10)

GD2 (PB06), 
Ansprechverhalten in 
PA09

Manuelle 

Einstellung
0003 — PG1 (PB07), 

GD2 (PB06), 
VG2 (PB09) 
VIC (PB10)

Interpolations- 
modus

0000 Ständige Berechnung GD2 (PB06), 
PG2 (PB08), 
VG2 (PB09), 
VIC (PB10)

PG1 (PB07)

Tab. 4-25: Methoden zur Einstellung des Verstärkungsfaktors
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Verstärkung Betrieb
Gehen Sie zur Einstellung des Verstärkungsfaktors wie folgt vor:

S001365C

 Abb. 4-6: Vorgehensweise zur Einstellung des Verstärkungsfaktors

Start

Interpolation für 
2 oder mehr Achsen

Auto-Tuning 1

Betrieb

Ja

Nein
Interpolation

Betrieb

O.K.? O.K.?

Ja

Ja Nein

Auto-Tuning 2

O.K.?

Betrieb

Ja

Nein

Nein

Manuelle Einstellung

ENDE

Anwendung
Wird ausschließlich zum 
Abgleich des Verstärkungs- 
faktors für die Lageregelung 
des virtuellen Regelkreises 
(PG1) zum Betrieb von 2 oder 
mehr Achsen verwendet.

Ermöglicht die Einstellung 
durch Änderung des 
Ansprechverhaltens. 
Verwenden Sie im ersten Schritt 
diese Methode.

Wird bei unzureichendem 
Ergebnis des Auto-Tunings 1 
verwendet, z. B. bei ungenauer 
Berechnung des 
Massenträgheitsverhält- 
nisses.

Alle Verstärkungsfaktoren 
können manuell eingestellt 
werden. Die Methode wird z. B. 
zur Minimierung der 
Regelzeiten verwendet.
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4.6.2 Einstellung des Verstärkungsfaktors mit der Software

In der folgenden Tabelle sind die Funktionen und Abgleichmethoden bei Verwendung der Software 
aufgeführt:

Funktion Beschreibung Abgleich

Maschinenanalyse Die Eigenschaften des gesamten mecha-
nischen Systems werden vom PC erfasst.

Die Resonanzfrequenz der Maschine wird erfasst 
und das Sperrfilter entsprechend abgeglichen.
Die für die Maschine optimalen Verstärkungsfak-
toren werden gesetzt. Diese einfache Abgleichme-
thode ist für Maschinen mit großen Resonanzen mit 
geringen Regelzeiten geeignet.

Automatische 

Verstärkungs- 
einstellung

Bei der automatischen Verstärkungsein-
stellung wird die optimale Verstärkung 
unter Berücksichtigung der kürzesten 
möglichen Regelzeit ermittelt.

Die Verstärkungsfaktoren werden automatisch so 
gesetzt, dass minimale Positionierzeiten erreicht 
werden.

Maschinen- 
simulation

Das Antwortverhalten der Maschine wäh-
rend der Positionierung wird simuliert und 
vom PC erfasst.

Die optimalen Verstärkungsfaktoren und Befehlsse-
quenzen können ermittelt werden.

Tab. 4-26: Abgleich mit der Software
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4.6.3 Auto-Tuning

Der Servoverstärker verfügt über eine Echtzeit-Auto-Tuning-Funktion, die die Verstärkungsfaktoren 
der Regelkreise in Abhängigkeit der Maschinencharakteristik (Massenträgheitsverhältnis) kontinuier-
lich optimiert. Somit entfallen aufwendige Einstellungen bei der Inbetriebnahme.

Auto-Tuning 1

Werkseitig ist das Auto-Tuning 1 angewählt. Das Massenträgheitsverhältnis wird kontinuierlich er-
mittelt und die Verstärkungsfaktoren entsprechend optimiert.

Folgende Parameter werden beim Auto-Tuning 1 automatisch angepasst:

Folgende Bedingungen gelten für die einwandfreie Ausführung des Auto-Tunings 1:

● Die Beschleunigungs-/Bremszeit zum Erreichen einer Drehzahl von 2000/min ist kleiner oder 
gleich 5 s.

● Die Drehzahl beträgt 150/min oder mehr.

● Das Verhältnis der Massenträgheiten zwischen Last und Motor ist kleiner oder gleich 100.

● Das Drehmoment während des Beschleunigungs-/Bremsvorgangs ist größer oder gleich 10 % des 
Nenndrehmoments.

● Bei Betriebsbedingungen mit plötzlichen Drehmomentschwankungen während des Beschleuni-
gungs-/Bremsvorgangs und bei lose gekoppelten Maschinen kann das Auto-Tuning 1 nicht ein-
wandfrei durchgeführt werden. Verwenden Sie in diesen Fällen das Auto-Tuning 2 oder die 
manuelle Methode zur Einstellung der Verstärkungsfaktoren.

Auto-Tuning 2

Ist keine einwandfreie Ausführung des Auto-Tuning 1 möglich, verwenden Sie das Auto-Tuning 2. Da 
in diesem Modus keine Erfassung des Massenträgheitsverhältnisses stattfindet, muss dieser Wert in 
Parameter PB06 gesetzt werden.

Folgende Parameter werden beim Auto-Tuning 2 automatisch angepasst:

Parameter Symbol Bezeichnung

PB06 GD2 Massenträgheitsverhältnis

PB07 PG1 Verstärkungsfaktor Lageregelung virtueller Regelkreis

PB08 PG2 Verstärkungsfaktor Lageregelkreis

PB09 VG2 Verstärkungsfaktor Drehzahlregelkreis

PB10 VIC I-Anteil Drehzahlregelkreis

Tab. 4-27: Parameteranpassung beim Auto-Tuning 1

Parameter Symbol Bezeichnung

PB07 PG1 Verstärkungsfaktor Lageregelung virtueller Regelkreis

PB08 PG2 Verstärkungsfaktor Lageregelkreis

PB09 VG2 Verstärkungsfaktor Drehzahlregelkreis

PB10 VIC I-Anteil Drehzahlregelkreis

Tab. 4-28: Parameteranpassung beim Auto-Tuning 2
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Funktionsweise des Auto-Tunings

Folgende Abbildung zeigt das Blockschaltbild der Auto-Tuning-Funktion:

Die Berechnung des Massenträgheitsverhältnisses erfolgt während der Beschleunigung/Verzöge-
rung über den Motorstrom und die Drehzahl. Der erfasste Wert wird in PB06 geschrieben. Über die 
Statusanzeige der Software ist eine Anzeige des Wertes möglich.

Ist der Wert des Massenträgheitsverhältnissses bereits bekannt oder eine Erfassung nicht möglich, 
wählen Sie das Auto-Tuning 2 (PA08: 0002) und stellen Sie den Wert in Parameter PB06 manuell ein.

Aufgrund der Einstellungen von PB06 und des Ansprechverhaltens (PA09) erfolgt die Auswahl der op-
timalen Verstärkung aus der internen Verstärkungstabelle.

Das Ergebnis des Auto-Tunings wird nach dem Einschalten der Spannungsversorgung alle 
60 Minuten im E²PROM des Servoverstärkers gespeichert. Beim Einschalten wird das Auto-Tuning mit 
den zuletzt im E²PROM gespeicherten Verstärkungswerten durchgeführt.

S001366C

 Abb. 4-7: Blockschaltbild der Auto-Tuning-Funktion

HINWEIS Treten im Betrieb plötzliche Drehmomentschwankungen auf, kann die Erfasssung des 
Massenträgheitsverhaltnisses fehlerhaft sein. Wählen Sie in diesem Fall das Auto-Tuning 2 (PA08: 
0002) und setzen Sie PB06 manuell.
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Verstärkung Betrieb
Vorgehensweise beim Auto-Tuning

Das Auto-Tuning ist standardmäßig angewählt. Sie brauchen in den meisten Fällen nur den Motor an-
zuschließen und zu starten, ohne aufwändige Einstellungen vornehmen zu müssen. Stellen Sie ein-
fach das Ansprechverhalten des Auto-Tunings ein, um den Einstellvorgang durchzuführen.

S000869C

 Abb. 4-8: Vorgehensweise beim Auto-Tuning
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Betrieb Verstärkung
Ansprechverhalten des Auto-Tunings

Stellen Sie das Ansprechverhalten des gesamten Servosystems mit der ersten Stelle von PA09 ein. Mit 
steigenden Werten nimmt das Ansprechen auf Sollwertänderungen zu und die Anregelzeit nimmt 
ab. Eine zu große Einstellung führt zu Vibrationen. Stellen Sie den Wert so ein, dass im vibrationsfreien 
Bereich das gewünschte Ansprechverhalten erreicht wird.

Ist eine Erhöhung des Ansprechverhaltens auf den gewünschten Wert aufgrund von Maschinenre-
sonanzen bei Frequenzen größer als 100 Hz nicht möglich, verwenden Sie die automatische Vibrati-
onsunterdrückung (PB01) oder die Filter zur Unterdrückung mechanischer Resonanzen (PB13 bis 
BP16). Der Einsatz der Filter ermöglicht in der Regel eine weitere Erhöhung des Ansprechverhaltens.

Wert
Maschinencharakteristik

Ansprechverhalten Maschinenresonanz Anwendung

1 Langsam 10,0 Hz

2 11,3 Hz

3 12,7 Hz

4 14,3 Hz

5 16,1 Hz

6 18,1 Hz

7 20,4 Hz

8 23,0 Hz

9 25,9 Hz

10 29,2 Hz

11 32,9 Hz

12 37,0 Hz

13 41,7 Hz

14 47,0 Hz

15 52,9 Hz

16 Mittel 59,6 Hz

17 67,1 Hz

18 75,6 Hz

19 85,2 Hz

20 95,9 Hz

21 108,0 Hz

22 121,7 Hz

23 137,1 Hz

24 154,4 Hz

25 173,9 Hz

26 195,9 Hz

27 220,6 Hz

28 248,5 Hz

29 279,9 Hz

30 315,3 Hz

31 355,1 Hz

32 Schnell 400,0 Hz

Tab. 4-29: Einstellung des Ansprechverhaltens (PA09)
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Verstärkung Betrieb
4.6.4 Manuelle Einstellung der Verstärkungsfaktoren

Ist das Ergebnis des Auto-Tunings nicht zufrieden stellend, kann die Einstellung der Verstärkung über 
die Parameter manuell vorgenommen werden.

● Drehzahlregelung

Die folgende Tabelle gibt einen Überblick über die bei der manuellen Einstellung der Verstärkungs-
faktoren verwendeten Parameter bei Drehzahlregelung:

Gehen Sie bei der Einstellung wie folgt vor:

� Nehmen Sie zuerst eine Einstellung mit Auto-Tuning vor. (Siehe “Funktionsweise des Auto-
Tunings” auf Seite 4-50)

� Ändern Sie den Parameter Auto-Tuning auf manuell (PA08: 0003).

� Setzen Sie PB06 auf einen angenommenen Wert für das Massenträgheitsverhältnis. (War die 
Einstellung beim vorhergehenden Auto-Tuning in Ordnung, braucht dieser Wert nicht geändert 
zu werden.)

	 Setzen Sie den Verstärkungsfaktor Lageregelung des virtuellen Regelkreises (PB07) auf einen 
etwas kleineren Wert ein. Setzen Sie den I-Anteil des Drehzahlregelkreises (PB10) auf einen etwas 
größeren Wert.

� Erhöhen Sie den Verstärkungsfaktor des Drehzahlregelkreises (PB09) allmählich und verringern 
Sie ihn wieder, sobald Vibrationen einsetzen. Der optimale Wert ist erreicht, kurz bevor die 
Vibration einsetzt.

� Erhöhen Sie den Verstärkungsfaktor Lageregelung des virtuellen Regelkreises (PB07) allmählich 
und verringern Sie ihn wieder, sobald Überschwinger einsetzen.

! Verringern Sie den I-Anteil des Drehzahlregelkreises (PB10) allmählich, und erhöhen Sie ihn 
wieder, sobald Vibrationen einsetzen. Der optimale Wert ist erreicht, kurz bevor die Vibration 
einsetzt.

" Können die Verstärkungsfaktoren aufgrund mechanischer Resonanzen nicht erhöht und das 
gewünschte Ansprechverhalten nicht erreicht werden, wiederholen Sie die Schritte � und �
unter Verwendung der Filterabstimmung zur Unterdrückung von Resonanzen oder der Filter zur 
Unterdrückung mechanischer Resonanzen (PB13–PB16).

# Prüfen Sie die Drehbewegung und führen Sie ggf. einen Feinabgleich der Verstärkungsfaktoren 
durch.

HINWEIS Verwenden Sie bei Resonanzerscheinungen der Maschine die automatische Vibrationsunterdrü-
ckung (PB01) oder die Filter zur Unterdrückung mechanischer Resonanzen (PB13 bis PB16). 

Parameter Symbol Bezeichnung

PB06 GD2 Massenträgheitsverhältnis

PB07 PG1 Verstärkungsfaktor Lageregelung virtueller Regelkreis

PB09 VG2 Verstärkungsfaktor Drehzahlregelkreis

PB10 VIC I-Anteil Drehzahlregelkreis

Tab. 4-30: Einzustellende Parameter bei Drehzahlregelung
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Betrieb Verstärkung
Das Ansprechverhalten des Drehzahlregelkreises wird über den Verstärkungsfaktor VG2 (PB09) fest-
gelegt. Ein größerer Wert erhöht das Ansprechverhalten, kann aber zu Vibrationen führen. Für die An-
sprechfrequenz des Drehzahlregelkreises gilt:

Die Einstellung des I-Anteils des Drehzahlregelkreises VIC erfolgt über PB10 und kann wie folgt be-
rechnet werden:

Das Ansprechverhalten auf einen Positionierbefehl wird durch den Verstärkungsfaktor Lageregelung 
des virtuellen Regelkreises PG1 (PB07) festgelegt. Ein größerer Wert verbessert das Führungsverhal-
ten bei Eingabe eines Positionierbefehls, kann aber zum Überschwingen bei der Positionierung 
führen.

Die folgende Formel dient zur Berechnung eines Richtwerts für PG1:

Ansprechfrequenz des Drehzahlregelkreises [Hz] VG2
1 GD2+( ) 2�×
----------------------------------------=

VIC [ms] 2000 bis 3000
VG2 1 GD2+( )⁄
---------------------------------------------≥

PG1 VG2
1 GD2+

----------------------
1
4
--- bis 1

8
--- ×≤
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Verstärkung Betrieb
● Lageregelung

Die folgende Tabelle gibt einen Überblick über die bei der manuellen Einstellung der Verstärkungs-
faktoren verwendeten Parameter bei Lageregelung:

Gehen Sie bei der Einstellung wie folgt vor:

� Nehmen Sie zuerst eine Einstellung mit Auto-Tuning vor. (Siehe “Funktionsweise des Auto-
Tunings” auf Seite 4-50)

� Ändern Sie den Parameter Auto-Tuning auf manuell (PA08: 0003).

� Setzen Sie PB06 auf einen angenommenen Wert für das Massenträgheitsverhältnis. (War die 
Einstellung beim vorhergehenden Auto-Tuning in Ordnung, braucht dieser Wert nicht geändert 
zu werden.)

	 Setzen Sie den Verstärkungsfaktor Lageregelung des virtuellen Regelkreises (PB07) und des 
Lageregelkreises (PB08) auf einen etwas kleineren Wert ein. Setzen Sie den I-Anteil des Drehzahl-
regelkreises (PB10) auf einen etwas größeren Wert.

� Setzen Sie PB09 auf einen niedrigen Wert im vibrations- und geräuschfreien Bereich. Erhöhen Sie 
den Wert allmählich und verringern Sie ihn wieder, sobald Vibrationen einsetzen. Der optimale 
Wert ist erreicht, kurz bevor die Vibration einsetzt.

� Setzen Sie PB10 auf einen Wert im vibrations- und geräuschfreien Bereich. Verringern Sie den 
Wert allmählich und erhöhen Sie ihn wieder, sobald Vibrationen einsetzen. Der optimale Wert ist 
erreicht, kurz bevor die Vibration einsetzt.

! Erhöhen Sie den Verstärkungsfaktor des Lageregelkreises (PB08) allmählich und verringern Sie 
ihn wieder, sobald Vibrationen einsetzen.

" Erhöhen Sie den Verstärkungsfaktor Lageregelung des virtuellen Regelkreises (PB07) allmählich 
und verringern Sie ihn wieder, sobald Überschwinger einsetzen.

# Können die Verstärkungsfaktoren aufgrund mechanischer Resonanzen nicht erhöht und das 
gewünschte Ansprechverhalten nicht erreicht werden, wiederholen Sie die Schritte � und � 
unter Verwendung der Filterabstimmung zur Unterdrückung von Resonanzen oder der Filter zur 
Unterdrückung mechanischer Resonanzen (PB13–PB16).

& Prüfen Sie die Positionierung und die Drehbewegung und führen Sie ggf. einen Feinabgleich der 
Verstärkungsfaktoren durch.

Parameter Symbol Bezeichnung

PB06 GD2 Massenträgheitsverhältnis

PB07 PG1 Verstärkungsfaktor Lageregelung virtueller Regelkreis

PB08 PG2 Verstärkungsfaktor Lageregelkreis

PB09 VG2 Verstärkungsfaktor Drehzahlregelkreis

PB10 VIC I-Anteil Drehzahlregelkreis

Tab. 4-31: Einzustellende Parameter bei Lageregelung
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Das Ansprechverhalten des Drehzahlregelkreises wird über den Verstärkungsfaktor VG2 (PB09) fest-
gelegt. Ein größerer Wert erhöht das Ansprechverhalten, kann aber zu Vibrationen führen. Für die An-
sprechfrequenz des Drehzahlregelkreises gilt:

Die Einstellung des I-Anteils des Drehzahlregelkreises VIC erfolgt über PB10 und kann wie folgt be-
rechnet werden:

Das Ansprechverhalten auf einen Positionierbefehl wird durch den Verstärkungsfaktor Lageregelung 
des virtuellen Regelkreises PG1 (PB07) festgelegt. Ein größerer Wert verbessert das Führungsverhal-
ten bei Eingabe eines Positionierbefehls, kann aber zum Überschwingen bei der Positionierung füh-
ren.

Die folgende Formel dient zur Berechnung eines Richtwerts für PG1:

Ansprechfrequenz des Drehzahlregelkreises [Hz] VG2
1 GD2+( ) 2π×
----------------------------------------=

VIC [ms] 2000 bis 3000
VG2 1 GD2+( )⁄
---------------------------------------------≥

PG1 VG2
1 GD2+

----------------------
1
4
--- bis 1

8
--- 

⎝ ⎠
⎛ ⎞×≤
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4.6.5 Interpolation

Der Interpolationsmodus dient zur Anpassung der Verstärkungsfaktoren bei Anwendungen zur Re-
gelung mehrerer Achsen (z.B. X-Y-Tische). Im Interpolationsmodus wird der Verstärkungsfaktor PG1 
manuell, alle anderen Verstärkungen automatisch gesetzt.

Die folgende Tabelle gibt einen Überblick über die Parameter, die im Interpolationsmodus automa-
tisch gesetzt werden:

Folgender Parameter muss manuell eingestellt werden:

Bei Interpolation zwischen mehreren Achsen sollte der Verstärkungsfaktor des Lageregelkreises bei 
allen Achsen auf den gleichen Wert eingestellt sein.

Gehen Sie bei der Einstellung wie folgt vor:

� Setzen Sie PA08 auf 0001 um Auto-Tuning 1 anzuwählen.

� Erhöhen Sie den Wert des Ansprechverhaltens (PA09) und verringern Sie ihn wieder, sobald 
Vibrationen einsetzen. Der optimale Wert ist erreicht, kurz bevor die Vibration einsetzt.

� Stellen Sie den Verstärkungsfaktor Lageregelung des virtuellen Regelkreises (PG1) auf den 
höchstmöglichen Wert.

	 Setzen Sie PA8 auf 0000, um den Interpolationsmodus anzuwählen.

� Stellen Sie PG1 für alle Interpolationsachsen auf den gleichen Wert ein. Verwenden Sie hierzu den 
Wert von der Achse mit dem kleinsten PG1-Wert.

� Prüfen Sie das Interpolationsverhalten, sowie die Drehbewegung und führen Sie ggf. einen 
Feinabgleich der Verstärkungsfaktoren und des Ansprechverhaltens durch.

Das Ansprechverhalten des Lageregelkreises wird über den Verstärkungsfaktor PG1 (PB07) festge-
legt. Ein größerer Wert verbessert das Führungsverhalten bei Eingabe eines Positionierbefehls, kann 
aber zum Überschwingen bei der Positionierung führen. Für den theoretischen Schleppfehler gilt:

Parameter Symbol Bezeichnung

PB06 GD2 Massenträgheitsverhältnis

PB08 PG2 Verstärkungsfaktor Lageregelkreis

PB09 VG2 Verstärkungsfaktor Drehzahlregelkreis

PB10 VIC I-Anteil Drehzahlregelkreis

Tab. 4-32: Parameteranpassung im Interpolationsmodus

Parameter Symbol Bezeichnung

PB07 PG1 Verstärkungsfaktor Lageregelung virtueller Regelkreis

Tab. 4-33: Manuell einzustellender Parameter

Theoretischer Schleppfehler [Impulse]
Drehzahl [1/min] 262144 [Impulse]×

60 PG× 1
------------------------------------------------------------------------------------------------=
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Betrieb Verstärkung
4.6.6 Unterschiede beim Auto-Tuning zwischen MR-J2S und MR-J3

Ansprechverhalten

Im Vergleich zu den Servoverstärkern der MR-J2-Super-Serie ist bei den Servoverstärkern der MR-J3-
Serie der Bereich für die Einstellung des Anprechverhaltens erweitert worden.

MR-J2-Super MR-J3

Ansprechverhalten
Pr. 9 Maschinenresonanz Ansprechverhalten

PA09 Maschinenresonanz

— —

1 10,0 Hz

2 11,3 Hz

3 12,7 Hz

1 15 Hz 4 14,3 Hz

— —
5 16,1 Hz

6 18,1 Hz

2 20 Hz 7 20,4 Hz

— — 8 23,0 Hz

3 25 Hz 9 25,9 Hz

4 30 Hz 10 29,2 Hz

— — 11 32,9 Hz

5 35 Hz 12 37,0 Hz

— — 13 41,7 Hz

6 45 Hz 14 47,0 Hz

7 55 Hz 15 52,9 Hz

— — 16 59,6 Hz

8 70 Hz 17 67,1 Hz

— — 18 75,6 Hz

9 85 Hz 19 85,2 Hz

— — 20 95,9 Hz

A 105 Hz 21 108,0 Hz

— — 22 121,7 Hz

B 130 Hz 23 137,1 Hz

C 160 Hz 24 154,4 Hz

— — 25 173,9 Hz

D 200 Hz 26 195,9 Hz

— — 27 220,6 Hz

E 240 Hz 28 248,5 Hz

— — 29 279,9 Hz

F 300 Hz 30 315,3 Hz

— —
31 355,1 Hz

32 400,0 Hz

Tab. 4-34: Vergleich des Ansprechverhaltens

HINWEIS Aufgrund von Abweichungen in den Verstärkungskurven kann das Ansprechverhalten auch bei 
gleich gewählter Resonanzfrequenz variieren.
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Filterfunktionen Sonderfunktionen
5 Sonderfunktionen

Verwenden Sie die in diesem Kapitel beschriebenen Funktionen, wenn Sie mit den im Abschn. 4.6 auf-
geführten Einstellmethoden keine zufrieden stellenden Ergebnisse erzielen können.

5.1 Filterfunktionen

Der Servoverstärker MR-J3 verfügt über verschiedene Filterfunktionen:

● Filter zur Unterdrückung von mechanischen Resonanzen

● Tiefpassfilter

Eine Erhöhung des Ansprechverhaltens des Servoverstärkers kann bei den Eigenfrequenzen des me-
chanischen Systems zu Resonanzerscheinungen führen. Als Folge treten Vibrationen oder eine er-
höhte Geräuschentwicklung auf. Die Filterfunktionen dienen zur Unterdrückung auftretender Reso-
nanzerscheinungen.

S001367aC

 Abb. 5-1: Blockschaltbild der Filterfunktionen
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Sonderfunktionen Filterfunktionen
5.1.1 Automatische Vibrationsunterdrückung (Adaptives Filter II)

Ist die automatische Vibrationsunterdrückung aktiviert, erfasst der Servoverstärker kontinuierlich 
Maschinenresonanzen und passt die Filtercharakteristik (Frequenz/Dämpfung) entsprechend der er-
fassten Daten an. Vibrationen des mechanischen Systems werden unterdrückt, ohne dass die Reso-
nanzfrequenzen des Systems bekannt sein müssen. Über die kontinuierliche Erfassung der Daten 
wird die Filtercharakteristik ständig nachgeregelt, so dass eine optimale Filterwirkung auch dann ge-
währleistet ist, wenn sich die Resonanzfrequenz ändert.

Parameter

Stellen Sie die Eigenschaften der automatischen Vibrationsunterdrückung in der vierten Stelle des 
Parameters PB01 ein. 

S000878C

 Abb. 5-2: Wirkungsweise der automatischen Vibrationsunterdrückung

HINWEISE Die automatische Vibrationsunterdrückung kann in einem Frequenzbereich von 100 Hz bis 
2,25 kHz verwendet werden. Bei Resonanzen außerhalb dieses Bereiches ist die Funktion unwirk-
sam.

Bei Systemen mit komplexem Resonanzverhalten und bei sehr hohen Resonanzamplituden ist die 
automatische Vibrationsunterdrückung unwirksam.

Ist die automatische Vibrationsunterdrückung unwirksam, so ist eine manuelle Einstellung mög-
lich.
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Filterfunktionen Sonderfunktionen
� Schlägt die automatische Filterabstimmung fehl, so dass danach eine starke Vibration oder 
Schwingung auftritt, stellen Sie den Wert für das Ansprechverhalten auf die Vibrationsfrequenz 
ein und führen die automatische Filterabstimmung erneut aus.

� Faktoren für eine manuelle Einstellung:
– Der Wert für das Ansprechverhalten ist auf den Maschinengrenzwert angestiegen.

– Die Maschine ist zu komplex, um ein optimales Filter automatisch zu ermitteln.

S001367C

 Abb. 5-3: Ablauf der automatischen Vibrationsunterdrückung
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Sonderfunktionen Filterfunktionen
HINWEISE Die automatische Vibrationsunterdrückung ist in der Werkseinstellung deaktiviert, d. h. PB01 ist 
auf „0000“ (Filter abgeschaltet) gesetzt. 

Während der automatischen Vibrationsunterdrückung erhöht sich das Vibrationsgeräusch, weil 
für mehrere Sekunden ein Stimulationssignal eingespeist wird.

Während der automatischen Filterabstimmung wird für max. zehn Sekunden die Maschinenreso-
nanzfrequenz ermittelt und daraus das passende Filter ermittelt. Danach wechselt die automa-
tische Einstellung in den manuellen Einstellmodus.

Die automatische Filterabstimmung ermittelt mit den aktuellen Verstärkungseinstellungen das 
optimale Filterverhalten. Erscheint nach Erhöhung des Werts für das Ansprechverhalten erneut 
eine Vibration, führen Sie die automatische Vibrationsunterdrückung erneut aus.

Es wird ein Filter mit der bestmöglichen Sperrdämpfung entsprechend den aktuellen Verstär-
kungseinstellungen ermittelt. Um bei weiterhin auftretenden Maschinenresonanzen die Filterein-
stellbegrenzung zu erweitern, stellen Sie die Dämpfung des Sperrfilters manuell ein.
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Filterfunktionen Sonderfunktionen
5.1.2 Filter zur Unterdrückung von mechanischen Resonanzen

Das Filter zur Unterdrückung von mechanischen Resonanzen ist ein Sperrfilter mit einstellbarer Re-
sonanzfrequenz und Dämpfung.

Der Servoverstärker verfügt über zwei Filter zur Unterdrückung von mechanischen Resonanzen, die 
unabhängig voneinander eingestellt werden können. Verwenden Sie Parameter PB13 und PB14 zur 
Einstellung des Filters 1 und PB15 und PB16 zur Einstellung des Filters 2. Bei der Ausführung der au-
tomatischen Vibrationsunterdrückung (PB01) wird das Filter 1 zur Unterdrückung von mechanischen 
Resonanzen automatisch abgestimmt. Ist PB01 aktiviert, wird nach einer vorgegebenen Zeit auf den 
manuelle Modus geschaltet. Im manuellen Modus kann die Einstellung mit Hilfe des Filters 1 zur Un-
terdrückung von mechanischen Resonanzen geändert werden.

S000876C

 Abb. 5-4: Wirkungsweise des Filters zur Unterdrückung von mechanischen Resonanzen

S000877C

 Abb. 5-5: Wirkungsweise bei Kombination von Filter 1 und 2
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Sonderfunktionen Filterfunktionen
Parameter

Erstes Filter zur Unterdrückung von mechanischen Resonanzen

Stellen Sie die Frequenz, die Dämpfung und die Bandbreite des ersten Filters zur Unterdrückung von 
mechanischen Resonanzen ein (Parameter PB13, PB14).

Nach Einstellung der automatischen Vibrationsunterdrückung (PB01) auf „manuell“ wird das erste Fil-
ter zur Unterdrückung von mechanischen Resonanzen wirksam.

HINWEISE Durch die Laufzeiten der Filter treten im Servosystem zusätzliche Verzögerungen auf. Bei fehler-
haft eingestellter Resonanzfrequenz oder zu großer Dämpfung können Vibrationen zunehmen.

Ist die Resonanzfrequenz der Maschine nicht bekannnt, beginnen Sie mit einem großen Einstell-
wert der Frequenz und verringern Sie ihn allmählich. Die optimale Einstellung ist bei minimaler 
Vibration erreicht.

Eine größere Dämpfung bewirkt eine höhere Unterdrückung der Resonanz. Durch die steigende 
Laufzeit können jedoch auch Vibrationen auftreten.

Mit Hilfe der Software (MR-Configurator) können die Eigenschaften einer Maschine ermittelt wer-
den. Dadurch lässt sich die Resonanzfrequenz sowie die benötigte Filterdämpfung vor der Inbe-
triebnahme ermitteln.
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5.1.3 Filterabstimmung zur Vibrationsunterdrückung (erweiterte Funktion)

Die erweiterte Filterabstimmung dient zur Unterdrückung von auftretenden Vibrationen am Bear-
beitungsende, wie z.B. am Werkstückende oder bei Maschinenrütteln. Das Verhalten des Motors wird 
bei der Positionierung so eingestellt, dass die Maschine nicht rüttelt.

Die Vibrationsfrequenz der Maschine bei der Endpositionierung wird mit dieser Funktion (Parameter 
PB02) automatisch ermittelt.

Bei der Filterabstimmung der Vibrationsunterdrückung wird nach der vorgegebenen Anzahl an 
Durchläufen auf den manuellen Modus geschaltet. Im manuellen Modus kann mit Hilfe des Filters zur 
Unterdrückung von Vibrationen die Einstellung der Vibrationsfrequenz (PB19) und der Resonanzfre-
quenz (PB20) geändert werden.

S001368C

 Abb. 5-6: Wirkungsweise der erweiterten Filterabstimmung zur Vibrationsunterdrückung

Vibrationsunterdrückung AUS
(Normaleinstellung)

Po
si

ti
on

Po
si

ti
on

Vibrationsunterdrückung EIN

Motorverhalten Motorverhalten
Maschinenverhalten Maschinenverhalten
MELSERVO J3-B  5 - 7



Sonderfunktionen Filterfunktionen
Parameter

S000611C

HINWEISE Diese Funktion wird mit der Einstellung von PA08 (Auto-Tuning) auf „Auto-Tuning 2“ („0002“) oder 
„Manuell“ („0003“) aktiviert.

Diese Funktion ist nur für Resonanzfrequenzen von 0,1 bis 100,0 Hz wirksam.

Halten Sie den Motor immer an, bevor Sie die Parameter PB02, PB19, PB20, PB33 und PB34 ändern.

Warten Sie nach einer Positionierung immer ausreichend lange, damit die Vibration komplett 
abgebaut werden kann.

Wenn die verbleibende Vibration am Ende der Positionierung zu klein ist, ist das Verhalten der 
erweiterten Vibrationsunterdrückung nicht vorhersehbar.

Die erweiterte Vibrationsunterdückung stellt mit den aktuellen Verstärkungseinstellungen die 
optimalen Parameter ein. Führen Sie die erweiterte Vibrationsunterdrückung erneut aus, wenn 
der Wert für das Ansprechverhalten erhöht wird.

Einstellung der Filterabstimmung zur Vibrationsunterdrückung (PB02)

Hinweis: 
Parameter PB19 und PB20 sind auf die Werkseinstellungen eingestellt

Einstellung Filterabstimmung Automatisch eingestell-
ter Parameter

0 Vibrationsunterdrückung 
abgeschaltet Siehe Hinweise

1
Filterabstimmung zur

Vibrationsunterdrückung
(Erweiterte Funktion)

PB19
PB20

2 Manuell —

00 0
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Filterfunktionen Sonderfunktionen
� Fußnote siehe folgende Seite

S001369C

 Abb. 5-7: Ablauf der Abstimmung bei der erweiterten Vibrationsunterdrückung

Einstellung

Erw. Vibrationsunterdrückung
Filterabstimmung

Ist das Sollansprech-
verhalten erreicht?

Wert des Ansprechverhaltens
erhöhen

Hat sich das Rütteln am
Werkstückende erhöht?

Betrieb anhalten

Filterabstimmung Vibrations-
unterdrückung ausführen

(Parameter PB02 auf „0001“ einstellen)

Betrieb fortsetzen

Filterabstimmung endet nach vorge-
gebener Anzahl an Durchläufen

(Parameter PB02 stellt sich
auf „0002“ oder „0000“ ein)

Wert des Ansprechverhaltens
verringern, bis Rütteln am Werk-

stückende usw. verschwindet

Erweiterte Vibrationsunterdrückung 
mit Hilfe der Maschinendiagnose an-
hand der Verlaufskurve am Werkstü-

ckende usw. manuell einstellen

Ende

Rütteln am Werk-
stückende beendet?

Nein

Nein

Nein

Ja

Ja

Ja

�
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Sonderfunktionen Filterfunktionen
� Faktoren für eine manuelle Einstellung:
– Es können keine Diagnosedaten erzeugt werden, wenn die Endvibration nicht auf den Motor 

übertragen wird.

– Die Frequenz beim Ansprechverhalten der Verstärkung des virtuellen Regelkreises wurde bis 
zur Frequenz der Endvibration erhöht. (Einstellgrenze der Vibrationsunterdrückung ist er-
reicht)

Manuelle Filtereinstellung zur Vibrationsunterdrückung

Messen Sie mit Hilfe der Maschinendiagnose des MR-Configurator oder eines externen Mess-gerätes 
die Endvibration bzw. Rütteln der Maschine. Stellen Sie die Vibrationsfrequenz (Parameter PB19) und 
die Resonanzfrequenz (Parameter PB20) des Filters zur Unterdrückung von Vibrationen manuell ein.

● Die Vibrationsspitze kann mit dem MR-Configurator oder einem externen Messgerät (FFT-Ana-
lyzer) erfasst werden:

S001370C

 Abb. 5-8: Vibrationserfassung mit MR-Konfigurator oder externem Messgerät

Verstärkungs- 
charakteristk

Phase 
−90°

Vibrationsfrequenz
Vibrationsunterdrückung
(Gegenresonanzfrequenz)

Parameter PB19

Resonanzfrequenz
Vibrationsunterdrückung

Parameter PB20

Resonanzfrequenzen 
über 100 Hz können 

nicht verarbeitet
werden

1 Hz 100 Hz
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Filterfunktionen Sonderfunktionen
● Die Vibration wird über das Monitorsignal oder einem externen Sensor erfasst.

S001371C

HINWEISE Wenn die Maschinenendvibration nicht auf den Motor übertragen wird, hat die Einstellung der 
Motorendvibrationsfrequenz keine Wirkung.

Wenn die Resonanzfrequenz und die Gegenresonanzfrequenz mit der Maschinendiagnose oder 
einem FFT-Analyser erfasst werden konnten, stellen Sie die Vibrations- und Resonanzfrequenz der 
Vibrationsunterdrückung nicht auf die gleichen Werte ein. Damit erhöht sich die Wirksamkeit der 
Vibrationsunterdrückung.

Die Vibrationsunterdrückung ist unwirksam, wenn die Abhängigkeit zwischen der Verstärkung 
der Lageregelung des virtuellen Regelkreises PG1 (Parameter PB07) und der Vibrationsfrequenz 
folgender Bedingung entspricht:

Reduzieren Sie beispielsweise nach einer Verringerung des Verstärkungsfaktors der Lageregelung 
des virtuellen Regelkreises PG1 den Wert des Ansprechverhaltens RSP (Parameter PA09).

Motorendvibration
(Regelabweichung)

Vibrationsunterdrückung
Vibrationsfrequenz

Vibrationsunterdrückung
Resonanzfrequenz

Beides auf den gleichen Wert einstellen

Vibrationsperiode T
Frequenz = 1/T [Hz]

Positionssollwert

Vibrationsperiode T
Frequenz = 1/T [Hz]

externer Beschleunigungs- 
aufnehmer

Positionssollwert

Vibrationsfrequenz 1
2π
------ 1 5, PG1×( )×<
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Sonderfunktionen Filterfunktionen
5.1.4 Zweites Filter zur Unterdrückung von Vibrationen

Das zweite Filter zur Unterdrückung von Vibrationen hat eine Dämpfungsfunktion, wobei die Ver-
stärkung für eine durch den Positionierbefehl verwendete Frequenz gezielt verringert werden kann. 
Aufgrund der geringeren Verstärkung können auftretende Vibrationen am Bearbeitungsende, wie 
z.B. am Werkstückende oder bei Maschinenrütteln unterdrückt werden. Die Frequenz, bei der die Ver-
stärkung verringert werden soll, sowie die Stärke der Dämpfung lassen sich mit Parameter PB45 
einstellen.

S001987E

 Abb. 5-9: Wirkungsweise des zweiten Filters zur Vibrationsunterdrückung

HINWEISE Durch Einsatz der erweiterten Filterabstimmung, sowie des zweiten Filters zur Vibrationsunterdrü-
ckung können zwei Vibrationsfrequenzen, die am Bearbeitungsende auftreten, unterdrückt wer-
den.

Das zweite Filter zur Vibrationsunterdrückung deckt einen Frequenzbereich von 2,5 bis 2250 Hz 
ab. Wählen Sie aus diesem Einstellbereich die Frequenz aus, die möglichst nah an der Vibrations-
frequenz der Maschine liegt.

Wird die Einstellung des zweiten Filters zur Vibrationsunterdrückung (PB45) während des Betriebs 
geändert, hat diese geänderte Einstellung keine Auswirkung. Die Änderung wird erst ca. 150 ms 
nach dem Stillstand des Motors wirksam (nach der Servoverriegelung).

Die Einstellung des Parameters PB45 steht bei Servoverstärkern ab der Software-Version C4 mit 
Produktionsdatum ab August 2009 zur Verfügung. 
Die Software „MR Configurator“ unterstützt diese Einstellung ab der Version C3.

2. Filter zur Vibrationsunterdrückung AUS

Po
si

ti
on

Po
si

ti
on

2. Filter zur Vibrationsunterdrückung EIN

Maschinenverhalten Maschinenverhalten

t t
5 - 12



Filterfunktionen Sonderfunktionen
Parameter

S000612C

0

Frequenzeinstellung des 2. Filters zur Vibrationsunterdrückung (PB45)

Einstellung Frequenz
[Hz] Einstellung Frequenz

[Hz] Einstellung Frequenz
[Hz]

00 Ungültig 20 70 40 17,6

01 2250 21 66 41 16,5

02 1125 22 62 42 15,6

03 750 23 59 43 14,8

04 562 24 56 44 14,1

05 450 25 53 45 13,4

06 375 26 51 46 12,8

07 321 27 48 47 12,2

08 281 28 46 48 11,7

09 250 29 45 49 11,3

0A 225 2A 43 4A 10,8

0B 204 2B 41 4B 10,4

0C 187 2C 40 4C 10,0

0D 173 2D 38 4D 9,7

0E 160 2E 37 4E 9,4

0F 150 2F 36 4F 9,1

10 140 30 35,2 50 8,8

11 132 31 33,1 51 8,3

12 125 32 31,3 52 7,8

13 118 33 29,6 53 7,4

14 112 34 28,1 54 7,0

15 107 35 26,8 55 6,7

16 102 36 25,6 56 6,4

17 97 37 24,5 57 6,1

18 93 38 23,4 58 5,9

19 90 39 22,5 59 5,6

1A 86 3A 21,6 5A 5,4

1B 83 3B 20,8 5B 5,2

1C 80 3C 20,1 5C 5,0

1D 77 3D 19,4 5D 4,9

1E 75 3E 18,8 5E 4,7

1F 72 3F 18,2 5F 4,5

 

Dämpfungseinstellung des 2. Filters zur Vibrationsunterdrückung (PB45)

Einstellung Dämpfung Einstellung Dämpfung Einstellung Dämpfung

0 –40,0 dB 6 –8,5 dB C –2,5 dB

1 –24,1 dB 7 –7,2 dB D –1,8 dB

2 –18,1 dB 8 –6,0 dB E –1,2 dB

3 –14,5 dB 9 –5,0 dB F –0,6 dB

4 –12,0 dB A –4,1 dB
—

5 –10,1 dB B –3,3 dB
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Sonderfunktionen Filterfunktionen
5.1.5 Tiefpassfilter

Bei der Ansteuerung von z. B. Kugelumlaufspindeln können mit steigendem Ansprechverhalten im 
Bereich hoher Frequenzen Resonanzen auftreten. Daher ist dem Stromsollwert ein Tiefpassfilter vor-
geschaltet. Dieses Filter ist werksseitig aktiviert. Die Grenzfrequenz des Tiefpassfilters lässt sich wie 
folgt berechnen:

Die manuelle Einstellung von Parameter PB18 kann ausgewählt werden, wenn Parameter PB23 auf 
„��1�“ eingestellt ist.

Parameter

Stellen Sie die Eigenschaften des Tiefpassfilters in der zweiten Stelle des Parameters PB23 ein.

S000635C

 Abb. 5-10: Einstellung des Tiefpassfilters

HINWEIS In einem starren System mit geringer Resonanzneigung kann das Ansprechverhalten durch Deak-
tivierung des Tiefpassfilters erhöht und somit die Positionierzeit verringert werden.

Grenzfrequenz [rad/s] VG2
1 GD2+

---------------------- 10×=

AuswahlTiefpassfilter 
0: Automatische Einstellung � Werkseinstellung 

1: Manuelle Einstellung (über Parameter PB18)
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Umschaltung der Verstärkungsfaktoren Sonderfunktionen
5.2 Umschaltung der Verstärkungsfaktoren

Die Funktion ermöglicht eine Umschaltung der Verstärkungsfaktoren während des Betriebs und 
während eines Stopps. Die Umschaltung kann durch ein Eingangssignal erfolgen.

Die Funktion zur Umschaltung der Verstärkungsfaktoren wird verwendet:

● wenn während der Servoverriegelung ein kleiner Verstärkungsfaktor und im Betrieb zur Ge-
räuschreduzierung ein großer Verstärkungsfaktor verwendet werden soll,

● wenn zur Verkürzung der Positionierzeit während der Positionierung ein großer Verstärkungsfak-
tor verwendet werden soll,

● wenn die Verstärkung des Systems aus Gründen der Stabilität über ein Eingangssignal umge-
schaltet werden soll, da das Massenträgheitsverhältnis im Stillstand stark variiert (z. B. große Last 
auf einer Hebevorrichtung).
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Sonderfunktionen Umschaltung der Verstärkungsfaktoren
Die eingestellten Verstärkungsfaktoren PG2, VG2, VIC und GD2 des aktuellen Regelkreises werden 
über die Parameter CDP (PB26) und CDS (PB27) umgeschaltet.

S001372C

 Abb. 5-11: Blockschaltbild der Umschaltung der Verstärkungsfaktoren

SPS-Befehl

Sollwertfrequenz

Regelabweichung

Drehzahl

Komparator

Umschaltung

CDP
PB26

aktiver
PG2-Wert

aktiver
VG2-Wert

aktiver
VRF1-Wert

aktiver
VIC-Wert

aktiver
VRF2-Wert

CDL
PB27

aktiver
GD2-Wert

GD2
PB06

GD2B
PB29

PG2
PB08

PG2B
PB30

VG2
PB09

VG2B
PB31

VIC
PB10

VICB
PB32

VRF1
PB19

VRF1B
PB33

VRF2
PB20

VRF2B
PB34
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Umschaltung der Verstärkungsfaktoren Sonderfunktionen
Parameter

Setzen Sie PA08 (Auto-Tuning) auf „���3“, wenn Sie die Funktion zur Umschaltung der Verstär-
kungsfaktoren verwenden. Ist in PA08 nicht der manuelle Modus angewählt, ist keine Umschaltung 
der Verstärkungsfaktoren möglich.

Pr. Symbol Bezeichnung Einheit Beschreibung

PB06 GD2 Massenträgheitsverhältnis × 1
Regelparameter vor Umschaltung der Verstärkungs-
faktoren

PB07 PG1
Verstärkungsfaktor Lagere-
gelung virtueller Regelkreis

rad/s

Die Verstärkungsfaktoren des virtuellen Drehzahl- 
und Lageregelkreises zur Einstellung des Ansprech-
verhaltens nach Eingabe eines Befehls sind immer 
wirksam.

PB08 PG2
Verstärkungsfaktor  
Lageregelkreis

rad/s

—
PB09 VG2

Verstärkungsfaktor  
Drehzahlregelkreis

rad/s

PB10 VIC I-Anteil Drehzahlregelkreis ms

PB29 GD2B
 2. Massenträgheitsverhält-
nis

× 1
Einstellung des Verhältnisses der Massenträgheiten 
von Last zu Motor nach Umschaltung der Verstär-
kungsfaktoren

PB30 PG2B
2. Verstärkungsfaktor  
Lageregelkreis

rad/s
Einstellung des Verstärkungsfaktors des Lage-
regelkreises nach Umschaltung zu PG2B

PB31 VG2B
2. Verstärkungsfaktor 
Drehzahlregelkreis 

rad/s
Einstellung des Verstärkungsfaktors des Drehzahlre-
gelkreises nach Umschaltung zu VG2B

PB32 VICB
2. I-Anteil 
Drehzahlregelkreis

ms
Einstellung des I-Anteils des Drehzahlregelkreises 
nach Umschaltung zu VICB

PB26 CDP
Verstärkungsfaktor- 
umschaltung

—
Einstellung der Bedingung zum Umschalten der 
Verstärkungsfaktoren

PB27 CDL
Schwelle zur Umschaltung 
der Verstärkungsfaktoren

1000 Imp./s, 
Impulse, 
1/min

Einstellung des Wertes (Frequenzsollwert, Regelab-
weichung, Drehzahl), bei dem die Verstärkung umge-
schaltet werden soll

PB28 CDT
Zeit für Umschaltung der 
Verstärkungsfaktoren

ms
Zeitkonstante des Filters bei Umschaltung der 
Verstärkungsfaktoren

PB33 VRF1B
2. Vibrationsfrequenz zur 
Vibrationsunterdrückung

Hz
Einstellung der Vibrationsfrequenz zur Vibrationsun-
terdrückung nach Umschaltung zu VRF1B

PB34 VRF2B
2. Resonanzfrequenz von 
Vibrationen

Hz
Einstellung der Resonanzfrequenz zur Vibrationsun-
terdrückung nach Umschaltung zu VRF2B

Tab. 5-1: Verstärkungsumschaltung
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Sonderfunktionen Umschaltung der Verstärkungsfaktoren
● Parameter PB06 bis PB10 
Die Parameter entsprechen denen der manuellen Einstellung. Bei aktivierter Verstärkungsum-
schaltung können die Parameter GD2, PG2, VG2 und VIC geändert werden.

● Verhältnis der Massenträgheiten von Last zu Motor (GD2B: PB29) 
In Parameter PB29 wird das Verhältnis der Massenträgheit der Last zur Massenträgheit des Motors 
nach der Umschaltung der Verstärkungsfaktoren eingestellt. Setzen Sie Parameter PB29 auf den 
gleichen Wert wie Parameter PB06 (GD2), falls die Massenträgheit der Last unverändert bleibt.

● Stellen Sie die Werte für den 2. Verstärkungsfaktor Lageregelkreis (PG2B: PB30), den 2. Verstär-
kungsfaktor Drehzahlregelkreis (VG2B: PB31) und den 2. I-Anteil Drehzahlregelkreis (VICB: PB32) 
nach der Verstärkungsumschaltung ein.

● Verstärkungsumschaltung (CDP: PB26) 
Die erste und zweite Stelle des Parameters 26 dient zur Einstellung der Bedingungen, bei denen 
die Verstärkung umgeschaltet werden soll. Bei einer Einstellung der ersten Stelle auf „1“ erfolgt 
die Umschaltung der Verstärkung über ein Umschaltsignal.

● Schwelle zur Umschaltung des Verstärkungsfaktors (CDL: PB27) 
Ist in PB26 der Frequenzsollwert, die Regelabweichung oder die Drehzahl angewählt, dient PB27 
zur Einstellung des Wertes, bei dem die Verstärkung umgeschaltet werden soll. Für die verschie-
denen Größen gelten folgende Einheiten:

● Zeit für Umschaltung des Verstärkungsfaktors (CDT: PB28) 
PB28 dient zur Einstellung der Filterzeitkonstanten bei Umschaltung der Verstärkungsfaktoren. 
Das Filter soll z. B. Belastungen der Maschine bei Umschaltung zwischen stark unterschiedlichen 
Verstärkungsfaktoren verhindern.

S000885C

 Abb. 5-12: Verstärkungsumschaltung

Größe Einheit

Frequenzsollwert 1000 Impulse/s

Regelabweichung Impulse

Drehzahl 1/min

Tab. 5-2: Umschaltung der Verstärkungsfaktoren

00

Umschaltung der Verstärkungsfaktoren 

Die Verstärkungsfaktoren PB29 bis PB32 werden in Abhängigkeit 
der folgenden Auswahl umgeschaltet: 
0: nicht aktiv 

1: Verstärkungsumschaltung durch SPS-Befehl ist aktiviert 
2: Frequenzsollwert (Einstellwert aus PB27) 
3: Regelabweichung in Impulsen (Einstellwert aus PB27) 
4: Drehzahl des Servomotors (Einstellwert aus PB27)

Schwelle zur Umschaltung der Verstärkung 

0: gültig bei der Bedingung: größer als der Schwellwert 
(Bei SPS-Befehl gültig bei EIN) 

1: gültig bei der Bedingung: kleiner als der Schwellwert 
(Bei SPS-Befehl gültig bei AUS)
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Umschaltung der Verstärkungsfaktoren Sonderfunktionen
5.2.1 Funktionsweise der Umschaltung der Verstärkungsfaktoren

Dieser Abschnitt zeigt anhand von Einstellbeispielen die Funktionsweise der Verstärkungsfaktorum-
schaltung.

Umschaltung durch ein Eingangssignal

Pr. Symbol Bezeichnung Einstellung Einheit

PB07 PG1
Verstärkungsfaktor Lageregelung virtueller Regel-
kreis

100 rad/s

PB06 GD2 Massenträgheitsverhältnis 4,0 × 0,1

PB08 PG2 Verstärkungsfaktor Lageregelkreis 120 rad/s

PB09 VG2 Verstärkungsfaktor Drehzahlregelkreis 3000 rad/s

PB10 VIC I-Anteil Drehzahlregelkreis 20 ms

PB29 GD2B 2. Massenträgheitsverhältnis 10,0 × 0,1

PB30 PG2B 2. Verstärkungsfaktor für Lageregelkreis 84 rad/s

PB31 VG2B 2. Verstärkungsfaktor für Drehzahlregelkreis 4000 rad/s

PB32 VICB 2. I-Anteil Drehzahlregelkreis 50 ms

PB26 CDP Verstärkungsfaktorumschaltung
0001 

(Umschaltung durch EIN-/
AUS-Signal am Eingang)

—

PB28 CDT Zeit für Umschaltung der Verstärkungsfaktoren 100 ms

PB33 VRF1B
2. Vibrationsfrequenz zur Unterdrückung von 
Vibrationen

Einstellung der Vibrations-
frequenz zur Vibrationsun-
terdrückung nach 
Umschaltung zu VRF1B

Hz

PB34 VRF2B 2. Resonanzfrequenz von Vibrationen

Einstellung der Resonanzfre-
quenz zur Vibrationsunter-
drückung nach 
Umschaltung zu VRF2B

Hz

Tab. 5-3: Einstellungen

S000880C

 Abb. 5-13: Wirksame Werte bei Umschaltung der Verstärkungsfaktoren

Verstärkungsfaktor 
Lageregelung virtueller 
Regelkreis

100

Massenträgheitsverhältnis 4,0 → 10,0 → 4,0

Verstärkungsfaktor  
Lageregelkreis

120 → 84 → 120

Verstärkungsfaktor  
Drehzahlregelkreis

3000 → 4000 → 3000

I-Anteil Drehzahlregelkreis 20 → 50 → 20

CDT=100ms

Umschaltsignal
AUS AUSEIN

Änderung der Verstärkung

Verstärkung vor 
der Umschaltung

Verstärkung nach 
der Umschaltung
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Sonderfunktionen Umschaltung der Verstärkungsfaktoren
Umschaltung durch Regelabweichung (Schleppfehler)

Pr. Symbol Bezeichnung Einstellung Einheit

PB07 PG1
Verstärkungsfaktor Lageregelung virtueller Regel-
kreis

100 rad/s

PB06 GD2 Massenträgheitsverhältnis 4,0 × 0,1

PB08 PG2 Verstärkungsfaktor Lageregelkreis 120 rad/s

PB09 VG2 Verstärkungsfaktor Drehzahlregelkreis 3000 rad/s

PB10 VIC I-Anteil Drehzahlregelkreis 20 ms

PB29 GD2B 2. Massenträgheitsverhältnis 10,0 × 0,1

PB30 PG2B 2. Verstärkungsfaktor für Lageregelkreis 84 rad/s

PB31 VG2B 2. Verstärkungsfaktor für Drehzahlregelkreis 4000 rad/s

PB32 VICB 2. I-Anteil Drehzahlregelkreis 50 ms

PB26 CDP Verstärkungsfaktorumschaltung
0003 

(Umschaltung durch Regel-
abweichung)

—

PB27 CDL
Schwelle zur Umschaltung der Verstärkungs-
faktoren

50 Impulse

PB28 CDT Zeit für Umschaltung der Verstärkungsfaktoren 100 ms

Tab. 5-4: Einstellungen

S000881C

 Abb. 5-14: Wirksame Werte bei Umschaltung der Verstärkungsfaktoren

Verstärkungsfaktor 
Lageregelung virtueller 
Regelkreis

100

Massenträgheitsverhältnis 4,0 → 10,0 → 4,0 → 10,0

Verstärkungsfaktor  
Lageregelkreis

120 → 84 → 120 → 84

Verstärkungsfaktor  
Drehzahlregelkreis

3000 → 4000 → 3000 → 4000

I-Anteil Drehzahlregelkreis 20 → 50 → 20 → 50

Regelabweichung (Impulse)

Verstärkung vor 
der Umschaltung

Verstärkung nach 
der Umschaltung

Änderung der Verstärkung

Regelabweichung Sollwert

+ CDL

− CDL
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Allgemeines System der Absolutwert-Positionserkennung
6 System der Absolutwert-
Positionserkennung

6.1 Allgemeines

6.1.1 Technische Daten.

� Backup-Zeit bei ausgeschalteter Spannungsversorgung

b
ACHTUNG:

Nach Auftreten des Alarms 25 „Verlust der Absolutposition“ oder Warnung E3 (Fehlerhafter Abso-
lutwert) muss der Referenzpunkt erneut eingestellt werden, um ein kontrolliertes Verhalten des 
Systems zu gewährleisten.

HINWEIS Bei den folgenden Servomotorserien gehen die Absolutpositionsdaten verloren, wenn die Enco-
der-Kabelverbindung zwischen Servomotor und Servoverstärker getrennt wird:  
HF-MP, HF-KP, HC-SP, HC-RP, HC-UP und HA-LP
Führen Sie immer erst eine neue Referenzpunkteinstellung durch, wenn das Encoderkabel unter-
brochen wurde.

Technische Daten Beschreibung

System Batteriegepuffertes Absolutsystem

Batterie Lithiumbatterie MR-J3BAT

Max. Umdrehungsbereich Referenzposition ±32767 Umdrehungen

Maximaldrehzahl bei Spannungsausfall 3000/min

Speicherzeit � Ca. 10000 h

Lebensdauer der Batterie Ca. 5 Jahre

Tab. 6-1: Übersicht der technischen Daten
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System der Absolutwert-Positionserkennung Allgemeines
6.1.2 Systemaufbau

6.1.3 Übersicht der Datenkommunikation

Blockdiagramm

Der Encoder der Motoren zum Betrieb an den Sevoverstärkern MR-J3 verfügt über eine absolute Po-
sitionserkennung innerhalb einer Umdrehung sowie einem Zähler zum Addieren vollständiger Um-
drehungen. Die Absolutwertpositionserkennung erfasst die absolute Position der Maschine und legt 
diese in einem batteriegepufferten Speicher dauerhaft ab. Dadurch bleibt die Absolutposition auch 
bei Abschalten der Spannungsversorgung erhalten.

Nachdem bei der Installation der Maschine einmal der Referenzpunkt festgelegt worden ist, ist daher 
ein Anfahren dieser Position nach dem Einschalten der Spannungsversorgung oder nach einem 
Spannungsausfall nicht erforderlich.

S001373a

 Abb. 6-1: Aufbau des Systems

S001373C

 Abb. 6-2:  Blockdiagramm der Absolutwertverarbeitung
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Allgemeines System der Absolutwert-Positionserkennung
6.1.4 Batterieanschluss

Gehen Sie beim Batterieanschluss folgendermaßen vor:

� Stecken Sie die Batterie MR-J3BAT in die Batteriehalterung.

� Stecken Sie den Batteriestecker auf Klemme CN4 auf.

b
ACHTUNG:

Die interne Schaltung des Servoverstärkers kann durch Entladung statischer Ladungen beschä-
digt werden. Treffen Sie die folgenden Vorkehrungen:

● Erden Sie sich und Ihren Arbeitsplatz (Unterlage/Werkbank/...).

● Berühren Sie keine Kontakte mit der bloßen Hand.

● Schalten Sie den Leistungskreis vor dem Batterietausch ab. Lassen Sie den Steuerkreis aber 
unbedingt eingeschaltet, damit die Absolutpositionsdaten bei Abklemmen der Batterie 
nicht verloren gehen.

m
GEFAHR:

Warten Sie mindestens 15 Minuten nach Abschalten der Versorgungsspannung des Haupt-
kreises, bevor Sie mit dem Austausch/Anschluss der Batterie beginnen. Prüfen Sie nach der 
Wartezeit die Klemmen P(+) und N(–) mit einem Voltmeter oder einem anderem Spannungs-
messgerät, ob diese spannungsfrei sind. Vergewissern Sie sich außerdem, dass die Kon-
trollleuchte CHARGE nicht mehr leuchtet. Andernfalls besteht die Gefahr eines elektrischen 
Schlags.

S001374C

 Abb. 6-3: Anschluss der Batterie bei Verstärkern MR-J3-200B4 und kleiner und MR-J3-350B und kleiner

HINWEIS Bei Servoverstärkern, bei denen die Batterie an der Unterseite des Gehäuses montiert wird, sind 
die Erdungsklemmen nicht mehr zugänglich, nachdem die Batterie montiert wurde. Verdrahten 
Sie daher die Erdungsklemmen des Servoverstärkers, bevor Sie die Batterie montieren.

Batteriestecker auf Klemme CN4 
aufstecken
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System der Absolutwert-Positionserkennung Allgemeines
6.1.5 Parametereinstellung

Stellen Sie Parameter PA03 auf ���1 ein, um die Funktion der Absolutwert-Positionserkennung zu 
aktivieren.

S001375C

 Abb. 6-4: Anschluss der Batterie bei den Verstärkern ab MR-J3-350B4 und ab MR-J3-500B

S000635C

 Abb. 6-5:  Parameter PA03

Batteriestecker auf Klemme CN4 
aufstecken

Positionier-System 

0: Inkremental 
1: Absolut
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Allgemeines System der Absolutwert-Positionserkennung
6.1.6 Absolutwertdaten

Mit Hilfe der Software (MR-Configurator) können Sie Absolutwertdaten anzeigen. Gehen Sie dabei 
wie folgt vor:

� Wählen Sie das Menü „Diagnostics“.

� Wählen Sie im Menü „Diagnostics“ den Menüpunkt „Absolute encoder Data“. Es erscheint das 
Fenster zur Anzeige der Absolutwertdaten.

� Klicken Sie auf die Schaltfläche „Close“, um das Fenster zu schließen.

Abb. 6-6:  
Öffnen des Menüs „Diagnostics“

S001376T

S001377T

 Abb. 6-7: Fenster zur Anzeige der Absolutwertdaten
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Zubehör
7 Zubehör

m
GEFAHR:

Schalten Sie die Versorgungsspannung aus, bevor Sie mit dem Anschluss von Zubehör und 
anderen Bauteilen beginnen und warten Sie mindestens 15 Minuten. Prüfen Sie nach der War-
tezeit die Klemmen P(+) und N(–) mit einem Voltmeter oder einem anderem Spannungsmessge-
rät, ob diese spannungsfrei sind. Vergewissern Sie sich außerdem, dass die Kontrollleuchte 
CHARGE nicht mehr leuchtet. Andernfalls besteht die Gefahr eines elektrischen Schlags.

b
ACHTUNG:

Verwenden Sie nur das vorgesehene und freigegebene Zubehör. Die Verwendung anderer 
Bauteile kann zu fehlerhaftem Betrieb oder Überhitzung des Verstärkers oder des Bremswider-
standes führen.
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Zubehör Optionales Zubehör
7.1 Optionales Zubehör

7.1.1 Bremswiderstand

Zulässige Kombinationen Bremswiderstand/Servoverstärker.

� Die angegebenen Leistungswerte sind nicht gleichzusetzen mit den Nennleistungen der  
Widerstände.

b
ACHTUNG:

Es dürfen nur die in der folgenden Tabelle aufgeführten optionalen Bremswiderstände in Ver-
bindung mit den angegebenen Servoverstärkern betrieben werden. Eine unzulässige Kombina-
tion aus Bremswiderstand und Servoverstärker kann zu einer Überhitzung der Bauteile führen.

Servo- 
verstärker

Regenerative Leistung [W] �

Eingebauter 
Brems- 
widerstand

MR-RFH 

75-40 

(40 Ω)

MR-RFH 

220-40 

(40 Ω)

MR-RFH 

400-13 

(13 Ω)

MR-RFH 

400-6.7 

(6,7 Ω)

MR-PWR-R T 

400-120 

(120 Ω)

MR-PWR-R T 

600-47 

(47 Ω)

MR-PWR-R T 

600-26 

(26 Ω)

MR-J3-10B — 150 — — — — — —

MR-J3-20B 10 150 — — — — — —

MR-J3-40B 10 150 — — — — — —

MR-J3-60B 10 150 — — — — — —

MR-J3-60B4 15 — — — — 300 — —

MR-J3-70B 20 150 400 — — — — —

MR-J3-100B 20 150 400 — — — — —

MR-J3-100B4 15 — — — — 300 — —

MR-J3-200BN 100 — — 600 — — — —

MR-J3-200B4 100 — — — — — 500 —

MR-J3-350B 100 — — 600 — — — —

MR-J3-350B4 100 — — — — — 500 —

MR-J3-500B 130 — — 600 — — — —

MR-J3-500B4 130 — — — — — — 500

MR-J3-700B 170 — — — 600 — — —

MR-J3-700B4 170 — — — — — — 500

MR-J3-11KB —

Bei diesen Servoverstärkern ist kein Bremswiderstand eingebaut.  
Stattdessen wird ein externer Bremswiderstand zusammen mit dem Servoverstärker geliefert.

MR-J3-11KB4 —

MR-J3-15KB —

MR-J3-15KB4 —

MR-J3-22KB —

MR-J3-22KB4 —

Tab. 7-1: Zulässige Kombinationen Bremswiderstand/Servoverstärker
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Optionales Zubehör Zubehör
Auswahl des Bremswiderstandes

● Berechnung der regenerativen Energie

Verwenden Sie die folgenden Formeln in Tab. 7-2, um eine zulässige Belastung bei kontinuierlich auf-
tretender Regeneration in vertikalen Bewegungsabläufen zu ermitteln oder zur eingehenderen Be-
rechnung der Notwendigkeit einer Bremseinheit. 

S000634C

 Abb. 7-1: Darstellung der regenerativen Energie

Regenerative  
Energie Drehmoment angewandt auf den Servomotor [Nm] Energie [J]
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Tab. 7-2: Formeln zur Berechnung der regenerativen Energie Es
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T  1 = JL JM+( )
TU TF+

× N
9,55 × 10  4 T  

1

Psa1
+×0

E 1 = T1× N
2   

T  Psa1× ×0,1047
0

T  2 = TU TF+ E 2 = T2× N t1× ×0,1047 0

T  3 = JL JM+( )
TU TF+

× N
9,55 × 10  4 T  

1

Psd1
+×0 E 3 = T3× N

2   
T  Psd1× ×0,1047

0

T  4 = TU E 4 0≥

T  5 = JL JM+( )
TU TF+

× N
9,55 × 10  4 T  

1

Psa2
×

−

0 E 5 = T5× N
2   

T  Psa2× x0,1047
0

T  6 = TU TF+ E 6 = T6× N t3× ×0,1047 0

T  7 = JL JM+( )
TU TF+

× N
9,55 × 10  4 T  

1

Psd2
×

−

0 E 7 = T7× N
2   

T  Psd2× ×0,1047
0
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Zubehör Optionales Zubehör
● Verlustleistung des Servomotors und des Servoverstärkers im generatorischem Betrieb 

Wirkungsgrad Generatorischer Betrieb (η): Wirkungsgrad des Motors beim Bremsen mit Nenndreh-
moment bei Nenndrehzahl 
Da der Wirkungsgrad in Abhängigkeit von der Drehzahl und dem Drehmoment schwankt, sollten Sie 
eine Sicherheit von 10 % zugeben.

Kondensatorenergie (EC): Energie, die der Kondensator im Servoverstärker aufnimmt.

Die Energie ER, die der Bremswiderstand aufnimmt, berechnet sich wie folgt:

Die Leistungsaufnahme der Bremseinheit zur Auswahl der geeigneten Bremseinheit errechnet sich 
aus der Energie ER und der Zyklusdauer für einen abgeschlossenen Arbeitsgang tf [s]:

Servoverstärker
Wirkungsgrad [%]

Generatorischer
Betrieb

Kondensator-
energie [J] Servoverstärker

Wirkungsgrad [%]
Generatorischer

Betrieb

Kondensator-
energie [J]

MR-J3-10B 55 9 MR-J3-200B4 85 25

MR-J3-20B 70 9 MR-J3-350B 85 40

MR-J3-40B 85 11 MR-J3-350B4 85 36

MR-J3-60B(4) 85 11 MR-J3-500B(4) 90 45

MR-J3-70B 80 18 MR-J3-700B(4) 90 70

MR-J3-100B 80 18 MR-J3-11KB(4) 90 120

MR-J3-100B4 80 12 MR-J3-15KB(4) 90 170

MR-J3-200BN 85 40 MR-J3-22KB(4) 90 250

Tab. 7-3: Verlustleistung des Servomotors und des Servoverstärkers

ER J[ ] η ES EC–×=

PR W[ ]
ER

tf
-------=
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Optionales Zubehör Zubehör
● Anschluss eines optionalen Bremswiderstandes 

Bei Verwendung des optionalen Bremswiderstandes klemmen Sie den internen Bremswiderstand ab 
und schließen den optionalen Bremswiderstand an den Klemmen P(+)-C an. In Parameter PA02 stel-
len Sie den angeschlossenen Bremswiderstand ein.

Der Bremswiderstand kann sich im Betrieb auf über 100 °C erhitzen. Prüfen Sie die Wärmeabfuhr, die 
Montageposition und die Verkabelung, bevor Sie den Bremswiderstand montieren. Zur Verkabelung 
verwenden Sie hitzebeständige Kabel, und verlegen Sie diese nicht über das Widerstandsgehäuse. 
Die Länge des paarig verdrillten Kabels darf maximal 5 m betragen.

Vor Anschluss eines externen Bremswiderstandes an die Servoverstärker bis MR-J3-350B bzw. bis MR-
J3-200B4 muss die Kabelbrücke an den Klemmen P(+)-D entfernt werden. Schließen Sie dann den op-
tionalen Bremswiderstand an die Klemmen P(+)-C an.

S000635C

 Abb. 7-2: Einstellung des Parameters PA02

S001402C

 Abb. 7-3: Anschluss der Bremseinheit für Verstärker MR-J3-350B bzw. MR-J3-200B4 und kleiner

Auswahl des optionalen Bremswiderstandes 

00: keiner  
- Bei Servoverstärker mit 100 W wird kein Bremswiderstand verwendet. 
- Bei Servoverstärkern mit 0,2–7 kW wird der eingebaute 

Bremswiderstand verwendet. 
- Bei Servoverstärker von 11–22 kW wird der mitgelieferte Bremswiderstand bzw.  

die mitgelieferte Bremseinheit verwendet. 
01: FR-BU(-H), FR-RC(-H), FR-CV(-H) 
02: MR-RFH75-40 

03: MR-RFH75-40 

04: MR-RFH220-40 

05: MR-RFH400-13 

06: MR-RFH400-13 

08: MR-RFH400-6.7 

09: MR-RFH400-6.7 

81: MR-PWR-R T 400-120 

83: MR-PWR-R T 600-47 

85: MR-PWR-R T 600-26 

FA: Wenn der bei den Servoverstärkern von 11–22 kW mitgelieferte Bremswiderstand  
bzw. die mitgelieferte Bremseinheit zur Leistungserhöhung mit einem Lüfter  
gekühlt wird.

Parameter PA02

Brücke entfernen!
Servoverstärker

Optionaler
Bremswiderstand

Maximal 5 m

P(+)

C

D
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Zubehör Optionales Zubehör
Vor Anschluss eines externen Bremswiderstandes an die Servoverstärker MR-J3-350B4, MR-J3-500B, 
MR-J3-500B4, MR-J3-700B und MR-J3-700B4 muss der interne Bremswiderstand abgeklemmt wer-
den. Lösen Sie dazu die Kabel an den Klemmen P und C. Fixieren Sie anschließend die Kabel mit der 
Befestigungsschraube am Gehäuse des Servoverstärkers (siehe Abb. 7-5).

Befestigen Sie die Anschlusskabel des internen Bremswiderstandes bei Verwendung eines externen 
Bremswiderstandes wie nachfolgend gezeigt.

S001403C

 Abb. 7-4: Anschluss der Bremseinheit für Verstärker MR-J3-350B4, MR-J3-500B, 
MR-J3-500B4, MR-J3-700B und MR-J3-700B4

S000930C

 Abb. 7-5: Befestigung der Kabel des internen Bremswiderstandes beim MR-J3-350B4, 
MR-J3-500B, MR-J3-500B4, MR-J3-700B und MR-J3-700B4

Internen Bremswiderstand abklemmen!Servoverstärker

Optionaler
Bremswiderstand

Maximal 5 m

Befestigungsschraube

MR-J3-500B
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Optionales Zubehör Zubehör
Die Bremswiderstände, die zusammen mit den Servoverstärkern MR-J3-11KB(4)–MR-J3-22KB(4) aus-
geliefert werden, müssen je nach gelieferter Anzahl (4 oder 5 Widerstände) als Reihenschaltung an-
geschlossen werden. Werden die Widerstände parallel oder wird nicht die gesamte Anzahl der ge-
lieferten Widerstände angeschlossen, können der Servoverstärker beschädigt und die Widerstände 
überlastet werden, was zu einer übermäßigen Hitzeentwicklung bis hin zum Brand führen kann. Mon-
tieren Sie die Widerstände in Abständen von ca. 70 mm.

Eine Kühlung der Widerstände mit zwei Kühllüftern (Größe: 92 x 92, Mindestluftstrom: 1,0 m³/Std.) er-
höht die regenerative Leistung der Widerstände. Bei einer Kühlung der Widerstände muss der Para-
meter PA02 auf „��FA“ eingestellt werden.

S001945E

 Abb. 7-6: Verschaltung der Bremswiderstände bei den Servoverstärkern MR-J3-11KB(4)–MR-J3-22KB(4)

HINWEIS Die Anzahl der anzuschließenden Widerstände hängt vom Widerstandstyp ab. Bei den mitgelie-
ferten Widerständen ist kein Temperatursensor montiert. Tritt am regenerativen Schaltkreis des 
Servoverstärkers ein Fehler auf, können sich die Widerstände außergewöhnlich stark erhitzen. 
Montieren Sie daher in der Nähe der Widerstände einen Temperatursensor und verschalten Sie 
diesen so, dass die Versorgungsspannung des Leistungskreises bei übermäßiger Hitzeentwick-
lung der Widerstände ausgeschaltet wird. Die Ansprechschwelle des Temperaturfühlers hängt 
von den Einstellungen der jeweils verwendeten Widerstände ab. Berücksichtigen Sie bei der 
Systemplanung eine entsprechende Montageposition für den Temperatursensor oder verwenden 
Sie die von Mitsubishi Electric lieferbaren Bremswiderstände mit integriertem Temperatursensor.

Servoverstärker Bremswider-
stand

Regenerative Leistung [W] Widerstands-
wert [Ω]

Anzahl 
WiderständeNormal Gekühlt

MR-J3-11KB GRZG400-1.5Ω 500 800 6 4

MR-J3-11KB4 GRZG400-5.0Ω 500 800 20 4

MR-J3-15KB GRZG400-0.9Ω 850 1300 4,5 5

MR-J3-15KB4 GRZG400-2.5Ω 850 1300 12,5 5

MR-J3-22KB GRZG400-0.6Ω 850 1300 3 5

MR-J3-22KB4 GRZG400-2.0Ω 850 1300 10 5

Tab. 7-4: Daten der mitgelieferten Bremswiderstände

HINWEIS Die Abmessungen der optionalen Bremswiderstände finden Sie in Abschn. 12.3.

P
C

P1

Maximal 5 m

ServoverstärkerKurzschlussbrücke 
NICHT entfernen

Reihenschaltung

Kühllüfter
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Zubehör Optionales Zubehör
7.1.2 Verbindungskabel

Verwenden Sie folgende Kabel zum Anschluss des Servomotors und des Servoverstärkers: 

S001946E

 Abb. 7-7: Anschlüsse (1)
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Optionales Zubehör Zubehör
� Bei den Servomotoren HA-LP502 und HA-LP702 erfolgt der Leistungsanschluss über einen Steck-
verbinder und nicht über den Klemmkasten.

� Bei den Servomotoren HC-UP72B und HC-UP152B ist der Bremsanschluss in den Leistungsan-
schluss integriert.

S001947E

 Abb. 7-8: Anschlüsse (2)

HINWEIS Die für ein Verbindungskabel oder eine Steckverbindung angegebene Kennziffer zur Festlegung 
der Schutzart gilt nur für das Kabel oder den Steckerverbinder selbst. Wird dieses Kabel oder die-
ser Steckverbinder an einen Servoverstärker oder Servomotor mit kleineren Schutzart-Kennziffer 
angeschlossen, gilt für die Schutzart des gesamten Systems nur die kleinere Kennziffer.
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Zubehör Optionales Zubehör
Produkt Bezeichnung

Motorseitiger 
Kabelaustritt� Schutz-

art
� � �

Für CN1A 

CN1B ! SSCNET III-Kabel

MR-J3BUS�M (standard) 
Kabellänge in �: 0,15, 0,3, 0,5, 1, 3 m 

(Verwendung im Schaltschrank)
— — — —

MR-J3BUS�M-A (standard) 
Kabellänge in �: 5, 10, 20 m 

(Verwendung außerhalb des 

Schaltschranks)

— — — —

MR-J3BUS�M-B (hochflexibel) 
Kabellänge in �: 30, 40, 50 m — — — —

Für CNP1

"
Spannungsversorgungsstecker für Servoverstär-
ker bis 3,5 kW. (Bei Servoverstärkern ab 5 kW sind 
stattdessen Anschlussklemmen vorhanden)

Zum Servoverstärker mitgeliefertes 
Zubehör

— — — —

Für CNP2 — — — —

Für CNP3 — — — —

Für CN2 

CN4 § Anschlusskabel für Batterie
MR-J3BTCBL03M 

Kabellänge: 0,3 m — — — —

Für CN5 $ USB-Kabel für PC
MR-J3USBCBL3M 

Kabellänge: 3 m — — — —

Für CN3
%

E/A-Signal-Kabel für Klemmenblock TB-20-EG
MR-J3TBL-CN3-�M-EG 

Kabellänge in �: 0,5, 1 m — — — —

Klemmenblock TB-20-EG — — — —

& E/A-Signal-Anschlussstecker MR-J2CN1 — — — —

Für CN2

/ Encoder-Kabel für Motoren HF-MP, HF-KP

MR-J3ENCBL�M-A1-L (standard) 
Kabellänge in �: 2, 5, 10 m — — ✔ IP65

MR-J3ENCBL�M-A1-H (hochflexibel) 
Kabellänge in �: 2, 5, 10 m — — ✔ IP65

MR-J3ENCBL�M-A2-L (standard) 
Kabellänge in �: 2, 5, 10 m — ✔ — IP65

MR-J3ENCBL�M-A2-H (hochflexibel) 
Kabellänge in �: 2, 5, 10 m — ✔ — IP65

(
Motorseitiges Encoder-Kabel für Motoren HF-MP, 
HF-KP

MR-J3JCBL03M-A1-L (standard) 
Kabellänge: 0,3 m — — ✔ IP20

MR-J3JCBL03M-A2-L (standard) 
Kabellänge: 0,3 m — ✔ — IP20

)
Verstärkerseitiges Encoder-Kabel für Motoren HF-
MP, HF-KP

MR-EKCBL�M-L (standard) 
Kabellänge in �: 20, 30 m — — — IP20

at Encoder-Stecker-Set für Motoren HF-MP, HF-KP MR-ECNM — — — IP20

24 V DC

ak

Bremskabel für Motoren HF-MP, HF-KP

MR-BKS2CBL03M-A1-L (standard) 
Kabellänge: 0,3 m — — ✔ IP55

MR-BKS2CBL03M-A2-L (standard) 
Kabellänge: 0,3 m — ✔ — IP55

al

MR-BKS1CBL�M-A1-L (standard) 
Kabellänge in �: 2, 5, 10 m — — ✔ IP65

MR-BKS1CBL�M-A1-H (hochflexibel) 
Kabellänge in �: 2, 5, 10 m — — ✔ IP65

MR-BKS1CBL�M-A2-L (standard) 
Kabellänge in �: 2, 5, 10 m — ✔ — IP65

MR-BKS1CBL�M-A2-H (hochflexibel) 
Kabellänge in �: 2, 5, 10 m — ✔ — IP65

Für CNP3

am Leistungskabel für Motoren HF-MP, HF-KP

MR-PWS2CBL03M-A1-L (standard) 
Kabellänge: 0,3 m — — ✔ IP55

MR-PWS2CBL03M-A2-L (standard) 
Kabellänge: 0,3 m — ✔ — IP55

an
Leistungskabel für Motoren HF-MP, HF-KP 

ungeschirmt

MR-PWS1CBL�M-A1-L (standard) 
Kabellänge in �: 2, 5, 10 m — — ✔ IP65

MR-PWS1CBL�M-A1-H (hochflexibel) 
Kabellänge in �: 2, 5, 10 m — — ✔ IP65

MR-PWS1CBL�M-A2-L (standard) 
Kabellänge in �: 2, 5, 10 m — ✔ — IP65

Tab. 7-5: Übersicht der vorkonfektionierten Verbindungskabel bzw. der Anschluss-Stecker (1)
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Optionales Zubehör Zubehör
Für CNP3 an

Leistungskabel für Motoren HF-MP, HF-KP 

ungeschirmt
MR-PWS1CBL�M-A2-H (hochflexibel) 
Kabellänge in �: 2, 5, 10 m — ✔ — IP65

Leistungskabel für Motoren HF-MP, HF-KP 

geschirmt

MR-PWS3CBL�M-A1-L (standard) 
Kabellänge in �: 2, 5, 10 m — — ✔ IP65

MR-PWS3CBL�M-A2-L (standard) 
Kabellänge in �: 2, 5, 10 m — ✔ — IP65

PWS007N-�.0-A1 

Kabellänge in �: 2, 5, 10 m — — ✔ IP65

PWS007N-�.0-A2 

Kabellänge in �: 2, 5, 10 m — ✔ — IP65

Für CN2

ao
Encoder-Stecker-Set für Motoren HF-SP, HC-RP, 
HF-JP, HC-UP, HA-LP

MR-J3SCNS ✔ — — IP67

ap
Encoder-Kabel für Motoren HF-SP, HC-RP, HF-JP, 
HC-UP, HA-LP

MR-J3ENSCBL�M-L (standard) 
Kabellänge in �: 2, 5, 10, 20, 30 m ✔ — — IP67

MR-J3ENSCBL�M-H (hochflexibel) 
Kabellänge in �: 2, 5, 10, 20, 30 m ✔ — — IP67

24 V DC
aq

Bremsstecker-Set für Motor HF-SP, HF-JP534B, HF-
JP5034B

MR-BKCNS1 ✔ — — IP67

ar Bremskabel für Motoren HF-SP, HF-JP
BCS015S-�.0-BKS1 

Kabellänge in �: 2, 5, 10, 20, 30 m ✔ — — IP67

Für CNP3

as

Leistungsstecker-Set für Motoren HF-SP51, HF-
SP81, HF-SP52–152, HF-SP524–1524, HF-JP53–
203, HF-JP534–2034, HF-JP3534–5034 

Anschlussklemmenquerschnitt: 2 mm² bis 
3,5 mm²

MR-PWCNS4 ✔ — — IP67

Leistungsstecker-Set für Motoren HF-SP121–301, 
HF-SP202–502, HF-SP2024–5024, HF-JP353–503 

Anschlussklemmenquerschnitt: 5,5 mm² bis 
8 mm²

MR-PWCNS5 ✔ — — IP67

bt

Leistungsstecker-Set für Motoren HF-SP421, HF-
SP702, HF-SP7024, HF-JP11K1M4, HF-JP15K1M4 

Anschlussklemmenquerschnitt: 14 mm² bis 
22 mm²

MR-PWCNS3 ✔ — — IP67

bk Leistungskabel für Motoren HF-SP52, HF-SP524–
1524, HF-JP53–73, HF-JP534–1034

PCS015N-�.0-0C4 

Kabellänge in �: 2, 5, 10, 20, 30 m ✔ — — IP67

bl Leistungskabel für Motoren HF-SP102, HF-JP103–
203, HF-JP1534–3534

PCS025N-�.0-0C4 

Kabellänge in �: 2, 5, 10, 20, 30 m ✔ — — IP67

bm Leistungskabel für Motoren HF-SP152, HF-JP5034
PCS040N-�.0-0C4 

Kabellänge in �: 2, 5, 10, 20, 30 m ✔ — — IP67

bn Leistungskabel für Motoren HF-SP202, HF-SP3524, 
HF-JP353

PCS040N-�.0-0C5 

Kabellänge in �: 2, 5, 10, 20, 30 m ✔ — — IP67

bo Leistungskabel für Motoren HF-SP352–502, HF-
SP5024, HF-JP503

PCS060N-�.0-0C5 

Kabellänge in �: 2, 5, 10, 20, 30 m ✔ — — IP67

bp Leistungskabel für Motoren HF-SP702, HF-SP7024
PCS100N-�.0-0C3 

Kabellänge in �: 2, 5, 10, 20, 30 m ✔ — — IP67

24 V DC bq

Brems-Stecker-Set für Motoren HC-UP202B–502B, 
HF-JP11K1MB, HF-JP11K1M4B, HF-JP15K1MB, HF-
JP15K1M4B, HA-LP601B–12K1B, HA-LP6014B–
12K14B, HA-LP701MB–15K1MB, HA-LP701M4B–
15K1M4B, HA-LP11K2B–22K2B, HA-LP11K24B–
22K24B

MR-BKCN ✔ — — IP65

Produkt Bezeichnung

Motorseitiger 
Kabelaustritt� Schutz-

art
� � �

Tab. 7-5: Übersicht der vorkonfektionierten Verbindungskabel bzw. der Anschluss-Stecker (2)
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Zubehör Optionales Zubehör
� Richtung des Kabelaustritts am Motorstecker: 
� : Gerade 
 � : Entgegen Motorwellenrichtung (abgewinkelte Ausführung) 
 � : In Motorwellenrichtung (abgewinkelte Ausführung)

� Die Servomotoren HC-RP, die mit einer Haltebremse ausgestattet sind, haben keinen separaten 
Bremsanschluss. Die Kontakte für die Bremse sind in den Leistungsanschluss integriert.

Für CNP3

br
Leistungsstecker-Set für Motor HA-LP702 

Anschlussklemmenquerschnitt: 5,5 mm² bis 
8 mm²

MR-PWCNS3 ✔ — — IP67

bs

Leistungsstecker-Set für Motor HC-RP353–503, 
HC-UP202–502, HA-LP502 

Anschlussklemmenquerschnitt: 5,5 mm² bis 
8 mm²

MR-PWCNS2 ✔ — — IP65

ct Leistungskabel für Motoren HC-RP103–203
PCS040N-�.0-0C1 

Kabellänge in �: 2, 5, 10, 20, 30 m ✔ — — IP65

ck Leistungskabel für Motoren HC-RP353–503
PCS060N-�.0-0C2 

Kabellänge in �: 2, 5, 10, 20, 30 m ✔ — — IP65

Für CNP3/
24 V DC

cl
Leistungskabel mit integriertem Bremskabel für 
Motoren HC-RP103B–203B�

PCS040B-�.0-C1 

Kabellänge in �: 2, 5, 10, 20, 30 m ✔ — — IP65

cm
Leistungskabel mit integriertem Bremskabel für 
Motoren HC-RP353B–503B�

PCS060B-�.0-C2 

Kabellänge in �: 2, 5, 10, 20, 30 m ✔ — — IP65

cn

Leistungsstecker-Set mit integriertem Bremsan-
schluss für Motor HC-RP103B–203B, HC-UP72B–
152B 

Anschlussklemmenquerschnitt: 2 mm² bis 
3,5 mm²

MR-PWCNS1 ✔ — — IP65

Produkt Bezeichnung

Motorseitiger 
Kabelaustritt� Schutz-

art
� � �

Tab. 7-5: Übersicht der vorkonfektionierten Verbindungskabel bzw. der Anschluss-Stecker (3)
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Optionales Zubehör Zubehör
7.1.3 Schaltdiagramme der Encoder-Kabel

Encoder-Kabel für Servomotoren HF-MP und HF-KP

b
ACHTUNG:

Schließen Sie das Kabel korrekt an. Andernfalls kann es zu einem Fehlbetrieb oder zur Zerstö-
rung der Geräte kommen.

Kabel
Kabellängenbezeichnung (�) Schutz-

art Ausführung Motorseitiger  
Kabelaustritt2 m 5 m 10 m

MR-J3ENCBL�M-A1-L 2 5 10 IP65 Standard In  
MotorwellenrichtungMR-J3ENCBL�M-A1-H 2 5 10 IP65 Hochflexibel

MR-J3ENCBL�M-A2-L 2 5 10 IP65 Standard Entgegen  
MotorwellenrichtungMR-J3ENCBL�M-A2-H 2 5 10 IP65 Hochflexibel

S001948E


 Steckverbindung für CN2 � Steckverbindung für Encoderanschluss

S001949E S001382bC

S001384C

Tab. 7-6: Verschaltung, Anschlussbelegung und Verdrahtungsschema

MR-J3ENCBL   M-A2-L
MR-J3ENCBL   M-A2-H

MR-J3ENCBL   M-A1-L
MR-J3ENCBL   M-A1-H

CN2

�




Servomotor 
HF-MP 

HF-KP

Servoverstärker




�

Servomotor 
HF-MP 

HF-KP

oder

1 3 7 9

42 86 10

5

4
MRR

2
LG 8

6

1
P5

5

10

3
MR

7
9

BAT

MRRLG

P5 MR BAT

So gekennzeichnete Stifte  
dürfen nicht belegt werden!

Ansicht auf die Anschlussstifte

oder

So gekennzeichnete Stifte  
dürfen nicht belegt werden!

Ansicht auf die Anschlussstifte

Anschlussstecker
Servoverstärker

Anschlussstecker
Encoder

Gehäuse
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Zubehör Optionales Zubehör
Verstärkerseitiges Encoder-Kabel für Servomotoren HF-MP und HF-KP

Die Encoder-Kabel MR-EKCBL�M-L sind nur zum verstärkerseitigen Anschluss vorgesehen. Zur Ver-
bindung mit dem Servomotor benötigt man zusätzlich eines der Kabel MR-J3JCBL03M-A1-L oder MR-
J3JCBL03M-A2-L. Bei einer Kabellänge von 30 m (MR-EKCBL30M-L) und darüber hinaus ist dieses Ka-
bel ein Vier-Leiterkabeltyp. Bei Einsatz eines Vier-Leiterkabels muss der Parameter PC04 (Encoder-
Kabeltypauswahl) auf „1���“ eingestellt werden.

Kabel
Kabellängenbezeichnung (�)

Schutzart Ausführung
10 m 20 m 30 m

MR-EKCBL�M-L — 20 30 IP20 Standard

S001950E


 Steckverbindung für CN2 � Zwischensteckverbindung Encoder

S001949E S001951E

Encoder-Stecker-Set: MR-ECNM

S001389C S001959E

MR-EKCBL20M-L (2-Leiter-Typ) MR-EKCBL30M-L (4-Leiter-Typ)

S001952E S001953E

Tab. 7-7: Verschaltung, Anschlussbelegung und Verdrahtungsschema

MR-EKCBL   M-L MR-J3JCBL03M-L

CN2

�



Servoverstärker

Servomotor 
HF-MP 

HF-KP

Kabellänge: 0,3 m

1 3 7 9

42 86 10

5

4
MRR

2
LG 8

6

1
P5

5

10

3
MR

7
9

BAT

MRRLG

P5 MR BAT

So gekennzeichnete Stifte  
dürfen nicht belegt werden!

Ansicht auf die Anschlussstifte

oder

MR
1 2 3

MRR BAT

MD
4 5 6

MDR

P5
7 8 9

LG SHD

CONT

So gekennzeichnete Stifte  
dürfen nicht belegt werden!

Ansicht auf die Anschlussstifte

P5
LG

1
2

MR
MRR

3
4

3

7

9
SD

1
2

8

9

P5G

MR
MRR

SHD

P5E

BATBAT

Anschlussstecker
Servoverstärker

Zwischenstecker 
Encoder

Gehäuse
�

Verdrahtungsschema für Kabel in Eigenbau bis zu einer maximalen 
Länge von 10 m

P5
LG

1
2

MR
MRR

3
4

58RDM
3

7

4MD 7

9

SD

1
2

8

9

P5G

MR
MRR

MDR
MD

SHD

P5E

6 CONT
BATBAT

Anschlussstecker
Servoverstärker

Zwischenstecker 
Encoder

Gehäuse
�
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Optionales Zubehör Zubehör
� Der Anschluss BAT muss nur beim System der Absolutwert-Positionserkennung verdrahtet wer-
den. Beim Inkrementalsystem ist diese Verbindung nicht notwendig.

Motorseitiges Encoder-Kabel für Servomotoren HF-MP und HF-KP

Zum motorseitigen Anschluss des Encoders benötigt man das Kabel MR-J3JCBL03M-A1-L oder MR-
J3JCBL03M-A2-L, wenn man verstärkerseitig das Kabel MR-EKCBL�M-L verwenden möchte.

Kabel Kabellänge Schutzart Ausführung
Motorseitiger  
Kabelaustritt

MR-J3JCBL03M-A1-L 0,3 m IP20 Standard In Motorwellenrichtung

MR-J3JCBL03M-A2-L 0,3 m IP20 Standard
Entgegen  
Motorwellenrichtung

S001954E


 Zwischensteckverbindung Encoder � Steckverbindung für Encoderanschluss

S001955E S001382bC

S001956E

Tab. 7-8: Verschaltung, Anschlussbelegung und Verdrahtungsschema

MR-J3JCBL03M-A2-L

MR-EKCBL   M-L

MR-J3JCBL03M-A1-L

CN2

�




Servoverstärker

Servomotor 
HF-MP 

HF-KP

Servomotor 
HF-MP 

HF-KP




�

oder

MR
123

MRRBAT

MD
456

MDR

P5
789

LGSHD

CONT

So gekennzeichnete Stifte  
dürfen nicht belegt werden!

Ansicht auf die Anschlussstifte

So gekennzeichnete Stifte  
dürfen nicht belegt werden!

Ansicht auf die Anschlussstifte

P5
LG

7
8

MR
MRR

1
2

1

3

6

SHD

5
4

6

9

P5G
MR
MRR

SHD

P5

CONTSEL

DM84DM
RDM75RDM
TAB23TAB

9

Zwischenstecker 
Encoder

Anschlussstecker
Encoder
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Zubehör Optionales Zubehör
Encoder-Kabel für Servomotoren HF-SP, HC-RP, HF-JP, HC-UP und HA-LP

Kabel
Kabellängenbezeichnung (�) Schutz-

art Ausführung
2 m 5 m 10 m 20 m 30 m

MR-J3ENSCBL�M-L 2 5 10 20 30 IP67 Standard

MR-J3ENSCBL�M-H 2 5 10 20 30 IP67 Hochflexibel

S001395C


 Steckverbindung für CN2 � Steckverbindung für Encoderanschluss

S001949E S001397C

Encoder-Stecker-Set: MR-J3SCNS

S001389C S001400C

MR-J3ENSCBL2M-L/-H
MR-J3ENSCBL5M-L/-H

MR-J3ENSCBL10M-L/-H

MR-J3ENSCBL20M-L
MR-J3ENSCBL30M-L

MR-J3ENSCBL20M-H
MR-J3ENSCBL30M-H

S001399C S001957E S001958E

Tab. 7-9: Verschaltung, Anschlussbelegung und Verdrahtungsschema

�




Servomotor 
HF-SP, HC-RP, 
HF-JP, HC-UP

Servoverstärker

Servomotor 
HA-LP

1 3 7 9

42 86 10

5

4
MRR

2
LG 8

6

1
P5

5

10

3
MR

7
9

BAT

MRRLG

P5 MR BAT

So gekennzeichnete Stifte  
dürfen nicht belegt werden!

Ansicht auf die Anschlussstifte

oder

So gekennzeichnete Stifte  
dürfen nicht belegt werden!

Ansicht auf die Anschlussstifte

Anschlussstecker
Servoverstärker

Anschlussstecker
Encoder

Gehäuse

P5
LG

1
2

MR
MRR

3
4

4

8

9
SD

1
2

5

10

LG

MR
MRR

SHD

P5

BATBAT

Anschlussstecker
Servoverstärker

Anschlussstecker
Encoder

Gehäuse

P5
LG

1
2

MR
MRR

3
4

4

8

9
SD

1
2

5

10

LG

MR
MRR

SHD

P5

BATBAT 

Anschlussstecker
Servoverstärker

Anschlussstecker
Encoder

Gehäuse
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Optionales Zubehör Zubehör
7.1.4 Schaltdiagramm des Batteriekabels

Anschlusskabel für Batterie

Kabel
Kabel-
länge Anwendung

MR-J3BTCBL03M 0,3 m Servomotoren HF-MP, HF-KP, HF-SP, HC-RP, HC-UP, HF-JP, HA-LP

S001401C


Steckverbindung für CN2
�Batterieanschluss

�Steckverbindung für Encoder-Kabel

Tab. 7-10: Verschaltung

Encoder-Kabel




�

�

Servomotor

Servoverstärker
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Zubehör Optionales Zubehör
7.1.5 Schaltdiagramme der Leistungskabel

Leistungskabel für Servomotoren HF-MP und HF-KP

b
ACHTUNG:

Schließen Sie das Kabel korrekt an. Andernfalls kann es zu einem Fehlbetrieb oder zur Zerstö-
rung der Geräte kommen.

Kabel
Kabellängenbezeichnung (�)

Schutzart Ausführung Motorseitiger  
Kabelaustritt0,3 m 2 m 5 m 10 m

MR-PWS1CBL�M-A1-L — 2 5 10 IP65 Standard
In Motorwellen-
richtung

MR-PWS1CBL�M-A1-H — 2 5 10 IP65 Hochflexibel

MR-PWS2CBL�M-A1-L 03 — — — IP55 Standard

MR-PWS1CBL�M-A2-L — 2 5 10 IP65 Standard
Entgegen Motor-
wellenrichtung

MR-PWS1CBL�M-A2-H — 2 5 10 IP65 Hochflexibel

MR-PWS2CBL�M-A2-L 03 — — — IP55 Standard

S001960E


 Steckverbindung für CNP3 � Leistungsstecker für Servomotor

Der Steckverbinder CNP3 wird beim
Servoverstärker mitgeliefert

S001317aC

S001451C

Tab. 7-11: Verschaltung, Anschlussbelegung und Verdrahtungsschema

MR-PWS1CBL   M-A2-L
MR-PWS1CBL   M-A2-H
MR-PWS2CBL03M-A2-L

CNP3

MR-PWS1CBL   M-A1-L
MR-PWS1CBL   M-A1-H
MR-PWS2CBL03M-A1-L �




Servoverstärker

�

Servomotor 
HF-MP 

HF-KP

Servomotor 
HF-MP 

HF-KP

Ansicht auf die Anschlussstifte

AWG 19 (rot)*
AWG 19 (weiss)*
AWG 19 (schwarz)*
AWG 19 (grün/gelb)*

* Ungeschirmte Leitung
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Optionales Zubehör Zubehör
7.1.6 Schaltdiagramme der Bremskabel

Bremskabel für Servomotoren HF-MP und HF-KP

b
ACHTUNG:

Schließen Sie das Kabel korrekt an. Andernfalls kann es zu einem Fehlbetrieb oder zur Zerstö-
rung der Geräte kommen.

Kabel
Kabellängenbezeichnung (�)

Schutzart Ausführung Motorseitiger  
Kabelaustritt0,3 m 2 m 5 m 10 m

MR-BKS1CBL�M-A1-L — 2 5 10 IP65 Standard
In Motorwellen-
richtung

MR-BKS1CBL�M-A1-H — 2 5 10 IP65 Hochflexibel

MR-BKS2CBL�M-A1-L 03 — — — IP55 Standard

MR-BKS1CBL�M-A2-L — 2 5 10 IP65 Standard
Entgegen Motor-
wellenrichtung

MR-BKS1CBL�M-A2-H — 2 5 10 IP65 Hochflexibel

MR-BKS2CBL�M-A2-L 03 — — — IP55 Standard

S001961E


 24-V-DC-Spannungsquelle � Bremsstecker für Servomotor

Die Spannungsquelle 24 V DC dient zur
Spannungsversorgung der

elektromagnetischen Bremse des
Servomotors

S001317cC

S001453C

Tab. 7-12: Verschaltung, Anschlussbelegung und Verdrahtungsschema

MR-BKS1CBL   M-A2-L
MR-BKS1CBL   M-A2-H
MR-BKS2CBL03M-A2-L

MR-BKS1CBL   M-A1-L
MR-BKS1CBL   M-A1-H
MR-BKS2CBL03M-A1-L �




Servomotor 
HF-MP 

HF-KP

�

Servomotor 
HF-MP 

HF-KP

Ansicht auf die Anschlussstifte

AWG 20*

AWG 20*

* Ungeschirmte Leitung
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Zubehör Optionales Zubehör
7.1.7 SSCNET III-Kabel

Übersicht SSCNET III-Kabel

b
ACHTUNG:

Schauen Sie niemals direkt in das aus den Anschlüssen CN1A und CN1B austretende Licht oder 
in das offene Ende des SSCNET III-Kabels. Das ausgesendete Licht entspricht gemäß der 
Norm JIS C6802 oder IEC60825-1 der Laserklasse 1 (class 1) und kann bei direktem 
Hineinschauen zu Irritationen der Augen führen.

Kabel
Kabellängenbezeichnung (�) Aus- 

führung
Anwendungs-
bereich0,15 m 0,3 m 0,5 m 1 m 3 m 5 m 10 m 20 m 30 m 40 m 50 m

MR-J3BUS�M 015 03 05 1 3 — — — — — — Standard
Innerhalb des 
Schaltschranks

MR-J3BUS�M-A — — — — — 5 10 20 — — — Standard
Außerhalb des 
Schaltschranks

MR-J3BUS�M-B — — — — — — — — 30 40 50
Hoch- 
flexibel

Für große  
Entfernungen

Tab. 7-13: SSCNET III-Kabel

Kabel
Beschreibung

MR-J3BUS�M MR-J3BUS�M-A MR-J3BUS�M-B

Kabellänge 0,15 m 0,3 bis 3 m 5 bis 20 m 30 bis 50 m

O
p

ti
sc

he
s 

Ka
b

el
 (L

ic
ht

le
it

er
)

Kleinster Biegeradius 25 mm
Lichtleiter: 25 mm

Verstärkte Umhüllung:
50 mm

Lichtleiter: 30mm
Verstärkte Umhüllung:

50 mm

Maximale Zugkraft 70 N 140 N
420 N

Verstärkte Umhüllung
980 N

Verstärkte Umhüllung

Betriebstemperatur −40 bis 85 °C −20 bis 70°C

Umgebungs- 
bedingungen

Innerhalb geschlossener Räume
Kein direktes Sonnenlicht

Keine Lösungsmittel oder Öle

Tab. 7-14: Spezifikation SSCNET III-Kabel

HINWEISE Die Betriebstemperaturangaben in Tab. 7-14 beziehen sich nur auf das SSCNET III-Kabel ohne die 
Steckverbinder. Für die Steckverbinder gelten die Betriebstemperaturangaben der 
Servoverstärker (siehe Abschn. 2.1).

Die Abmessungen der SSCNET III-Kabel entnehmen Sie dem Abschn. 12.5.
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Optionales Zubehör Zubehör
7.1.8 USB-Kabel

Der Servoverstärker MR-J3-B verfügt über eine USB-Schnittstelle. Dies ermöglicht den Betrieb und die 
Überwachung des Servoverstärkers sowie die Einstellung von Parametern über einen Rechner (PC).

Empfohlenes USB-Kabel: MR-J3USBCBL3M 
Kabellänge: 3 m

b
ACHTUNG:

Schließen Sie das Kabel korrekt an. Andernfalls kann es zu einem Fehlbetrieb oder zur Zerstö-
rung der Geräte kommen.

S001465C

 Abb. 7-9: Verbindung mit einem PC über die USB Schnittstelle

Servoverstärker

Personalcomputer (PC)

USB-Kabel
(Option)

zum USB-
Anschluss
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Zubehör Sonderzubehör
7.2 Sonderzubehör

7.2.1 Transformatoren

Eingang: 3 × 400 V

Ausgang: 3 × 230 V

Transformator Leistung ED Eingangs-
strom

Ausgangs-
strom

Klemmen-
querschnitt

Verlust-
leistung

MT 1,3-60 1,3 kVA 60 % 2,02 A
2,69 A

3,26 A
4,27 A

2,5 mm²
2,5 mm²

103 W
167 W

MT 1,7-60 1,7 kVA 60 % 2,61 A
3,89 A

4,27 A
6,28 A

2,5 mm²
2,5 mm²

110 W
199 W

MT 2,5-60 2,5 kVA 60 % 3,80 A
5,42 A

6,28 A
8,78 A

2,5 mm²
2,5 mm²

155 W
282 W

MT 3,5-60 5,5 kVA 60 % 5,30 A
8,41 A

8,78 A
13,80 A

4 mm²
4 mm²

170 W
330 W

MT 5,5-60 5,5 kVA 60 % 8,26 A 13,80 A 4 mm² 243 W

MT 7,5-60 7,5 kVA 60 % 11,25 A 18,82 A 4 mm² 190 W

MT 11-60 11 kVA 60 % 16,40 A 27,61 A 4 mm² 280 W

Tab. 7-15: Transformatoren

HINWEIS Die Abmessungen der Transformatoren entnehmen Sie dem Abschn. 12.6.
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Sonderzubehör Zubehör
7.2.2 Funkentstörfilter

� Kein Unterbaufilter

Verdrahtung 1-phasig

Verdrahtung 3-phasig

Filter Servo-
verstärker Nennspannung Nennstrom Ableitstrom Verlust-

leistung Gewicht

MF-2F230-006.230MFa

MR-J3-10B

1~, 230 V AC +10 % 6 A 26 mA 10 W 0,45 kg
MR-J3-20B

MR-J3-40B

MR-J3-60B

MF-2F230-006.230MFb MR-J3-70B 1~, 230 V AC +10 % 6 A 26 mA 10 W 0,45 kg

MF-3F480-010.233MF

MR-J3-100B

3~, 480 V AC +10 % 10 A 7 mA 9 W 1,0 kgMR-J3-60B4

MR-J3-100B4

MF-3F480-015.230MF3
MR-J3-200BN

3~, 480 V AC +10 % 15 A 4 mA 12 W 1,5 kg
MR-J3-200B4

MF-3F480-015.233MF MR-J3-350B4 3~, 480 V AC +10 % 15 A 20 mA 16 W 2,0 kg

MF-3F480-025.230MF3�

MR-J3-350B

3~, 480 V AC +10 % 25 A 4 mA 20 W 3,0 kgMR-J3-500B4

MR-J3-700B4

MF-3F480-050.230MF3�

MR-J3-500B

3~, 480 V AC +10 % 50 A 4 mA 40 W 4,0 kg
MR-J3-700B

MR-J3-15KB4

MR-J3-22KB4

MF-3F480-035.230 MR-J3-11KB4 3~, 480 V AC +10 % 35 A 12 mA 25 W 3,0 kg

Tab. 7-16: Übersicht der verwendbaren Funkentstörfilter

S001833C

S001834C

L N PE PE

Netzanschluss
(1-phasig)

Eingangsklemmen 

des Filters
Ausgangsklemmen 

des Filters
Leistungsanschluss 

des Servoverstärkers

Motor

L1 L2 L3 PE L2’ L3’PE

Netzanschluss
(3-phasig)

Eingangsklemmen 

des Filters
Ausgangsklemmen 

des Filters
Leistungsanschluss 

des Servoverstärkers

Motor
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Zubehör Sonderzubehör
HINWEIS Die Abmessungen der Funkentstörfilter entnehmen Sie dem Abschn. 12.4.
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Inspektion Wartung und Inspektion
8 Wartung und Inspektion

8.1 Inspektion

Die folgenden Punkte sollten regelmäßig geprüft werden:

� Prüfen Sie, ob sich Klemmschrauben gelöst haben und drehen Sie diese wieder an.

� Prüfen Sie am Servomotor, ob die Lager, die Haltebremse usw. ungewöhnliche Geräusche erzeu-
gen.

� Prüfen Sie die Öldichtungen am Servomotor auf Undichtigkeiten.

	 Prüfen Sie am Servomotor, ob die Stecker des Leistungs- und Encoder-Kabels noch fest sitzen, 
und drehen Sie diese ggf. wieder an.

� Prüfen Sie die Verkabelung auf Kratzer, Schnitte oder andere Beschädigungen. 

� Prüfen Sie periodisch die Funktionstüchtigkeit der verschiedenen Bauteile.

! Prüfen Sie die Servomotorwelle und die Kupplung auf Versatz.

8.2 Standzeit

Die in der folgenden Tabelle aufgeführten Bauteile sollten in den angegebenen Abständen ausge-
tauscht werden. Sollte ein Bauteil vor Ablauf seiner Standzeit defekt sein, muss es sofort ausgetauscht 
werden. Die angegebene Standzeit ist keine Garantie für die tatsächliche Lebenserwartung eines 
Bauteils, da diese von der jeweiligen Belastung und den Umgebungsbedingungen abhängt. Für den 
Austausch der Bauteile wenden Sie sich bitte an Ihren Vertriebspartner.

Name des Teils Lebensdauer

Servoverstärker

Zwischenkreiskondensatoren 10 Jahre

Relais Schaltzyklen: 100000

Lüftungsgebläse 10000 bis 30000 Stunden (2–3 Jahre)

Batterie für Absolutsystem 10000 Stunden

Servomotor

Lager 20000 bis 30000 Stunden

Encoder 20000 bis 30000 Stunden

Lüftungsgebläse 20000 Stunden

Öldichtung, V-Ring 5000 Stunden

Tab. 8-1: Standzeiten der Bauteile
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Alarm- und Warnmeldungen Fehlererkennung und -behebung
9 Fehlererkennung und -behebung

9.1 Alarm- und Warnmeldungen

9.1.1 Liste der Alarm- und Warnmeldungen

Tritt während des Betriebs ein Fehler auf, wird eine entsprechende Alarm- oder Warnmeldung aus-
gegeben und das Signal ALM wird abgeschaltet. Ist dies der Fall, sehen Sie unter Abschn. 9.1.2 oder 
Abschn. 9.1.3 nach, und führen Sie die empfohlene Gegenmaßnahme aus.

HINWEIS Tritt ein Alarm auf, setzen Sie den Status auf „Servo AUS“, und unterbrechen Sie die Spannungs-
versorgung des Leistungskreises.

Anzeige Fehler bei

Alarm zurücksetzen

Versorgungs-
spannung
AUS � EIN

RESET-Befehl RESET der CPU

A
la

rm
e

10 Unterspannung ✓ ✓ ✓

12 Speicherfehler 1 (RAM) ✓ — —

13 Timerfehler ✓ — —

15 Speicherfehler 2 (E²PROM) ✓ — —

16
Encoderfehler 1 

(Beim Einschalten) ✓ — —

17 Platinenfehler ✓ — —

19 Speicherfehler 3 (Flash-ROM) ✓ — —

1A Falscher Servomotor ✓ — —

20 Encoderfehler 2 ✓ — —

24 Fehler im Leistungskreis ✓ ✓ ✓

25 Verlust der Absolutwertposition ✓ — —

30 Überlast Bremseinheit ✓� ✓� ✓�

31 Zu hohe Drehzahl ✓ ✓ ✓

32 Überstrom ✓ — —

33 Überspannung ✓ ✓ ✓

34
SSCNET III- 
Kommunikationsfehler 1 ✓ ✓� ✓

35 Zu hohe Eingangsfrequenz ✓ ✓ ✓

36
SSCNET III- 
Kommunikationsfehler 2 ✓ ✓ ✓

37 Parameterfehler ✓ — —

45 Überhitzung Leistungsteil ✓� ✓� ✓�

46 Servomotor-Überhitzung ✓� ✓� ✓�

47 Lüfter-Alarm ✓ — —

50 Überlast 1 ✓� ✓� ✓�

51 Überlast 2 ✓� ✓� ✓�

52 Zu großer Schleppfehler ✓ ✓ ✓

8A
Überwachungszeit 
USB-Kommunikation ✓ ✓ ✓

8E USB-Kommunikation ✓ ✓ ✓

888 Watchdog ✓ — —

Tab. 9-1: Übersicht der Alarm- und Warnmeldungen (1)
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Fehlererkennung und -behebung Alarm- und Warnmeldungen
� Beheben Sie die Fehlerursache und lassen Sie den Servoverstärker, den Servomotor und die 
Bremseinheit für mindestens 30 Minuten abkühlen, bevor Sie den Alarm zurücksetzen und den 
Betrieb wieder aufnehmen.

� Bei einigen Kommunikationszuständen der SPS kann es vorkommen, dass der Alarm nicht 
gelöscht werden kann.

Anzeige Fehle bei

Alarm zurücksetzen

Versorgungs-
spannung
AUS � EIN

RESET-Befehl RESET der CPU

W
ar

nu
ng

en

92 Batterieunterbrechung

Der Alarm wird automatisch durch Entfernen der Fehlerursache 
zurückgesetzt.

96 Fehlerhafte Referenzpunktfahrt

9F Batteriewarnung

E0
Warnung: Übermäßige regenera-
tive Belastung

E1 Überlastwarnung 1

E3 Fehlerhafter Absolutwert

E4 Parameterwarnung

E6 Servo NOT-AUS

E7 SPS NOT-AUS

E8
Warnung: 
Verringerte Lüfterdrehzahl

E9 Warnung: Leistungskreis AUS

EC Überlastwarnung 2

ED
Warnung: Übermäßige Ausgangs-
leistung des Motors

Tab. 9-1: Übersicht der Alarm- und Warnmeldungen (2)
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Alarm- und Warnmeldungen Fehlererkennung und -behebung
9.1.2 Alarmmeldungen

Hinweise zu Tab. 9-2

Schutzmaßnahmen bei Auftreten einer Alarmmeldung:

 

m
GEFAHR:

Bei Auftreten eines Alarms müssen Sie die Ursache beseitigen. Vergewissern Sie sich, dass ein 
Neustart sicher erfolgen kann, setzen Sie den Alarm zurück und starten Sie den Betrieb wieder.

Zur Vermeidung von Fehlfunktionen muss bei einem Verlust der Absolutposition (25) eine erneu-
te Einstellung des Referenzpunktes vorgenommen werden.

Tritt ein Alarm auf, stetzen Sie den Status auf „Servo AUS“, und unterbrechen Sie die Spannungs-
versorgung des Leistungs- und des Steuerkreises.

b
ACHTUNG:

Wenn einer der folgenden Alarme auftritt, beheben Sie die Ursache, und lassen Sie den Servo-
verstärker, den Servomotor und die Bremseinheit für mindestens 30 Minuten abkühlen, bevor 
Sie den Betrieb wieder aufnehmen:

● Überlastung Bremskreis(30)

● Überlast 1 (50)

● Überlast 2 (51) 

Wird der Alarm durch Aus- und Wiedereinschalten der Spannungsversorgung zurückgesetzt 
und der Betrieb einfach fortgeführt, kann es zu Schäden am Servoverstärker, am Servomotor 
und am Bremswiderstand kommen.

m
GEFAHR:

Kurzzeitige Spannungsabsenkung

Tritt für länger als 60 ms eine Spannungsabsenkung auf, wird der Spannungsabsenkungsalarm 
(10) ausgegeben. Hält die Spannungsabsenkung länger als weitere 20 ms an, wird der Steuer-
kreis ausgeschaltet. Würde in diesem Zustand die Spannung wieder ansteigen und gleichzeitig 
ein Signal Servo EIN anliegen, würde der Servomotor unkontrolliert wieder anlaufen. Um ein 
solches Verhalten zu vermeiden, müssen Sie eine Schaltung vorsehen, die das Signal „Servo EIN“ 
bei Auftreten eines Alarms sofort ausschaltet.

HINWEIS Tritt ein Alarm auf, wird der Servomotor gestoppt und im Anzeigefeld erscheint der zugehörige 
Alarmcode. Sie können die optionale Software zur Fehlersuche einsetzen.
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Fehlererkennung und -behebung Alarm- und Warnmeldungen
Anzeige Fehler Definition Ursache Behebung

10 Unterspannung Spannungswert 
der Spannungs- 
versorgung sinkt ab 
auf:
MR-J3-�B: 
�160 V AC
MR-J3-�B4: 
�280 V AC

1. Spannung der Spannungsver- 
sorgung ist zu niedrig.

Spannungs- 
versorgung 

überprüfen
2. Spannungsunterbrechung von min-
destens 60 ms

3. Die Impedanz der Spannungsversor-
gung ist zu hoch.

4. Die BUS-Spannung ist unter folgenden 
Spannungswert abgesunken:
MR-J3-�B: 200 V DC
MR-J3-�B4: 380 V DC

5. Defekter Servoverstärker 
Prüfmethode: Alarm 10 tritt auf, wenn die 
Spannung eingeschaltet wird, nachdem 
alle Anschlüsse getrennt wurden, außer 
die Spannungsversorgung des Steuer-
kreises.

Servoverstärker aus-
tauschen

12 Speicherfehler 1 RAM-Speicherfehler Defekte Teile im Servoverstärker 
Prüfmethode: Alarme 12 und 13 treten 
auf, wenn die Spannung eingeschaltet 
wird, nachdem alle Anschlüsse getrennt 
wurden, außer die Spannungsversorgung 
des Steuerkreises.

Servoverstärker aus-
tauschen

13 Timerfehler Fehlerhafte 

Steuerplatine

Von der SPS übertra-
gener Timerfehler

Defekte SPS 

Prüfmethode: Alarm 13 tritt auf, wenn die 
Servo-SPS in einem Mehrfach-CPU-Sys-
tem verwendet wird

Servosystem-SPS 
austauschen

15 Speicherfehler 2 

(E²PROM)
E²PROM-Fehler Defekte Teile im Servoverstärker 

Prüfmethode: Alarm 15 tritt auf, wenn die 
Spannung eingeschaltet wird, nachdem 
alle Anschlüsse getrennt wurden, außer 
die Spannungsversorgung des Steuer-
kreises.

Servoverstärker aus-
tauschen

Die Anzahl der Schreibzyklen in das 
E²PROM hat 100000 überschritten.

16 Encoderfehler 1 

(Beim Einschalten)
Kommunikations- 
fehler zwischen dem 
Encoder und dem Ser-
voverstärker

1. Encoderanschluss (CN2) 
unterbrochen

Korrekt 
anschließen

2. Fehlerhafter Encoder Servomotor 
austauschen

3. Encoder-Kabelfehler 
(Draht gebrochen oder Kurzschluss)

Kabel reparieren 
oder wechseln

4. Falsches Encoder Kabel in den Parame-
tern eingestellt ( 2-Leiter-, 4-Leiter-Kabel)

Parameter PC04 an 
erster Stelle korrigie-
ren.

17 Platinenfehler 2 Fehlerhafte CPU Fehlerhafte Teile im Servoverstärker 
Prüfmethode: Alarm 17 oder 19 tritt auf, 
wenn die Spannung eingeschaltet wird, 
nachdem alle Anschlüsse getrennt wur-
den, außer die Spannungsversorgung 
des Steuerkreises.

Servoverstärker aus-
tauschen

19 Speicherfehler 3 

(Flash-ROM)
ROM-Speicherfehler

1A Falscher 
Servomotor

Fehlerhafte Auswahl 
des Servomotors

Die Kombination von Servoverstärker 
und Servomotor ist nicht korrekt.

Korrekte Kombina-
tion verwenden

20 Encoderfehler 2 Kommunikations- 
fehler zwischen dem 
Encoder und dem Ser-
voverstärker

1. Encoderanschluss (CN2) 
unterbrochen

Korrekt 
anschließen

2. Encoder-Kabelfehler 
(Draht gebrochen oder Kurzschluss

Kabel reparieren 
oder wechseln

3. Encoder defekt Servomotor  
austauschen

Tab. 9-2: Fehlerbehebung (1)
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Alarm- und Warnmeldungen Fehlererkennung und -behebung
24 Fehler im  
Leistungskreis

Verbindung 

zwischen Lastkreis 
und Erdpotential

1. Elektrisch leitende Verbindung  
zwischen Ein- und Ausgangsklemmen.

Korrekt 
anschließen

2. Zu geringer Isolationswiderstand 

zwischen Kabel oder Motor und Erd- 
potential

Kabel wechseln

3: Defekter Leistungskreis im Servover-
stärker 
Prüfmethode: Alarm 24 tritt auf, wenn die 
Spannung eingeschaltet wird, nachdem 
die Anschlüsse U, V und W getrennt wur-
den.

Servoverstärker aus-
tauschen

25 Verlust der 
Absolutposition

Daten der Absolut-  
position sind fehler- 
haft

1. Spannungsabfall im Encoder 
(Batterie nicht angeschlossen)

Nach dem Auftreten 
des Alarms Span-
nung für einige 
Minuten eingeschal-
tet lassen, dann ein-
mal ausschalten und 
wieder einschalten.
Referenzpunktfahrt 
durchführen.

2. Batteriespannung niedrig Batterie wechseln.
Referenzpunktfahrt 
durchführen.

3. Batteriekabel oder die Batterie ist feh-
lerhaft.

Erstmaliges 

Einschalten der Span-
nungversorgung im 
System der Absolut-
wert- 
Positionserkennung

4. Referenzpunktposition ist nicht einge-
stellt.

Nach dem Auftreten 
des Alarms Span-
nung für einige 
Minuten eingeschal-
tet lassen, dann ein-
mal ausschalten und 
wieder einschalten.
Referenzpunktfahrt 
durchführen.

30 Überlastung 

Bremskreis
Die zulässige 

Belastung des Brems-
kreises ist überschrit-
ten.

1. Fehlerhafte Einstellung des  
Parameters PA02

Korrekt einstellen

2. Eingebauter Bremswiderstand oder 
regenerativer Bremswiderstand ist 
nicht angeschlossen.

Korrekt 
anschließen

3. Kurze Zykluszeiten bzw. kontinuier-
licher generatorischer Betrieb überlasten 
den Bremskreis. 
Prüfmethode: In der Statusanzeige die 
Auslastung des Bremskreises über- 
prüfen.

1. Zykluszeiten 

erhöhen

2. Regenerativen 
Bremswiderstand 
größerer Kapazität 
benutzen

3. Last reduzieren

4. Spannung der Spannungsver- 
sorgung steigt auf folgenden Wert:
MR-J3-�B: �260 V AC
MR-J3-�B4: �535 V AC

Geräte an korrekter 
Spannungsversor-
gung anschließen

5. Eingebauter Bremswiderstand oder 
regenerativer Bremswiderstand ist 
defekt.

Servoverstärker oder 
Bremswiderstand 
austauschen

Fehlerhafter Brems-
transistor

6. Bremstransistorfehler
Prüfmethode: 1. Der Bremswiderstand 
hat sich anormal überhitzt. 
2. Der Alarm tritt nach dem Ausbau des 
eingebauten oder des optionalen Brems-
widerstandes auf.

Servoverstärker aus-
tauschen

Anzeige Fehler Definition Ursache Behebung

Tab. 9-2: Fehlerbehebung (2)
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Fehlererkennung und -behebung Alarm- und Warnmeldungen
31 Zu hohe Drehzahl Drehzahl übersteigt 
die max. zulässige 
Drehzahl

1. Kleine Beschleunigungs-/ 
Bremszeiten verursachen Über- 
schwingen.

Beschleunigungs-/
Bremszeiten  
erhöhen

2. Instabiles Servosystem verursacht 
Überschwingungen.

Regelparameter 
optimieren. Gelingt 
dies nicht: 
1) Massenträgheits-
verhältnis verringern 

2) Beschleunigungs-/
Bremszeiten prüfen

3. Encoderfehler Servomotor  
austauschen

32 Überstrom Strom ist höher als der 
zulässige Strom des 
Servoverstärkers. 
(Wenn der Alarm 
AL.32 auftritt, schal-
ten Sie den Servover-
stärker nicht wieder-
holt ein und aus. Dies 
kann zu Fehlfunkti-
onen führen.)

1. In den Phasen U, V und W des Servover-
stärkers tritt ein Kurzschluss auf.

Kurzschluss 

beseitigen

2. Ausgangstransistor des Servoverstär-
kers ist fehlerhaft.
Prüfmethode: Alarm (32) tritt auf, wenn 
die Spannung eingeschaltet wird, nach-
dem die Anschlüsse U, V, und W getrennt 
wurden.

Servoverstärker aus-
tauschen

3. Niederimpedanter Erdschluss tritt in 
den Phasen U, V und W auf.

Erdschluss beheben

4. Externe Störstrahlungen verursachen 
ein Auslösen des Überstromalarms.

Maßnahmen zur Ver-
ringerung der exter-
nen Störstrahlung 
treffen

33 Überspannung Zwischenkreis- 
Spannung übersteigt 
folgenden Span-
nungswert:
MR-J3-�B: 
400 V DC
MR-J3-�B4: 
800 V DC

1. Bremswiderstand wird nicht benutzt Bremswiderstand 
benutzen

2. Trotz verwendeten Bremswiderstandes 
ist Parameter PA02 auf „��00“ einge-
stellt (kein Bremswiderstand)

Parameter richtig 
einstellen

3. Verbindungsleitung der Bremswider-
stände ist offen oder getrennt.

1. Leitung wechseln
2. Korrekt verbinden

4. Fehlerhafter Bremstransistor Servoverstärker 
wechseln

5. Kabelbruch am eingebauten oder 
optionalen Bremswiderstand

1. Servoverstärker 
wechseln
2. Optionalen Brems-
widerstand wechseln

6. Die Leistung des eingebauten Brems-
widerstandes oder optionalen Bremswi-
derstandes ist zu gering

Optionalen Bremswi-
derstand verwenden 
bzw. vergrößern.

7. Versorgungsspannung zu hoch Geräte an korrekter 
Spannungsversor-
gung anschließen

8. Erdungsfehler am Servomotor 
(U, V, W)

Verkabelung korri-
gieren

Anzeige Fehler Definition Ursache Behebung

Tab. 9-2: Fehlerbehebung (3)
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Alarm- und Warnmeldungen Fehlererkennung und -behebung
34 SSCNET III- 
Kommunikations-
fehler 1

SSCNET III- 
Kommunikationsfeh-
ler 
(Ständiger Kommuni-
kationsfehler im Inter-
vall von 3,5 ms)

1. SSCNET III-Kabel ist nicht angeschlos-
sen

Steuerkreis des Ser-
voverstärkers 
abschalten und 
SSCNET III-Kabel 
anschließen

2. Verschmutzung auf den optischen Flä-
chen an den Kabelenden

Kabelenden mit wei-
chem Lappen reini-
gen  
(siehe Abschn. 3.2.4)

3. Kabelbruch oder Unterbrechung Kabel austauschen

4. Störeinstreuung in den Servoverstärker Maßnahmen zur 
Störunterdrückung 
durchführen

5. Die optischen Eigenschaften des 
SSCNET III-Kabels sind beeinträchtigt, 
weil Vinyl-Klebeband oder andere Befes-
tigungsmaterialien, die flüchtige Weich-
macher enthalten, dieses berühren.

Entfernen Sie die 
Materialien, die 
flüchtige Weichma-
cher enthalten und 
erneuern Sie das 
SSCNET III-Kabel.

35 Zu hohe Eingangs-
frequenz

Eingegebene Impuls-
frequenz ist zu hoch

1. Frequenzbefehl überschreitet die 
maximale Motordrehzahl

Programm prüfen

2. SPS arbeitet fehlerhaft SPS austauschen

3. Störeinstreuung in den Servoverstärker Maßnahmen zur 
Störunterdrückung 
der E/A-Kanäle 
durchführen

4. Störeinstreuung in die SPS Maßnahmen zur 
Störunterdrückung 
durchführen

36 SSCNET III- 
Kommunikations-
fehler 2

SSCNET III- 
Kommunikations-feh-
ler 
(Zeitweiser Kommuni-
kationsfehler im Inter-
vall von 70 ms)

1. SSCNET III-Kabel ist nicht angeschlos-
sen

Steuerkreis des Ser-
voverstärkers 
abschalten und SSC-
NET III-Kabel 
anschließen

2. Verschmutzung auf den optischen Flä-
chen an den Kabelenden

Kabelenden mit wei-
chem Lappen reini-
gen (siehe Abschn. 
3.2.4)

3. Kabelbruch oder Unterbrechung Kabel austauschen

4. Störeinstreuung in den Servoverstärker Maßnahmen zur 
Störunterdrückung 
durchführen

5. Die optischen Eigenschaften des 
SSCNET III-Kabels sind beeinträchtigt, 
weil Vinyl-Klebeband oder andere Befes-
tigungsmaterialien, die flüchtige Weich-
macher enthalten, dieses berühren.

Entfernen Sie die 
Materialien, die 
flüchtige Weichma-
cher enthalten und 
erneuern Sie das 
SSCNET III-Kabel.

37 Parameterfehler Parametereinstellung 
ist fehlerhaft

1. Servoverstärkerfehler verursacht die 
Überschreibung der Parameter- 
einstellung.

Servoverstärker aus-
tauschen

2. Einstellbereich eines Parameters durch 
SPS überschritten

Parameter innerhalb 
des Einstell- 
bereichs setzen

3. Die Anzahl der Schreibzyklen in das 
E²PROM hat 100000 überschritten.

Servoverstärker aus-
tauschen

Anzeige Fehler Definition Ursache Behebung

Tab. 9-2: Fehlerbehebung (4)
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45 Überhitzung des 

Leistungsteils
Leistungsteil ist über-
hitzt

1. Servoverstärker defekt Servoverstärker aus-
tauschen

2. Spannungsversorgung wurde durch 
Überlast wiederholt ein- und ausgeschal-
tet.

Regelmodus prüfen

3. Umgebungstemperatur des Servover-
stärkers ist über 55 °C

Bei Projektierung der 
Anlage darauf ach-
ten, dass die Umge-
bungstemperatur 
zwischen 0 und 50 °C 
liegt.

4. Servoverstärker sind zu nah nebenein-
ander montiert

Mindestmontageab-
stände beachten

46 Servomotor- 
Überhitzung

Temperatur des Ser-
vomotors übersteigt 
den zulässigen Wert 
und schaltet den  
Thermoschutz ein

1. Umgebungstemperatur des Servomo-
tors liegt bei über 40 °C.

Bei Projektierung der 
Anlage darauf ach-
ten, dass die Umge-
bungstem- 
peratur zwischen 0 
und 40 °C liegt.

2. Servomotor ist überlastet. 1. Last reduzieren
2. Zykluszeiten  
verlängern
3. Servomotor mit 
größerer Leistung 
benutzen

3. Thermoschutz im Encoder ist 
fehlerhaft.

Servomotor  
austauschen

47 Lüfteralarm Der Kühllüfter dreht 
nicht mehr bzw. die 
Drehzahl ist unter den 
zulässigen Wert abge-
sunken

Lebensdauer des Lüfters ist überschritten 
(siehe Abschn. 8.2).

Lüfter des Servover-
stärkers austauschen

Fremdkörper blockiert den Lüfter Fremdkörper 
entfernen.

Lüfter hat keine Spannungsversorgung Servoverstärker 
austauschen

Anzeige Fehler Definition Ursache Behebung

Tab. 9-2: Fehlerbehebung (5)
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50 Überlast 1 Überlastung des Ser-
voverstärkers 

Lastverhältnis
300 %: > 2,5 s
Lastverhältnis 

200 %: > 100 s

1. Der Ausgangsstrom übersteigt  
kontinuierlich den Nennstrom.

1. Last reduzieren
2. Zykluszeiten ver-
längern
3. Servomotor mit 
größerer Leistung 
benutzen

2. Servosystem ist instabil. 1. Beschleunigung/
Bremsung wiederho-
len zwecks Auto-
Tuning
2. Ansprechverhal-
ten ändern
3. Auto-Tuning  
ausschalten und 
manuell einstellen

3. Mechanische Überlastung 1. Auf Leicht- 
gängigkeit der 
Mechanik achten
2. Begrenzungsschal-
ter installieren

4. Fehlerhafte Verbindung des Servomo-
tors 

Klemmen U, V, W des Servoverstärkers 
sind nicht an die Klemmen U, V, W des 
Servomotors angepasst.

Korrekt verbinden

5. Encoderfehler
Prüfmethode: Wird die Motorwelle im 
Status „Servo AUS“ gedreht, ändern sich 
die kumulativen Rückführungsimpulse 
nicht proportional zum Drehwinkel der 
Welle. Stattdessen springt der Anzeige-
wert hin und her oder kehrt während der 
Drehung zum Ausgangswert zurück.

Servomotor  
auswechseln

6. Schalten Sie nach Auftreten des Alarms 
51 (Überlast 2) die Spannungsversorgung 
zum Löschen des Alarms aus und wieder 
ein. Nach Einschalten tritt der Überlast-
fehler erneut auf.

1. Last reduzieren
2. Zykluszeiten  
verlängern
3. Servomotor mit 
größerer Leistung 
benutzen

Anzeige Fehler Definition Ursache Behebung

Tab. 9-2: Fehlerbehebung (6)
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51 Überlast 2 Es fließt für mehrere 
Sekunden der max. 
Ausgangsstrom.
Das Zeitverhalten der 
thermische Lastüber-
wachung wird in den 
Lastdiagrammen in 
Abschn. 10.1.1 
gezeigt.

1. Mechanische Überlastung 1. Auf Leichtgängig-
keit der Mechanik 
achten
2. Begrenzungsschal-
ter installieren

2. Fehlerhafte Verbindung des Servomo-
tors 

Klemmen U, V, W des Servoverstärkers 
sind nicht an die Klemmen U, V, W des 
Servomotors angepasst.

Korrekt verbinden

3. Servosystem ist instabil. 1. Beschleunigung/
Bremsung wiederho-
len, zwecks Auto-
Tuning
2. Ansprechverhal-
ten ändern
3. Auto-Tuning  
ausschalten und 
manuell einstellen

4. Encoderfehler
Prüfmethode: Wird die Motorwelle im 
Status „Servo AUS“ gedreht, ändern sich 
die kumulativen Rückführungsimpulse 
nicht proportional zum Drehwinkel der 
Welle. Stattdessen springt der Anzeige-
wert hin und her oder kehrt während der 
Drehung zum Ausgangswert zurück.

Servomotor 
auswechseln

Anzeige Fehler Definition Ursache Behebung

Tab. 9-2: Fehlerbehebung (7)
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� Beim Einschalten erscheint immer die Anzeige „888“. Das ist kein Fehler.

52 Zu große  
Abweichung

Schleppfehler ist grö-
ßer als der mit Para-
meter PC01 gesetzte 
Wert (Werkseinstel-
lung: 3 Umdre-
hungen).

1. Beschleunigungs-/Bremszeit ist zu 
klein.

Beschleunigungs-/
Bremszeit erhöhen

2. Drehmomentbegrenzungswert ist zu 
klein.

Drehmoment- 
begrenzungswert 
erhöhen

3. Kein ausreichendes Drehmoment auf-
grund von Spannungseinbrüchen beim 
Beschleunigen

1. Impedanz der 
Spannungsversor-
gung verbessern
2. Servomotor mit 
größerer Leistung 
benutzen

4. Wert in Parameter PB08 ist zu klein. Einstellwert erhöhen 
und auf korrekten 
Betrieb einstellen

5. Welle des Servomotors wurde durch 
externe Krafteinwirkung gedreht.

1. Wenn Dreh- 
moment begrenzt 
wird, den Begren-
zungswert erhöhen
2. Last reduzieren
3. Servomotor mit 
größerer Leistung 
benutzen

6. Mechanische Überlastung 1. Auf Leicht- 
gängigkeit der 
Mechanik achten
2. Begrenzungsschal-
ter installieren

7. Encoderfehler Servomotor  
austauschen

8. Fehlerhafte Verbindung des Servomo-
tors 

Klemmen U, V, W des Servoverstärkers 
sind nicht an die Klemmen U, V, W des 
Servomotors angepasst.

Korrekt verbinden

9. SSCNET III-Kabel defekt SSCNET III-Kabel aus-
tauschen

10. Die optischen Eigenschaften des 
SSCNET III-Kabels sind beeinträchtigt, 
weil Vinyl-Klebeband oder andere Befes-
tigungsmaterialien, die flüchtige Weich-
macher enthalten, dieses berühren.

Entfernen Sie die 
Materialien, die 
flüchtige Weichma-
cher enthalten und 
erneuern Sie das 
SSCNET III-Kabel.

8A Zeitüberschrei-
tung USB-Kommu-
nikation

Die Kommunikation 
ist im Testbetrieb län-
ger, als die erlaubte 
Zeit unterbrochen.

Kabelbruch des USB-Kabels USB-Kabel austau-
schen

8E USB-Kommunika-
tion

Kommunikations- 
fehler tritt zwischen 
Servoverstärker und 
PC auf.

1. USB-Kabel ist fehlerhaft 
(Unterbrechung oder Kurzschluss).

USB-Kabel austau-
schen

2. PC fehlerhaft PC austauschen

888 � Watchdog CPU-Fehler Servoverstärker fehlerhaft
Prüfmethode: Alarm (888) tritt auf, wenn 
die Spannung eingeschaltet wird, nach-
dem alle Anschlüsse getrennt wurden, 
außer die Spannungsversorgung des 
Steuerkreises.

Servoverstärker aus-
tauschen

Anzeige Fehler Definition Ursache Behebung

Tab. 9-2: Fehlerbehebung (8)
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9.1.3 Warnmeldungen

Abhilfemaßnahmen

Tritt eine der Warnmeldungen E6, E7 oder E9 auf, wird der Servoverstärker abgeschaltet. Tritt eine an-
dere Warnmeldung auf, so stoppt der Servoverstärker nicht. Wird der Betrieb bei einer Warnmeldung 
fortgeführt, kann es nachfolgend zu Störungen des Betriebs oder zu einer Alarmmeldung kommen. 
Verwenden Sie die optionale Software (MR-Configuratur), um die Ursache für die Warnung heraus zu 
finden.

Beheben Sie die Ursache für die Warnmeldung entsprechend den Hinweisen in der folgenden 
Tabelle.

b
ACHTUNG:

Nach Auftreten der Warnung E3 (Fehlerhafter Absolutwert) muss der Referenzpunkt erneut einge-
stellt werden, um ein kontrolliertes Verhalten des Systems zu gewährleisten.

HINWEIS Wenn einer der folgenden Warnungen auftritt, setzen Sie den Betrieb nicht durch wiederholtes 
Ein- und Ausschalten des Servoverstärkers fort. Es kann zu Schäden am Servoverstärker und am 
Servomotor kommen. Lassen Sie den Servoverstärker und den Servomotor für mindestens 30 
Minuten abkühlen, bevor Sie den Betrieb wieder aufnehmen.
�Warnung: Übermäßige regenerative Belastung (E0)
�Überlastwarnung 1 (E1)
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Alarm- und Warnmeldungen Fehlererkennung und -behebung
Anzeige Name Definition Ursache Behebung

92 Batterieunter- 
brechung

Spannung des Systems zur 
Erfassung der Absolutposi-
tion ist zu niedrig.

1. Batteriekabel ist unterbro-
chen.

Kabel reparieren oder 
Batterie austauschen

2. Batteriespannung sinkt auf 3 V 
oder darunter. 
(Erfassung vom Encoder)

Batterie austauschen

96 Fehler bei Referenz-
punktfahrt

Referenzpunktfahrt konnte 
nicht ausgeführt werden

1. Schleppfehler ist größer als 
der Einstellbereich der „In Posi-
tion“.

Ursache für den Schlepp-
fehler entfernen

2. Sollwert wurde nach Löschen 
des Schleppfehlers eingegeben.

Nach dem Löschen des 
Schleppfehlers keinen 
Sollwert eingeben.

3. Drehzahl für Referenzpunkt-
fahrt ist zu hoch.

Drehzahl für Referenz-
punktfahrt reduzieren

9F Batteriewarnung Spannung des Systems zur 
Erfassung der Absolutposi-
tion ist zu niedrig.

Batteriespannung sinkt auf 3,2 V 
oder darunter.

Batterie austauschen

E0 Überlast Bremskreis Vorwarnung Alarm 30 Auslastung des Bremskreises 
übersteigt 85 %. 
Prüfmethode: Statusanzeige auf-
rufen und Lastverhältnis über-
prüfen

1. Zykluszeit erhöhen 

2. Regenerativen Brems-
widerstand größerer 
Kapazität einsetzen 

3. Last reduzieren

E1 Überlastwarnung 1 Vorwarnung Alarm 50/51 Last steigt auf 85 % oder mehr 
der Auslösebedingungen für 
Überlast 1/2.

Siehe Alarm 50/51

E3 Absolutpositions-
zählerwarnung

Fehler des Absolutwertes 1. Elektromagnetische Stö-
rungen wirken auf den Encoder 
ein.

Elektromagnetische Stö-
rung unterdrücken

2. Encoderfehler Servomotor austauschen

E4 Parameter- 
warnung

Überschreitung des Einstell-
bereiches

Einstellbereich eines Parameters 
überschritten

Einstellung korrigieren

E6 Servo 

NOT-AUS
EM1-Signal ist geöffnet. Externes NOT-AUS-Signal NOT-AUS zurücksetzen

E7 SPS 

NOT-AUS
— Ein NOT-AUS-Signal wurde aus-

gelöst.
NOT-AUS zurücksetzen

E8 Verringerte Lüfter-
drehzahl

Die Drehzahl des Kühllüfters 
ist unter den zulässigen Wert 
abgesunken.
Die Warnung wird nur von 
Servoverstärkern angezeigt, 
die mit einem Kühllüfter aus-
gerüstet sind.

Die Lebensdauer des Lüfters ist 
überschritten (siehe Abschn. 
8.2).

Lüfter des Servoverstär-
kers austauschen

Der Lüfter hat keine Versor-
gungsspannung.

Servoverstärker austau-
schen

E9 Leistungskreis 

unterbrochen
Der Servoverstärker war bei 
ausgeschalteter Spannung 
des Leistungskreises 

eingeschaltet.

— Einschalten der Span-
nungsversorgung des 
Leistungskreises

EC Überlastwarnung 2 Ein Zyklus wurde wiederholt 
ausgeführt, bei dem ein über-
höhter Strom in einer der 
Phasen U, V oder W auftrat.

Der Warngrenzwert des Phasen-
stromes (U, V, W) wurde über-
schritten.

1. Zykluszeiten 

verlängern
2. Last reduzieren
3. Servomotor mit größe-
rer Leistung benutzen

ED Übermäßige Aus-
gangsleistung des 
Motors

Die Ausgangsnennleistung 
(Drehzahl × Drehmoment) 
des Servomotors wurde 
regelmäßig überschritten.

Im ständigen Betrieb wurde die 
Ausgangsnennleistung (Dreh-
zahl × Drehmoment) des Servo-
motors um mehr als 150 % über-
schritten.

1. Drehzahl des Servo-
motors reduziereren
2. Last reduzieren

Tab. 9-3: Bedeutungen der Warnmeldungen
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Leistungsdaten Technische Daten
10 Technische Daten

10.1 Leistungsdaten

10.1.1 Lastdiagramme

Im Servoverstärker ist eine Lastüberwachung eingebaut, die den Servoverstärker und den Servomo-
tor vor einer Überlastung schützen. Die Arbeitsdiagramme der Lastüberwachung sind in den fol-
genden Abbildungen dargestellt. Der Überlastalarm 1 (50) tritt auf, wenn die Überlast außerhalb des 
markierten Bereichs liegt. Der Überlastalarm 2 (51) tritt auf, wenn für mehrere Sekunden der maxi-
male Strom fließt. Dies kann z. B. der Fall sein, wenn die Maschine aufgrund einer Kollision blockiert ist. 
In den Diagrammen stellt der Bereich unterhalb der durchgezogenen bzw. der gestrichelten Linie 
den normalen Arbeitsbereich dar. Die gestrichelte Linie stellt die Lastkurve bei gestopptem Servo-
motor dar. Wirkt bei gestoppten Servomotor eine Last, sollte das abgegebene Drehmoment nicht 
mehr als 70 % des Nenndrehmoments betragen.

Bei einer Montage des Servoverstärkers durch Verklebung beträgt der zulässige Temperaturbereich 
0 bis 45 °C. Alternativ können Sie den Verstärker auch nur bis maximal 75% seines effektiven Lastver-
hältnisses betreiben.

S001406C

 Abb. 10-1: Arbeitsdiagramm thermische Lastüberwachung Servoverstärker MR-J3-10B
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S001407C

 Abb. 10-2: Arbeitsdiagramm thermische Lastüberwachung Servoverstärker MR-J3-20B, MR-J3-40B, 
MR-J3-60B(4) bis MR-J3-100B(4)

S001408C

 Abb. 10-3: Arbeitsdiagramm thermische Lastüberwachung Servoverstärker MR-J3-200BN/200B4 bis  
MR-J3-350B(4)
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S001409C

 Abb. 10-4: Arbeitsdiagramm thermische Lastüberwachung Servoverstärker MR-J3-500B(4) und  
MR-J3-700B(4)

S001487C

 Abb. 10-5: Arbeitsdiagramm thermische Lastüberwachung Servoverstärker MR-J3-11KB(4) bis  
MR-J3-22KB(4)
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10.1.2 Wärmeverluste des Servoverstärkers

Vom Servoverstärker abgegebene Wärmemenge

Die folgende Tabelle gibt einen Überblick über die Leistungsverluste unter Nennlast:

Servoverstärker Servomotor
Verlustleistung

Bei Nenndrehmoment [W] Bei Servo-AUS [W]

MR-J3-10B

HF-MP053 25 15

HF-MP13 25 15

HF-KP053/13 25 15

MR-J3-20B
HF-MP23 25 15

HF-KP23 25 15

MR-J3-40B
HF-MP43 35 15

HF-KP43 35 15

MR-J3-60B 

MR-J3-60B4

HF-SP51 40 15

HF-SP52 

HF-SP524 40 15

HF-JP53 

HF-JP534 40 15

MR-J3-70B

HF-MP73 50 15

HF-KP73 50 15

HC-UP72 50 15

HF-JP73 50 15

MR-J3-100B 

MR-J3-100B4

HF-SP102 

HF-SP1024 50 15

HF-SP81 50 15

HF-JP103 

HF-JP1034 50 15

HF-JP734 50 15

MR-J3-200BN 

MR-J3-200B4

HF-SP152 

HF-SP1524 90 20

HF-SP202 

HF-SP2024 90 20

HF-SP121 90 20

HF-SP201 90 20

HC-RP103 50 15

HC-RP153 90 20

HC-UP152 90 20

HF-JP153 

HF-JP1534 90 20

HF-JP203 

HF-JP2034 90 20

MR-J3-350B 

MR-J3-350B4

HF-SP352 

HF-SP3524 130 20 (25)�

HC-RP203 90 20

HC-UP202 90 20

HF-SP301 120 20

HF-JP353 

HF-JP3534 160 25

Tab. 10-1: Verlustleistung der Servoverstärker bei Nennlast (1)
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� Der Wert in Klammern gilt für die 400-V-Version

MR-J3-500B 

MR-J3-500B4

HC-RP353 135 25

HF-SP421 160 25

HF-JP503 

HF-JP5034 195 25

HF-SP502 

HF-SP5024 195 25

HC-RP503 195 25

HC-UP352 195 25

HC-UP502 195 25

HA-LP502 195 25

MR-J3-700B 

MR-J3-700B4

HA-LP601 

HA-LP6014 260 25

HF-SP702 

HF-SP7024 300 25

HA-LP702 300 25

HA-LP701M 

HA-LP701M4 300 25

HF-JP703 

HF-JP7034 300 25

MR-J3-11KB 

MR-J3-11KB4

HF-JP903 

HF-JP9034 345 45

HF-JP11K1M 

HF-JP11K1M4 530 45

HA-LP801 

HA-LP8014 390 45

HA-LP11K1M 

HA-LP11K1M4 530 45

HA-LP11K2 

HA-LP11K24 530 45

HA-LP12K1 

HA-LP12K14 580 45

MR-J3-15KB 

MR-J3-15KB4

HF-JP15K1M 

HF-JP15K1M4 640 45

HA-LP15K1M 

HA-LP15K1M4 640 45

HA-LP15K2 

HA-LP15K24 640 45

MR-J3-22KB 

MR-J3-22KB4

HA-LP20K1 

HA-LP20K14 775 55

HA-LP25K1 970 55

HA-LP22K1M 

HA-LP22K1M4 850 55

HA-LP22K2 

HA-LP22K24 850 55

HINWEIS Die Wärmemenge, die während des generatorischen Betriebes abgegeben wird, ist in der Verlust-
leistung, die der Servoverstärker im Betrieb abgibt, nicht beinhaltet. Die Berechnung der vom 
Bremswiderstand abgegebenen Wärmemenge ist in Abschn. 7.1.1 beschrieben.

Servoverstärker Servomotor
Verlustleistung

Bei Nenndrehmoment [W] Bei Servo-AUS [W]

Tab. 10-1: Verlustleistung der Servoverstärker bei Nennlast (2)
MELSERVO J3-B  10 - 5



Technische Daten Leistungsdaten
10.1.3 Daten der elektromagnetischen Haltebremse

Die technischen Daten der elektromagnetischen Haltebremse für die entsprechenden Servomotoren 
sind in der folgenden Tabelle aufgelistet:

� An der elektromagnetischen Haltebremse ist keine manuelle Lösevorrichtung vorhanden. 
Wenn Sie die Haltebremse zum Beispiel zum Zentrieren der Maschine lösen wollen, müssen Sie 
eine zusätzliche 24 V Spannungsquelle verwenden, über die Sie die Haltebremse bei Bedarf 
lösen können.

� Diese Werte gelten für eine Temperatur von 20 °C.
� Die Verzögerung der Bremsenaktivierung vergrößert sich mit dem Verschleiß des Bremsbelags.
	 Die 24 V DC der internen Spannungsversorgung der Schnittstellen (VDD) darf hier nicht verwen-

det werden. Verwenden Sie für die elektromagnetische Haltebremse eine separate externe 
Spannungsquelle.

� Die hier angegebenen Daten sind typische Werte bei einem neuen Motor. Diese Daten können 
nicht garantiert werden.

b
ACHTUNG:

Die elektromagnetische Haltebremse ist zum Halten einer Last ausgelegt. Sie darf nicht zum 
Bremsen des drehenden Motors verwendet werden.

HF-MP-Serie
HF-KP-Serie HF-SP-Serie HC-RP-Serie

053B
13B

23B
43B 73B

51B
81B

52B–152B
524B–1524B

121B–421B
202B–702B

2024B–
7024B

103B–203B 353B
503B

Typ� Elektromagnetische Scheibenbremse (elektrisch gelöst und durch Federkraft gebremst)

Nennspannung	 24 V DC, +0 %/ −10 %

Leistung [W] 6,3 7,9 10 20 34 19 23

Haftreibungs- 
drehmoment [Nm]

0,32 1,3 2,4 8,5 44 7 17

Verzögerungszeit 
Freigabe [s]�

0,03 0,03 0,04 0,04 0,1 0,03 0,04

Bremsverzöge-
rungszeit [s]�

DC Aus 0,01 0,02 0,02 0,03 0,03 0,03 0,03

Zulässige  
Brems- 
arbeit [J]

pro Bremsung 5,6 22 64 400 4500 400 400

pro Stunde 56 220 640 4000 45000 4000 4000

Bremsspielraum am  
Servomotorschaft [grad]�

2,5 1,2 0,9 0,2–0,6 0,2–0,6 0,2–0,6 0,2–0,6

Lebensdauer  
der 
Haltebremse�

Anzahl der 
Bremszyklen

20000 20000 20000 20000 20000 20000 20000

Arbeit pro 

Bremsung [J]
5,6 22 64 200 1000 200 200

Tab. 10-2: Technische Daten der elektromagnetischen Haltebremse (1)

Punkt

Servomotor
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Leistungsdaten Technische Daten
� An der elektromagnetischen Haltebremse ist keine manuelle Lösevorrichtung vorhanden. 
Wenn Sie die Haltebremse zum Beispiel zum Zentrieren der Maschine lösen wollen, müssen Sie 
eine zusätzliche 24 V Spannungsquelle verwenden, über die Sie die Haltebremse bei Bedarf 
lösen können.

� Diese Werte gelten für eine Temperatur von 20 °C.
� Die Verzögerung der Bremsenaktivierung vergrößert sich mit dem Verschleiß des Bremsbelags.
	 Die 24 V DC der internen Spannungsversorgung der Schnittstellen (VDD) darf hier nicht verwen-

det werden. Verwenden Sie für die elektromagnetische Haltebremse eine separate externe 
Spannungsquelle.

� Die hier angegebenen Daten sind typische Werte bei einem neuen Motor. Diese Daten können 
nicht garantiert werden.

HC-UP Serie HF-JP Serie HA-LP Serie

72B
152B

202B–
502B

53B–
203B

534B–
2034B

353B
3534B
503B

5034B

703B
7034B
903B

9034B

11K1MB
11K1M4B
15K1MB

15K1M4B

601B
701MB
11K2B

11K24B

801B
12K1B

11K1MB /
15K1MB

15K2B 
15K24B
22K2B

22K24B

Typ� Elektromagnetische Scheibenbremse (elektrisch gelöst und durch Federkraft gebremst)

Nennspannung	 24 V DC, +0 %/ −10 %

Leistung [W] 19 34 11,7 23 34 32 30 46

Haftreibungs- 
drehmoment [Nm]

8,5 44 6,6 16 44 127 82 160,5

Verzögerungszeit 
Freigabe [s]�

0,04 0,1 0,09 0,12 0,1 0,5 0,25 0,3

Bremsverzöge-
rungszeit [s]�

DC Aus 0,03 0,03 0,03 0,03 0,03 0,2 0,04 0,04

Zulässige  
Brems- 
arbeit [J]

pro Bremsung 400 4500 64 400 4500 5000 3000 5000

pro Stunde 4000 45000 640 4000 45000 45200 30000 50000

Bremsspielraum am  
Servomotorschaft [grad]�

0,2–0,6 0,2–0,6 0,01–0,8 0,01–0,6 0,2–0,6 0,01–0,6 � 0,8 � 0,8

Lebensdauer  
der 
Haltebremse�

Anzahl der 
Bremszyklen

20000 20000 5000 5000 20000 20000 20000 20000

Arbeit pro 

Bremsung [J]
200 1000 64 400 1000 400 1000 3000

Tab. 10-2: Technische Daten der elektromagnetischen Haltebremse (2)

Punkt

Servomotor
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Technische Daten Leistungsdaten
Spannungsversorgung der Bremseinheit

Die 24 V DC der internen Spannungsversorgung der Schnittstellen (VDD) darf für die elektromagne-
tische Haltebremse nicht verwendet werden. Sehen Sie die folgende externe Spannungsquelle für 
die ausschließliche Versorgung der Haltebremse vor. Beispiele für den Anschluss der Haltebremse 
sind in der folgenden Abbildung gegeben:

S001910E

 Abb. 10-6: Anschluss der Bremseinheit
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Leistungsdaten Technische Daten
10.1.4 Widerstandsbremsung (Dynamische Motorbremse)

Tritt ein Alarm, ein NOT-AUS oder ein Spannungsabfall auf, wird der Servomotor direkt auf eine Wi-
derstands-Bremseinheit geschaltet und abgebremst. In Abb. 10-7 ist die Verzögerungskurve darge-
stellt.

Die Berechnung der ungefähren Auslauflänge kann über die folgende Formel erfolgen:

Lmax: maximale Auslauflänge [mm]

V0: Geschwindigkeit der Maschine [mm/min]

JM: Massenträgheitsmoment des Servomotors [kgcm2]

JL: Massenträgheitsmoment der Last, umgerechnet auf einen äquivalenten Wert an der  

Servomotorwelle [kgcm2]

τ: Bremszeitkonstante [s]

te: Verzögerung durch die Steuereinheit [s] 
Bei Servoverstärkern bis 7 KW ist die Schaltzeit des internen Relais ca. 30 ms.  
Bei Servoverstärkern von 11 KW bis 22 KW ist die Verzögerungszeit ca. 100 ms, bedingt durch  
die Verzögerung des externen Relais, sowie des Schützes, welches in der externen Wider- 
standsbremseinheit eingebaut ist.

S000657C

 Abb. 10-7: Bremsverlauf
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Technische Daten Leistungsdaten
Bremszeitkonstanten 200-V-Typen

S001411C

 Abb. 10-8: Darstellung der Bremszeitkonstanten HF-MP-Serie

S001412C

 Abb. 10-9: Darstellung der Bremszeitkonstanten HF-KP-Serie

S001413C

 Abb. 10-10: Darstellung der Bremszeitkonstanten HF-SP-Serie (1000/min)
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Leistungsdaten Technische Daten
S001413C

 Abb. 10-11: Darstellung der Bremszeitkonstanten HF-SP-Serie (2000/min)

S000961C

 Abb. 10-12: Darstellung der Bremszeitkonstanten HC-RP-Serie

S001912E

 Abb. 10-13: Darstellung der Bremszeitkonstanten HC-UP-Serie
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Technische Daten Leistungsdaten
S001913E

 Abb. 10-14: Darstellung der Bremszeitkonstanten HA-LP-Serie (1000/min)

S001914E

 Abb. 10-15: Darstellung der Bremszeitkonstanten HA-LP-Serie (1500/min )

S001915E

 Abb. 10-16: Darstellung der Bremszeitkonstanten HA-LP-Serie (2000/min )
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Leistungsdaten Technische Daten
S001992E

 Abb. 10-17: Darstellung der Bremszeitkonstanten HF-JP-Serie (1500/min)

S001993E

 Abb. 10-18: Darstellung der Bremszeitkonstanten HF-JP-Serie (3000/min)
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Technische Daten Leistungsdaten
Bremszeitkonstanten 400-V-Typen

S001916E

 Abb. 10-19: Darstellung der Bremszeitkonstanten HA-LP-Serie (1000/min)

S001917E

 Abb. 10-20: Darstellung der Bremszeitkonstanten HA-LP-Serie (1500/min)

S001486C

 Abb. 10-21: Darstellung der Bremszeitkonstanten HA-LP-Serie (2000/min)
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Leistungsdaten Technische Daten
S001994E

 Abb. 10-22: Darstellung der Bremszeitkonstanten HF-JP-Serie (1500/min)

S001995E

 Abb. 10-23: Darstellung der Bremszeitkonstanten HF-JP-Serie (3000/min)
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Technische Daten Leistungsdaten
Die in der Tabelle angegebenen Werte für das Verhältnis der Massenträgheitsmomente beziehen sich 
auf die Maximaldrehzahl des Servomotors.

� Bei Nenndrehzahl ist das Verhältnis der Massenträgheitsmomente 30
� Bei Nenndrehzahl ist das Verhältnis der Massenträgheitsmomente 15.
� Wenn eine externe Widerstandsbremseinheit anstatt der eingebauten Widerstandsbremse ver-

wendet wird.

b
ACHTUNG:

Verwenden Sie die Widerstandsbremsung bei den Servoverstärkern nur bis zu dem in der fol-
genden Tabelle angegebenen maximalen Verhältnis der Massenträgheitsmomente.  
Bei einem höheren Wert kann die eingebaute Widerstandsbremse überhitzt werden (Brandge-
fahr). Besteht die Gefahr, dass der Wert überschritten wird, nehmen Sie bitte Kontakt mit Ihrem 
Vertriebspartner auf.

Servo- 
verstärker

Servomotor

HF-
KP�

HF-
MP�

HF-
SP�1

HF-
SP�2

HC-
RP�

HC-
UP�

HA-
LP�1

HA-
LP�1M

HA-
LP�2

HF-
JP�

HF-
JP�1M

MR-J3-10B 30 30

— —

—

—

— —
—

—

—

MR-J3-20B 30 30

MR-J3-40B 30 30

MR-J3-60B — — 30 30 30

MR-J3-70B 30 30 — — 30 —

MR-J3-100B

— —

30 30 — 30

MR-J3-200BN 30 30 30 30 30

MR-J3-350B 16 16 16 16 16�

MR-J3-500B 15 15 15 15 15 15�

MR-J3-700B

—

5�

— —

5� 5� 5�

—
MR-J3-11KB�

—

30 30 30 10�

MR-J3-15KB� 30 30 30 10�

MR-J3-22KB� 30 30 30 —

Tab. 10-3: Maximales Verhältnis der Massenträgheitsmomente bei 200-V-Servoverstärkern

Servo- 
verstärker

Servomotor

HF-SP�4 HA-
LP�14

HA-
LP�1M4

HA-
LP�24 HF-JP�4 HF-

JP�1M4

MR-J3-60B4 5�

— —
—

30

—

MR-J3-100B4 5� 30

MR-J3-200B4 5� 30

MR-J3-350B4 5� 30

MR-J3-500B4 5� 15�

MR-J3-700B4 5� 10 10

—
MR-J3-11KB4�

—

30 30 30 10�

MR-J3-15KB4� 30 30 30 10�

MR-J3-22KB4� 30 30 30 —

Tab. 10-4: Maximales Verhältnis der Massenträgheitsmomente bei 400-V-Servoverstärkern
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Standarddaten Technische Daten
10.2 Standarddaten

10.2.1 Servoverstärker

� Die Stromaufnahme ist 150 mA, wenn alle E/A-Signale benutzt werden. Die Stromaufnahme 
kann durch Reduzierung der genutzten Ein- und Ausgänge verringert werden.

Servoverstärker MR-J3-� (200-V-Typen)

10B 20B 40B 60B 70B 100B 200BN 350B 500B 700B 11KB 15KB 22KB

Spannungsver-
sorgung 

des 

Hauptkreises

Spannung/
Frequenz 3~ oder 1~, 200–230 V AC, 50/60 Hz 3~, 200–230 V AC, 50/60 Hz

Zulässige 
Spannungs-
schwankung

3~, 170–253 V AC
1~, 170–253 V AC

3~, 170–253 V AC

Zulässige Fre-
quenzschwan-
kung

�5 %

Spannungsver-
sorgung 

des 

Steuerkreises

Spannung/
Frequenz 1~, 200–230 V AC, 50 Hz/60 Hz

Zulässige 
Spannungs-
schwankung

1~, 170–253 V AC

Zulässige Fre-
quenzschwan-
kung

�5 %

Leistungsauf-
nahme 30 W 45 W

Schnittstellen- 
versorgung

Spannung 24 V DC � 10 %

Stromauf-
nahme 150 mA oder höher �

Regelung Sinuskommutierte PWM-Regelung

Widerstandbremse Eingebaut Externe Option

Schutzfunktionen
Überstrom, Überspannung, Überlast (elektronisches Thermorelais),

Überhitzungsschutz des Servomotors, Encoderfehler, Bremskreisüberlastung, Unterspannung,
Netzausfall, zu hohe Drehzahl, zu große Regelabweichung

Schutzart Offen (IP00)

Umgebungsbedingungen Siehe Abschn. 2.1

Gewicht [kg] 0,8 0,8 1,0 1,0 1,4 1,4 2,1 2,3 4,6 6,2 18 18 19

Tab. 10-5: Standarddaten der 200-V-Servoverstärker
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Technische Daten Standarddaten
� Die Stromaufnahme ist 150 mA, wenn alle E/A-Signale benutzt werden. Die Stromaufnahme 
kann durch Reduzierung der genutzten Ein- und Ausgänge verringert werden.

Servoverstärker MR-J3-� (400-V-Typen)

60B4 100B4 200B4 350B4 500B4 700B4 11KB4 11KB4 22KB4

Spannungsver-
sorgung 

des 

Hauptkreises

Spannung/
Frequenz 3~, 380–480 V AC, 50/60 Hz

Zulässige 
Spannungs-
schwankung

3~, 323–528 V AC

Zulässige Fre-
quenzschwan-
kung

�5 %

Spannungsver-
sorgung 

des 

Steuerkreises

Spannung/
Frequenz 1~, 380–480 V AC, 50 Hz/60 Hz

Zulässige 
Spannungs-
schwankung

1~, 323–528 V AC

Zulässige Fre-
quenzschwan-
kung

�5 %

Leistungsauf-
nahme 30 W 45 W

Schnittstellen- 
versorgung

Spannung 24 V DC � 10 %

Stromauf-
nahme 150 mA �

Regelung Sinuskommutierte PWM-Regelung

Widerstandbremse Eingebaut Externe Option

Schutzfunktionen
Überstrom, Überspannung, Überlast (elektronisches Thermorelais),

Überhitzungsschutz des Servomotors, Encoderfehler, Bremskreisüberlastung, Unterspannung,
Netzausfall, zu hohe Drehzahl, zu große Regelabweichung

Schutzart Offen (IP00)

Umgebungsbedingungen Siehe Abschn. 2.1

Gewicht [kg] 1,7 1,7 2,1 4,6 4,6 6,2 18 18 19

Tab. 10-6: Standarddaten der 400V-Servoverstärker
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Standarddaten Technische Daten
10.2.2 Servomotor

� Überschreitet das Verhältnis des Lastträgheitsmoments zum Trägheitsmoment der Motorwelle 
den angegebenen Wert, setzen Sie sich mit Ihrem Vertriebspartner in Verbindung.

� Ist der Servomotor mit einer elektromagnetischen Haltebremse ausgestattet, entnehmen Sie die 
entsprechenden Werte bitte aus Tab. 10-2.

� Die Stirnseite ist ausgeschlossen.
	 Die Werte in Klammern stellen das Maximaldrehmoment bzw. den Maximalstrom bei 350 % vom 

Nenndrehmoment dar. Bei der Kombination des Motors HF-KP mit dem Servoverstärker MR-J3-
�B kann das maximale Drehmoment über die Servoparameter von 300 % auf 350 % erhöht 
werden.  
Dies gilt für Servoverstärker MR-J3-�B ab der Software-Version C4, die ab August 2009 produ-
ziert wurden und für Servomotoren HF-KP ab Produktionsdatum Juni 2009. Servomotoren mit 
Untersetzungsgetriebe sind davon ausgenommen.

Servomotor

HF-MP-Serie HF-KP-Serie

053 13 23 43 73 053 13 23 43 73

Verwendbarer Servoverstärker 
MR-J3-� 10B 10B 20B 40B 70B 10B 10B 20B 40B 70B

Nennausgabeleistung [kW] 0,05 0,1 0,2 0,4 0,75 0,05 0,1 0,2 0,4 0,75

Nenndrehmoment [Nm] 0,16 0,32 0,64 1,3 2,4 0,16 0,32 0,64 1,3 2,4

Nenndrehzahl [1/min] 3000 3000

Maximale Drehzahl [1/min] 6000 6000

Zulässige Höchstdrehzahl 
[1/min] 6900 6900

Dynamisches Leistungs- 
vermögen [kW/s] 13,3 31,7 46,1 111,6 95,5 4,87 11,5 16,9 38,6 39,9

Maximaldrehmoment [Nm] 	 0,48 0,95 1,9 3,8 7,2 0,48
(0,56)

0,95
(1,11)

1,9
(2,23)

3,8
(4,46)

7,2
(8,36)

Massenträgheitsmoment J 

[kg cm²] �
0,019 0,032 0,088 0,15 0,60 0,052 0,088 0,24 0,42 1,43

Empfohlenes Verhältnis des 

Lastträgheitsmomentes zum 

Trägheitsmoment des Servo- 
motors �

≤ 30 ≤ 15 ≤ 24 ≤ 22 ≤ 15

Nennstrom [A] 1,1 0,9 1,6 2,7 5,6 0,9 0,8 1,4 2,7 5,2

Max. Strom [A] 	 3,2 2,8 5,0 8,6 16,7 2,7
(3,1)

2,4
(2,8)

4,2
(4,9)

8,1
(9,5)

15,6
(18,2)

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder (Auflösung: 262144 Impulse/Umdrehung)

Schutzart IP65 �

Kühlung Selbstkühlung

Umgebungsbedingungen Siehe Abschn. 2.1

Zulässige Wellenbelastung Siehe Abschn. 2.1.3

Gewicht [kg] 0,35 0,56 0,94 1,5 2,9 0,35 0,56 0,94 1,5 2,9

Tab. 10-7: Standarddaten des Servomotors der Serien HF-MP und HF-KP
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Technische Daten Standarddaten
� Überschreitet das Verhältnis des Lastträgheitsmoments zum Trägheitsmoment der Motorwelle 
den angegebenen Wert, setzen Sie sich mit Ihrem Vertriebspartner in Verbindung.

� Ist der Servomotor mit einer elektromagnetischen Haltebremse ausgestattet, entnehmen Sie die 
entsprechenden Werte bitte aus Tab. 10-2.

� Die Stirnseite ist ausgeschlossen.

Servomotor

HF-SP-Serie (1000/min)

51 81 121 201 301 421

Verwendbarer Servoverstärker 
MR-J3-� 60B 100B 200BN 350B 500B

Nennausgabeleistung [kW] 0,5 0,85 1,2 2,0 3,0 4,2

Nenndrehmoment [Nm] 4,77 8,12 11,5 19,1 28,6 40,1

Nenndrehzahl [1/min] 1000

Maximale Drehzahl [1/min] 1500

Zulässige Höchstdrehzahl 
[1/min] 1725

Dynamisches Leistungs- 
vermögen [kW/s] 19,2 37,0 34,3 48,6 84,6 104

Maximaldrehmoment [Nm] 14,3 24,4 34,4 57,3 85,9 120

Massenträgheitsmoment J 

[kg cm²] �
11,9 17,8 38,3 75,0 97,0 154

Empfohlenes Verhältnis des 

Lastträgheitsmomentes zum 

Trägheitsmoment des Servo- 
motors �

≤ 15

Nennstrom [A] 2,9 4,5 6,5 11,0 16,0 24,0

Max. Strom [A] 8,7 13,5 19,5 33,0 48,0 72,0

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder (Auflösung: 262144 Impulse/Umdrehung)

Schutzart IP67 �

Kühlung Selbstkühlung

Umgebungsbedingungen Siehe Abschn. 2.1

Zulässige Wellenbelastung Siehe Abschn. 2.1.3

Gewicht [kg] 6,5 8,3 12 19 22 32

Tab. 10-8: Standarddaten des Servomotors der Serie HF-SP mit 1000/min
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Standarddaten Technische Daten
� Überschreitet das Verhältnis des Lastträgheitsmoments zum Trägheitsmoment der Motorwelle 
den angegebenen Wert, setzen Sie sich mit Ihrem Vertriebspartner in Verbindung.

� Ist der Servomotor mit einer elektromagnetischen Haltebremse ausgestattet, entnehmen Sie die 
entsprechenden Werte bitte aus Tab. 10-2.

� Die Stirnseite ist ausgeschlossen.

Servomotor

HF-SP-Serie (2000/min)

052 0524 102 1024 152 1524 202 2024 352 3524 502 5024 702 7024

Verwendbarer Servoverstärker 
MR-J3-� 60B 60B4 100B 100B4 200BN 200B4 200BN 200B4 350B 350B4 500B 500B4 700B 700B4

Nennausgabeleistung [kW] 0,5 1,0 1,5 2,0 3,5 5,0 7,0

Nenndrehmoment [Nm] 2,39 4,77 7,16 9,55 16,7 23,9 33,4

Nenndrehzahl [1/min] 2000

Maximale Drehzahl [1/min] 3000

Zulässige Höchstdrehzahl 
[1/min] 3450

Dynamisches Leistungs- 
vermögen [kW/s] 9,34 19,2 28,8 23,8 37,2 58,8 72,5

Maximaldrehmoment [Nm] 7,16 14,3 21,5 28,6 50,1 71,6 100

Massenträgheitsmoment J 

[kg cm²] �
6,1 11,9 17,8 38,3 75,0 97,0 154

Empfohlenes Verhältnis des 

Lastträgheitsmomentes zum 

Trägheitsmoment des Servo- 
motors �

≤ 15

Nennstrom [A] 2,9 1,5 5,3 2,9 8,0 4,1 10 5,0 16 8,4 24 12 33 16

Max. Strom [A] 8,7 4,5 15,9 8,7 2,4 12 30 15 48 25 72 36 99 48

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder (Auflösung: 262144 Impulse/Umdrehung)

Schutzart IP67 �

Kühlung Selbstkühlung

Umgebungsbedingungen Siehe Abschn. 2.1

Zulässige Wellenbelastung Siehe Abschn. 2.1.3

Gewicht [kg] 4,8 6,5 6,7 8,3 8,5 12 13 19 22 32

Tab. 10-9: Standarddaten des Servomotors der Serie HF-SP mit 2000/min
MELSERVO J3-B  10 - 21



Technische Daten Standarddaten
� Überschreitet das Verhältnis des Lastträgheitsmoments zum Trägheitsmoment der Motorwelle 
den angegebenen Wert, setzen Sie sich mit Ihrem Vertriebspartner in Verbindung.

� Ist der Servomotor mit einer elektromagnetischen Haltebremse ausgestattet, entnehmen Sie die 
entsprechenden Werte bitte aus Tab. 10-2.

� Die Stirnseite ist ausgeschlossen.

Servomotor

HC-RP-Serie

103 153 203 353 503

Verwendbarer Servoverstärker 
MR-J3-� 200BN 200BN 350B 500B 500B

Nennausgabeleistung [kW] 1,0 1,5 2,0 3,5 5,0

Nenndrehmoment [Nm] 3,18 4,78 6,37 11,1 15,9

Nenndrehzahl [1/min] 3000

Maximale Drehzahl [1/min] 4500

Zulässige Höchstdrehzahl 
[1/min] 5175

Dynamisches Leistungs- 
vermögen [kW/s] 67,4 120 176 150 211

Maximaldrehmoment [Nm] 7,95 11,9 15,9 27,9 39,7

Massenträgheitsmoment J 

[kg cm²] �
1,5 1,9 2,3 8,3 12,0

Empfohlenes Verhältnis des 

Lastträgheitsmomentes zum 

Trägheitsmoment des Servo- 
motors �

≤ 5

Nennstrom [A] 6,1 8,8 14 23 28

Max. Strom [A] 18 23 37 58 70

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder (Auflösung: 262144 Impulse/Umdrehung)

Schutzart IP65 �

Kühlung Selbstkühlung

Umgebungsbedingungen Siehe Abschn. 2.1

Zulässige Wellenbelastung Siehe Abschn. 2.1.3

Gewicht [kg] 3,9 5,0 6,2 12 17

Tab. 10-10: Standarddaten des Servomotors der Serie HC-RP
10 - 22



Standarddaten Technische Daten
� Überschreitet das Verhältnis des Lastträgheitsmoments zum Trägheitsmoment der Motorwelle 
den angegebenen Wert, setzen Sie sich mit Ihrem Vertriebspartner in Verbindung.

� Ist der Servomotor mit einer elektromagnetischen Haltebremse ausgestattet, entnehmen Sie die 
entsprechenden Werte bitte aus Tab. 10-2.

� Die Stirnseite ist ausgeschlossen.
	 Der Motor HC-UP ist nur auf Anfrage erhältlich. Bitte wenden Sie sich bei Bedarf an Ihren 

Mitsubishi-Vertriebspartner.

Servomotor

HC-UP-Serie	

72 152 202 352 502

Verwendbarer Servoverstärker 
MR-J3-� 70B 200BN 350B 500B 500B

Nennausgabeleistung [kW] 0,75 1,5 2,0 3,5 5,0

Nenndrehmoment [Nm] 3,58 7,16 9,55 16,7 23,9

Nenndrehzahl [1/min] 2000

Maximale Drehzahl [1/min] 3000 2500

Zulässige Höchstdrehzahl 
[1/min] 3450 2875

Dynamisches Leistungs- 
vermögen [kW/s] 12,3 23,2 23,9 36,5 49,6

Maximaldrehmoment [Nm] 10,7 21,6 28,5 50,1 71,6

Massenträgheitsmoment J 

[kg cm²] �
10,4 22,1 38,2 76,5 115

Empfohlenes Verhältnis des 

Lastträgheitsmomentes zum 

Trägheitsmoment des Servo- 
motors �

≤ 15

Nennstrom [A] 5,4 9,7 14 23 28

Max. Strom [A] 16 29 42 69 84

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder (Auflösung: 262144 Impulse/Umdrehung)

Schutzart IP65 �

Kühlung Selbstkühlung

Umgebungsbedingungen Siehe Abschn. 2.1

Zulässige Wellenbelastung Siehe Abschn. 2.1.3

Gewicht [kg] 8 11 16 20 24

Tab. 10-11: Standarddaten des Servomotors der Serie HC-UP
MELSERVO J3-B  10 - 23



Technische Daten Standarddaten
� Überschreitet das Verhältnis des Lastträgheitsmoments zum Trägheitsmoment der Motorwelle 
den angegebenen Wert, setzen Sie sich mit Ihrem Vertriebspartner in Verbindung.

� Ist der Servomotor mit einer elektromagnetischen Haltebremse ausgestattet, entnehmen Sie die 
entsprechenden Werte bitte aus Tab. 10-2.

� Die Stirnseite ist ausgeschlossen.
	 Die Werte in Klammern stellen das Maximaldrehmoment bzw. den Maximalstrom bei 400 % vom 

Nenndrehmoment dar. Bei der Kombination des Motors HF-JP mit dem Servoverstärker MR-J3-
�B kann das maximale Drehmoment über die Servoparameter von 300 % auf 400 % erhöht 
werden.  
Dies gilt für Servoverstärker MR-J3-�B ab der Software-Version C4, die ab August 2009 produ-
ziert wurden und für Servomotoren HF-JP ab Produktionsdatum April 2010. Servomotoren mit 
Untersetzungsgetriebe sind davon ausgenommen.

Servomotor (200-V-Typen)

HF-JP-Serie (3000/min)

53 73 103 153 203 353 503 703 903

Verwendbarer Servoverstärker 
MR-J3-� 60B 100B 100B 200BN 200BN 350B 500B 700B 11KB

Nennausgabeleistung [kW] 0,5 0,75 1,0 1,5 2,0 3,3 5,0 7,0 9,0

Nenndrehmoment [Nm] 1,59 2,39 3,18 4,77 6,37 10,5 15,9 22,3 28,6

Nenndrehzahl [1/min] 3000

Maximale Drehzahl [1/min] 6000 5000

Zulässige Höchstdrehzahl 
[1/min] 6900 5750

Dynamisches Leistungs- 
vermögen [kW/s] 16,7 27,3 38,2 60,2 82,4 83,5 133 115 147

Maximaldrehmoment [Nm] 	
4,77

(6,37)
7,16

(9,55)
9,55

(12,7)
14,3

(19,1)
19,1

(25,5)
32,0

(44,6)
47,7

(63,7)
66,8
(—)

85,8
(—)

Massenträgheitsmoment J 

[kg cm²] �
1,52 2,09 2,65 3,79 4,92 13,2 19,0 43,3 55,8

Empfohlenes Verhältnis des 

Lastträgheitsmomentes zum 

Trägheitsmoment des Servo- 
motors �

≤ 10

Nennstrom [A] 3,0 5,6 5,6 10,6 10,6 16,6 27 34 41

Max. Strom [A] 	
9,0
(12)

17
(23)

17
(23)

32
(43)

32
(43)

51
(71)

81
(108)

103
(—)

134
(—)

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder (Auflösung: 262144 Impulse/Umdrehung)

Schutzart IP67 �

Kühlung Selbstkühlung

Umgebungsbedingungen Siehe Abschn. 2.1

Zulässige Wellenbelastung Siehe Abschn. 2.1.3

Gewicht [kg] 3,0 3,7 4,5 5,9 7,5 13 18 29 36

Tab. 10-12: Standarddaten des Servomotors der Serie HF-JP mit 3000/min (200-V-Typ)
10 - 24



Standarddaten Technische Daten
� Überschreitet das Verhältnis des Lastträgheitsmoments zum Trägheitsmoment der Motorwelle 
den angegebenen Wert, setzen Sie sich mit Ihrem Vertriebspartner in Verbindung.

� Ist der Servomotor mit einer elektromagnetischen Haltebremse ausgestattet, entnehmen Sie die 
entsprechenden Werte bitte aus Tab. 10-2.

� Die Stirnseite ist ausgeschlossen.
	 Die Werte in Klammern stellen das Maximaldrehmoment bzw. den Maximalstrom bei 400 % vom 

Nenndrehmoment dar. Bei der Kombination des Motors HF-JP mit dem Servoverstärker MR-J3-
�B kann das maximale Drehmoment über die Servoparameter von 300 % auf 400 % erhöht 
werden.  
Dies gilt für Servoverstärker MR-J3-�B ab der Software-Version C4, die ab August 2009 produ-
ziert wurden und für Servomotoren HF-JP ab Produktionsdatum April 2010. Servomotoren mit 
Untersetzungsgetriebe sind davon ausgenommen.

Servomotor (400-V-Typen)

HF-JP-Serie (3000/min)

534 734 1034 1534 2034 3534 5034 7034 9034

Verwendbarer Servoverstärker 
MR-J3-� 60B4 100B4 100B4 200B4 200B4 350B4 500B4 700B4 11KB4

Nennausgabeleistung [kW] 0,5 0,75 1,0 1,5 2,0 3,3 5,0 7,0 9,0

Nenndrehmoment [Nm] 1,59 2,39 3,18 4,77 6,37 10,5 15,9 22,3 28,6

Nenndrehzahl [1/min] 3000

Maximale Drehzahl [1/min] 6000 5000

Zulässige Höchstdrehzahl 
[1/min] 6900 5750

Dynamisches Leistungs- 
vermögen [kW/s] 16,7 27,3 38,2 60,2 82,4 83,5 133 115 147

Maximaldrehmoment [Nm] 	
4,77

(6,37)
7,16

(9,55)
9,55

(12,7)
14,3

(19,1)
19,1

(25,5)
32,0

(44,6)
47,7

(63,7)
66,8
(—)

85,8
(—)

Massenträgheitsmoment J 

[kg cm²] �
1,52 2,09 2,65 3,79 4,92 13,2 19,0 43,3 55,8

Empfohlenes Verhältnis des 

Lastträgheitsmomentes zum 

Trägheitsmoment des Servo- 
motors �

≤ 10

Nennstrom [A] 1,5 2,8 2,8 5,4 5,4 8,3 14 17 21

Max. Strom [A] 	
4,5

(6,0)
8,4
(12)

8,4
(12)

17
(22)

17
(22)

26
(36)

41
(54)

52
(—)

67
(—)

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder (Auflösung: 262144 Impulse/Umdrehung)

Schutzart IP67 �

Kühlung Selbstkühlung

Umgebungsbedingungen Siehe Abschn. 2.1

Zulässige Wellenbelastung Siehe Abschn. 2.1.3

Gewicht [kg] 3,0 3,7 4,5 5,9 7,5 13 18 29 36

Tab. 10-13: Standarddaten des Servomotors der Serie HF-JP mit 3000/min (400-V-Typ)
MELSERVO J3-B  10 - 25



Technische Daten Standarddaten
� Überschreitet das Verhältnis des Lastträgheitsmoments zum Trägheitsmoment der Motorwelle 
den angegebenen Wert, setzen Sie sich mit Ihrem Vertriebspartner in Verbindung.

� Ist der Servomotor mit einer elektromagnetischen Haltebremse ausgestattet, entnehmen Sie die 
entsprechenden Werte bitte aus Tab. 10-2.

� Die Stirnseite ist ausgeschlossen.

Servomotor

HF-JP-Serie (1500/min)

11K1M 11K1M4 15K1M 15K1M4

Verwendbarer Servoverstärker 
MR-J3-� 11KB 15KB

Nennausgabeleistung [kW] 11 15

Nenndrehmoment [Nm] 70 95,5

Nenndrehzahl [1/min] 1500

Maximale Drehzahl [1/min] 3000

Zulässige Höchstdrehzahl 
[1/min] 3450

Dynamisches Leistungs- 
vermögen [kW/s] 223 290

Maximaldrehmoment [Nm] 210 286

Massenträgheitsmoment J 

[kg cm²] �
220 315

Empfohlenes Verhältnis des 

Lastträgheitsmomentes zum 

Trägheitsmoment des Servo- 
motors �

≤ 10

Nennstrom [A] 60 32 76 38

Max. Strom [A] 200 220 315 315

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder (Auflösung: 262144 Impulse/Umdrehung)

Schutzart IP67 �

Kühlung Selbstkühlung

Umgebungsbedingungen Siehe Abschn. 2.1

Zulässige Wellenbelastung Siehe Abschn. 2.1.3

Gewicht [kg] 62 86

Tab. 10-14: Standarddaten des Servomotors der Serie HF-JP mit 1500/min
10 - 26



Standarddaten Technische Daten
� Überschreitet das Verhältnis des Lastträgheitsmoments zum Trägheitsmoment der Motorwelle 
den angegebenen Wert, setzen Sie sich mit Ihrem Vertriebspartner in Verbindung.

� Ist der Servomotor mit einer elektromagnetischen Haltebremse ausgestattet, entnehmen Sie die 
entsprechenden Werte bitte aus Tab. 10-2.

� Die Stirnseite ist ausgeschlossen.

Servomotor

HA-LP-Serie (1000/min)

601 6014 801 8014 12K1 12K14 15K1 15K14 20K1 20K14 25K1

Verwendbarer Servoverstärker 
MR-J3-� 700B 700B4 11KB 11KB4 11KB 11KB4 15KB 15KB4 22KB 22KB4 22KB

Nennausgabeleistung [kW] 6,0 8,0 12,0 15,0 20,0 25,0

Nenndrehmoment [Nm] 57,3 76,4 115 143 191 239

Nenndrehzahl [1/min] 1000

Maximale Drehzahl [1/min] 1200

Zulässige Höchstdrehzahl 
[1/min] 1380

Dynamisches Leistungs- 
vermögen [kW/s] 313 265 445 373 561 528

Maximaldrehmoment [Nm] 172 229 344 415 477 597

Massenträgheitsmoment J 

[kg cm²] �
105 220 295 550 650 1080

Empfohlenes Verhältnis des 

Lastträgheitsmomentes zum 

Trägheitsmoment des Servo- 
motors �

≤ 10

Nennstrom [A] 34 17 42 20 61 30 83 40 118 55 118

Max. Strom [A] 102 51 126 60 183 90 249 120 295 138 295

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder (Auflösung: 262144 Impulse/Umdrehung)

Schutzart IP44 �

Kühlung Zwangskühlung durch Lüfter

Umgebungsbedingungen Siehe Abschn. 2.1

Zulässige Wellenbelastung Siehe Abschn. 2.1.3

Gewicht [kg] 55 95 115 115 160 180 230

Tab. 10-15: Standarddaten des Servomotors der Serie HA-LP mit 1000/min
MELSERVO J3-B  10 - 27



Technische Daten Standarddaten
� Überschreitet das Verhältnis des Lastträgheitsmoments zum Trägheitsmoment der Motorwelle 
den angegebenen Wert, setzen Sie sich mit Ihrem Vertriebspartner in Verbindung.

� Ist der Servomotor mit einer elektromagnetischen Haltebremse ausgestattet, entnehmen Sie die 
entsprechenden Werte bitte aus Tab. 10-2.

� Die Stirnseite ist ausgeschlossen.

Servomotor

HA-LP-Serie (1500/min)

701M 701M4 11K1M 11K1M4 15K1M 15K1M4 22K1M 22K1M4

Verwendbarer Servoverstärker 
MR-J3-� 700B 700B4 11KB 11KB4 15KB 15KB4 22KB 22KB4

Nennausgabeleistung [kW] 7,0 11,0 15,0 22,0

Nenndrehmoment [Nm] 44,6 70,0 95,5 140

Nenndrehzahl [1/min] 1500

Maximale Drehzahl [1/min] 2000

Zulässige Höchstdrehzahl 
[1/min] 2300

Dynamisches Leistungs- 
vermögen [kW/s] 189 223 309 357

Maximaldrehmoment [Nm] 134 210 286 350

Massenträgheitsmoment J 

[kg cm²] �
105 220 295 550

Empfohlenes Verhältnis des 

Lastträgheitsmomentes zum 

Trägheitsmoment des Servo- 
motors �

≤ 10

Nennstrom [A] 37 18 65 31 87 41 126 63

Max. Strom [A] 111 54 195 93 261 123 315 158

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder (Auflösung: 262144 Impulse/Umdrehung)

Schutzart IP44 �

Kühlung Zwangskühlung durch Lüfter

Umgebungsbedingungen Siehe Abschn. 2.1

Zulässige Wellenbelastung Siehe Abschn. 2.1.3

Gewicht [kg] 55 95 115 160

Tab. 10-16: Standarddaten des Servomotors der Serie HA-LP mit 1500/min
10 - 28



Standarddaten Technische Daten
� Überschreitet das Verhältnis des Lastträgheitsmoments zum Trägheitsmoment der Motorwelle 
den angegebenen Wert, setzen Sie sich mit Ihrem Vertriebspartner in Verbindung.

� Ist der Servomotor mit einer elektromagnetischen Haltebremse ausgestattet, entnehmen Sie die 
entsprechenden Werte bitte aus Tab. 10-2.

� Die Stirnseite ist ausgeschlossen.

Servomotor

HA-LP-Serie (2000/min)

502 702 11K2 11K24 15K2 15K24 22K2 22K24

Verwendbarer Servoverstärker 
MR-J3-� 500B 700B 11KB 11KB4 15KB 15KB4 22KB 22KB4

Nennausgabeleistung [kW] 5,0 7,0 11,0 15,0 22,0

Nenndrehmoment [Nm] 23,9 33,4 52,5 71,6 105

Nenndrehzahl [1/min] 2000

Maximale Drehzahl [1/min] 2000

Zulässige Höchstdrehzahl 
[1/min] 2300

Dynamisches Leistungs- 
vermögen [kW/s] 77,2 118 263 233 374

Maximaldrehmoment [Nm] 71,6 100 158 215 263

Massenträgheitsmoment J 

[kg cm²] �
74 94,2 105 220 295

Empfohlenes Verhältnis des 

Lastträgheitsmomentes zum 

Trägheitsmoment des Servo- 
motors �

≤ 10

Nennstrom [A] 25 34 63 32 77 40 112 57

Max. Strom [A] 75 102 189 96 231 120 280 143

Drehzahl/Positionsdetektor Encoder (Auflösung: 262144 Impulse/Umdrehung)

Schutzart IP65 � IP44 �

Kühlung Selbstkühlung Zwangskühlung durch Lüfter

Umgebungsbedingungen Siehe Abschn. 2.1

Zulässige Wellenbelastung Siehe Abschn. 2.1.3

Gewicht [kg] 28 35 55 95 115

Tab. 10-17: Standarddaten des Servomotors der Serie HA-LP mit 2000/min
MELSERVO J3-B  10 - 29



Technische Daten Standarddaten
10.2.3 Drehmomentverläufe

 

Servomotoren

HINWEIS Wirkt bei gestopptem Servomotor eine Last, sollte das abgegebene Drehmoment nicht mehr als 
70 % des Nenndrehmoments betragen.

S001918E

 Abb. 10-24: Drehmomentkennlinien HF-MP-Serie
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Standarddaten Technische Daten
� Kennlinienverlauf bei Einstellung des maximalen Drehmoments auf 350 % des Nenn-
drehmoments 
(Siehe auch Fußnote zum Maximaldrehmoment in Tab. 10-7)

S001919E

 Abb. 10-25: Drehmomentkennlinien HF-KP-Serie
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Technische Daten Standarddaten
S001920E

 Abb. 10-26: Drehmomentkennlinien HF-SP-Serie 200-V-Version
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S001921E

 Abb. 10-27: Drehmomentkennlinien HF-SP-Serie 400-V-Version
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 Abb. 10-28: Drehmomentkennlinien HC-RP-Serie
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 Abb. 10-29: Drehmomentkennlinien HC-UP-Serie
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Technische Daten Standarddaten
� Kennlinienverlauf bei Einstellung des maximalen Drehmoments auf 400 % des Nenn-
drehmoments 
(Siehe auch Fußnote zum Maximaldrehmoment in Tab. 10-12)

S001924E

 Abb. 10-30: Drehmomentkennlinien HF-JP-Serie 200-V-Version
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Standarddaten Technische Daten
� Kennlinienverlauf bei Einstellung des maximalen Drehmoments auf 400 % des Nenn-
drehmoments 
(Siehe auch Fußnote zum Maximaldrehmoment in Tab. 10-13)

S001925E

 Abb. 10-31: Drehmomentkennlinien HF-JP-Serie 400-V-Version
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 Abb. 10-32: Drehmomentkennlinien HA-LP-Serie 200-V-Version
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 Abb. 10-33: Drehmomentkennlinien HA-LP-Serie 400-V-Version
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Anforderungen EMV-Richtlinien
11 EMV-Richtlinien

11.1 Anforderungen

Der Servoverstärker MELSERVO J3 entspricht hinsichtlich seiner elektromagnetischen Verträglichkeit 
den Anforderungen der Europäischen Union. Zur Erfüllung dieser Anforderungen ist es notwendig, 
den Servoverstärker mit einem eingangsseitigen Funkentstörfilter auszurüsten sowie die Installation 
und die Verkabelung EMV-gerecht zu gestalten.

Bei Verwendung eines Funkentstörfilters sowie bei EMV-gerechtem Aufbau werden folgende Grenz-
werte eingehalten:

● Für die vom Servoverstärker ausgehenden Störungen:

– EN 61800-3: 2005 
C1: Erste Umgebung, allgemeine Verfügbarkeit 

(maximale Motorleitungslänge 20 m) 
C2: Erste Umgebung, eingeschränkte Verfügbarkeit 

(maximale Motorleitungslänge 50 m)

– Bei Einbau in einen geerdeten Schaltschrank sind außerhalb des Schaltschranks keine nicht-
leitungsgebundenen Störungen zu erwarten.

● Für die auf den Servoverstärker von außen einwirkenden Störungen:

– EN 50082-2

Einbauhinweise

● Der Servoverstärker ist für den Schaltschrankeinbau vorgesehen. Der Schaltschrank ist gut leitend 
zu erden.

● Die Motorleitung ist abgeschirmt auszuführen. Der Schirm ist beidseitig hochfrequent gut leitend 
aufzulegen. Max. Länge ≤ 50 m.

● Alle Leitungen, die Leistung führen, sind von Telefonleitungen, Signalleitungen o. Ä. separat zu 
verlegen.

● Der Erdanschluss des Servoverstärkers sollte, wenn möglich, separat erfolgen.

● Zwischen dem Servoverstärker und anderen eventuell EMV-empfindlichen Betriebsmitteln sollte 
ein Mindestabstand ≥ 10 cm eingehalten werden.

HINWEISE Installations- und Anschlussanweisungen zum Funkentstörfilter sind der entsprechenden Einbau-
anweisung zu entnehmen.

Aufgrund ihrer Vielzahl ist es nicht möglich, sämtliche in der Praxis auftretenden Installations- 
bzw. Einbaumöglichkeiten zu berücksichtigen. In der Praxis können sich daher Resultate einstel-
len, die von den hier gemachten Angaben abweichen.

Informationen zu den aktuell geltenden EMV-Richtlinien erhalten Sie bei Ihrem Mitsubishi-
Vertriebspartner.
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Servoverstärker Abmessungen
12 Abmessungen

12.1 Servoverstärker

MR-J3-10B und MR-J3-20B

S001419C

 Abb. 12-1: Außenabmessungen

Gerätetyp Gewicht [kg]

MR-J3-10B
0,8

MR-J3-20B

Tab. 12-1: Bemaßung

S001420C

 Abb. 12-2: Klemmen

Einheit: mm

Mit Batterie MR-J3BAT

ca. 68 ca. 25,5

ca. 80

Befestigungsbohrung

ca
. 1

4

Schutzleiter PECNP1 CNP2 CNP3
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Abmessungen Servoverstärker
MR-J3-40B und MR-J3-60B

S001421C

 Abb. 12-3: Außenabmessungen

Gerätetyp Gewicht [kg]

MR-J3-40B
1,0

MR-J3-60B

Tab. 12-2: Bemaßung

S001420C

 Abb. 12-4: Klemmen

Einheit: mm

ca. 68

Mit Batterie MR-J3BAT

Befestigungsbohrung

ca. 25,5

ca
. 1

4

ca. 80

Schutzleiter PECNP1 CNP2 CNP3
12 - 2



Servoverstärker Abmessungen
MR-J3-70B und MR-J3-100B

S001423C

 Abb. 12-5: Außenabmessungen

Gerätetyp Gewicht [kg]

MR-J3-70B
1,4

MR-J3-100B

Tab. 12-3: Bemaßung

S001420C

 Abb. 12-6: Klemmen

Einheit: mm

Mit Batterie MR-J3BAT

Befestigungsbohrung

ca
. 1

4

ca. 80

ca. 25,5
ca. 68

Luftstrom- 
Richtung des 

Lüfters

Schutzleiter PECNP1 CNP2 CNP3
MELSERVO J3-B  12 - 3



Abmessungen Servoverstärker
MR-J3-60B4 und MR-J3-100B4

S001488C

 Abb. 12-7: Außenabmessungen

Gerätetyp Gewicht [kg]

MR-J3-60B4
1,7

MR-J3-100B4

Tab. 12-4: Bemaßung

S001489C

 Abb. 12-8: Klemmen

Einheit: mm

Mit Batterie MR-J3BAT

Ø 6 Befestigungsbohrung

ca
. 1

4

ca. 80

ca. 25,5
ca. 68

6

Schutzleiter PECNP1 CNP2 CNP3
12 - 4



Servoverstärker Abmessungen
MR-J3-200BN 

MR-J3-200B4

S001490C

 Abb. 12-9: Außenabmessungen

Gerätetyp Gewicht [kg]

MR-J3-200BN
2,3

MR-J3-200B4

Tab. 12-5: Bemaßung

S001489C

 Abb. 12-10: Klemmen

Mit Batterie MR-J3BAT

Ø 6 Befestigungsbohrung

ca. 25,5

Luftstrom- 
Richtung des 

Lüfters

Einheit: mm

ca
. 1

4

ca. 80

ca. 68

Schutzleiter PECNP1 CNP3 CNP2
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Abmessungen Servoverstärker
MR-J3-350B

S001425C

 Abb. 12-11: Außenabmessungen

Gerätetyp Gewicht [kg]

MR-J3-350B 2,3

Tab. 12-6: Bemaßung

S001426C

 Abb. 12-12: Klemmen

Mit Batterie MR-J3BAT

Befestigungs- 
bohrung

ca. 25,5

Luftstrom- 
Richtung des 

Lüfters

Einheit: mm

ca
. 1

4

ca. 80

ca. 68

Schutzleiter PECNP1 CNP3 CNP2
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Servoverstärker Abmessungen
MR-J3-500B 

MR-J3-350B4 und MR-J3-500B4

S001963E

 Abb. 12-13: Außenabmessungen

Gerätetyp Gewicht [kg]

MR-J3-350B4

4,6MR-J3-500B

MR-J3-500B4

Tab. 12-7: Bemaßung

S001428C

 Abb. 12-14: Klemmen

CHCHARGE

130

118

6

7,
5

7,
5

25
0

23
5

200

131,5 68,5

6

TE1

TE2 TE3

20,5

2-   6

6

Mit Batterie MR-J3BAT

Befestigungsbohrung

Luftstromrichtung 
des Lüfters

Einheit: mm

ca. 80

3 Erdungsklemmen

Klemme zur Befestigung 
der Kabel des internen 
Bremswiderstandes

Lüfter

(M4)

Schutzleiter PE

TE1

TE3

TE2

Klemme zur Befestigung der Kabel 
des internen Bremswiderstandes
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Abmessungen Servoverstärker
MR-J3-700B 

MR-J3-700B4

S001962E

 Abb. 12-15: Außenabmessungen

Gerätetyp Gewicht [kg]

MR-J3-700B
6,2

MR-J3-700B4

Tab. 12-8: Bemaßung

S001428C

 Abb. 12-16: Klemmen

172
160

6

7,
5

7,
5

30
0

28
5

6

200
138 62

6

TE2

TE3

TE1

CHCHARGE

20,5

C
N3

C
N

C
N

1A
C

N
1B

C
N3

C
N

C
N

1A
C

N
1B

2-   6

Mit Batterie MR-J3BAT

Befestigungs- 
bohrung

Luftstromrichtung 
des Lüfters

Einheit: mm

ca. 80

3 Erdungsklemmen

Klemme zur Befestigung 
der Kabel des internen 
Bremswiderstandes

Lüfter

(M4)

Schutzleiter PE

TE1

TE3

TE2

Klemme zur Befestigung der Kabel 
des internen Bremswiderstandes
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Servoverstärker Abmessungen
MR-J3-11KB bis MR-J3-22KB 

MR-J3-11KB4 bis MR-J3-22KB4

S01491C

 Abb. 12-17: Außenabmessungen

Gerätetyp Gewicht [kg]

MR-J3-11KB

18,0
MR-J3-11KB4

MR-J3-15KB

MR-J3-15KB4

MR-J3-22KB
19,0

MR-J3-22KB4

Tab. 12-9: Bemaßung

S001492C

 Abb. 12-18: Klemmen

Mit Batterie MR-J3BAT

2- Ø12 Befestigungsbohrung

Einheit: mm

ca. 80
Luftstromrichtung 
Lüfter

TE
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Abmessungen Servomotoren
12.2 Servomotoren

12.2.1 HF-MP- und HF-KP-Serie

HF-MP053 (B) 
HF-KP053 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001431mC

 Abb. 12-19: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [W]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
L [mm] Gewicht [kg]

HF-MP053

50

—
0,019

66,4 0,35
HF-KP053 0,052

HF-MP053B
0,32

0,025
107,5 0,65

HF-KP053B 0,054

Tab. 12-10: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

Pin Bremsanschluss� Leistungsanschluss

1 B1 Erdung

2 B2 U

3 — V

4 — W

Tab. 12-11: Motoranschlussbelegung

, ,

,

,
,

,,
,

,, ,

,
,,

, ,

Einheit: mm

Encoder- 
anschluss Leistungs-

anschluss

L

Brems- 
anschluss�

�

Brems- 
anschluss�

Leistungs-
anschluss

Befestigungs-
bohrung�

� 2 - ø4,5: ohne Haltebremse 

4 - ø4,5: mit Haltebremse

Schrauben mit Innensechskantkopf 
verwenden.
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Servomotoren Abmessungen
HF-MP13 (B) 
HF-KP13 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001432mC

 Abb. 12-20: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [W]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
L [mm] Gewicht [kg]

HF-MP13

100

—
0,032

82,4 0,56
HF-KP13 0,088

HF-MP13B
0,32

0,039
123,5 0,86

HF-KP13B 0,090

Tab. 12-12: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

Pin Bremsanschluss� Leistungsanschluss

1 B1 Erdung

2 B2 U

3 — V

4 — W

Tab. 12-13: Motoranschlussbelegung

,

,

,

,

,

,

, ,
,

,

, ,

, ,,

,

Einheit: mm

Encoder- 
anschluss

L

Brems- 
anschluss�

�

Brems- 
anschluss� Leistungs-

anschluss

Befestigungs-
bohrung�

� 2 - ø4,5

Schrauben mit Innensechskantkopf 
verwenden.

Leistungs-
anschluss
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Abmessungen Servomotoren
HF-MP23 (B) 
HF-KP23 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001433mC

 Abb. 12-21: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [W]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
L [mm] Gewicht [kg]

HF-MP23

200

—
0,088

76,6 0,94
HF-KP23 0,24

HF-MP23B
1,3

0,12
116,1 1,6

HF-KP23B 0,31

Tab. 12-14: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

Pin Bremsanschluss� Leistungsanschluss

1 B1 Erdung

2 B2 U

3 — V

4 — W

Tab. 12-15: Motoranschlussbelegung

,

,
,

,
,

,

,

,

,

, ,

Einheit: mm

Encoder- 
anschluss

Leistungs-
anschluss

L

�

Brems- 
anschluss�

Leistungs-
anschluss

Befestigungs-
bohrung�

� 4 - ø5,8

Schrauben mit Innensechskantkopf 
verwenden.
12 - 12



Servomotoren Abmessungen
HF-MP43 (B) 
HF-KP43 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001434mC

 Abb. 12-22: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [W]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
L [mm] Gewicht [kg]

HF-MP43

400

—
0,15

98,5 1,5
HF-KP43 0,42

HF-MP43B
1,3

0,18
138,0 2,1

HF-KP43B 0,50

Tab. 12-16: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

Pin Bremsanschluss� Leistungsanschluss

1 B1 Erdung

2 B2 U

3 — V

4 — W

Tab. 12-17: Motoranschlussbelegung

,

,

,

,

, ,

, ,,
,

,

Einheit: mm

Encoder- 
anschluss

Leistungs-
anschluss

L

Bremsanschluss�

�

Brems- 
anschluss�

Leistungs-
anschluss

Befestigungs-
bohrung�

� 4 - ø5,8:

Schrauben mit Innensechskantkopf 
verwenden.
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Abmessungen Servomotoren
HF-MP73 (B) 
HF-KP73 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001435mC

 Abb. 12-23: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [W]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
L [mm] Gewicht [kg]

HF-MP73

750

—
0,60

113,8 2,9
HF-KP73 1,43

HF-MP73B
2,4

0,70
157,0 3,9

HF-KP73B 1,63

Tab. 12-18: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

Pin Bremsanschluss� Leistungsanschluss

1 B1 Erdung

2 B2 U

3 — V

4 — W

Tab. 12-19: Motoranschlussbelegung

Einheit: mm

Encoder- 
anschluss

Leistungsanschluss

L

Bremsanschluss�

�

Leistungs-
anschluss

Befestigungs-
bohrung�

� 4 -ø6,6

Schrauben mit Innensechskantkopf 
verwenden.

Brems- 
anschluss�
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Servomotoren Abmessungen
12.2.2 HF-SP-Serie

HF-SP52 (B) 
HF-SP524 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001436mC

 Abb. 12-24: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
KL [mm] L [mm] Gewicht [kg]

HF-SP52

0,5

— 6,1 38,2 118,5 4,8
HF-SP524

HF-SP52B
8,5 8,3 43,5 153,0 6,7

HF-SP524B

Tab. 12-20: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

,
,

,

,
,

,

Einheit: mm

Encoder- 
anschluss

Leistungsanschluss

L

Bremsanschluss�

�

Befestigungs-
bohrung �

� 4 - ø9,0

Schrauben mit Innensechs- 
kantkopf verwenden.

KL

LeistungsanschlussBremsanschluss�

Erdung

B1, B2
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Abmessungen Servomotoren
HF-SP51 (B) 
HF-SP102 (B) 
HF-SP1024 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001437mC

 Abb. 12-25: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
KL [mm] L [mm] Gewicht [kg]

HF-SP51 0,5

— 11,9 38,2 140,5
6,5

HF-SP102
1,0

HF-SP1024 6,7

HF-SP51B 0,5

8,5 14,0 43,5 175,0
8,5

HF-SP102B
1,0

HF-SP1024B 8,6

Tab. 12-21: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

,
,

,

,

,
,

Einheit: mm

Encoder- 
anschluss

Leistungsanschluss

L

Bremsanschluss�

�

Befestigungsbohrung�

� 4 - ø9,0

Schrauben mit Innensechs- 
kantkopf verwenden.

KL

LeistungsanschlussBremsanschluss�

Erdung

B1, B2
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Servomotoren Abmessungen
HF-SP81 (B) 
HF-SP152 (B) 
HF-SP1524 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001438mC

 Abb. 12-26: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
KL [mm] L [mm] Gewicht [kg]

HF-SP81 0,85

— 17,8 38,2 162,5
8,3

HF-SP152
1,5

HF-SP1524 8,5

HF-SP81B 0,85

8,5 20,0 43,5 197,0
10,3

HF-SP152B
1,5

HF-SP1524B 11,0

Tab. 12-22: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

,
, ,

,

,
,

Einheit: mm

Encoder- 
anschluss

Leistungsanschluss

L

Bremsanschluss�

�

Befestigungsbohrung �

� 4 - ø9,0

Schrauben mit Innensechs- 
kantkopf verwenden.

KL

LeistungsanschlussBremsanschluss�

Erdung

B1, B2
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Abmessungen Servomotoren
HF-SP121 (B) 
HF-SP202 (B) 
HF-SP2024 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001439mC

 Abb. 12-27: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
KL [mm] L [mm] Gewicht [kg]

HF-SP121 1,2

— 38,3 38,5 143,5
12

HF-SP202
2,0

HF-SP2024 13

HF-SP121B 1,2

44 47,9 45,5 193,0
18

HF-SP202B
2,0

HF-SP2024B 19

Tab. 12-23: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

,

,

,

,
,

,

,
,

,

Einheit: mm

Encoder- 
anschluss

Leistungsanschluss

L

Bremsanschluss�

�

Befestigungsbohrung�

� 4 - ø13,5

Schrauben mit Innensechs- 
kantkopf verwenden.

KL

LeistungsanschlussBremsanschluss�

Erdung

B1, B2
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Servomotoren Abmessungen
HF-SP201 (B) 
HF-SP352 (B) 
HF-SP3524 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001440mC

 Abb. 12-28: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
KL [mm] L [mm] Gewicht [kg]

HF-SP201 2,0

— 75,0 38,5 183,5 19HF-SP352
3,5

HF-SP3524

HF-SP201B 2,0

44,0 84,7 45,5 233,0 25HF-SP352B
3,5

HF-SP3524B

Tab. 12-24: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

,

,
,

,
,

,

,
,

,

Einheit: mm

Encoder- 
anschluss

Leistungsanschluss

L

Bremsanschluss�

�

Befestigungsbohrung �

� 4 - ø13,5

Schrauben mit Innensechs- 
kantkopf verwenden.

KL

LeistungsanschlussBremsanschluss�

B1, B2
Erdung
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Abmessungen Servomotoren
HF-SP301 (B) 
HF-SP502 (B) 
HF-SP5024 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001441mC

 Abb. 12-29: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
KL [mm] L [mm] Gewicht [kg]

HF-SP301 3,0

— 97 38,5 203,5 22HF-SP502
5,0

HF-SP5024

HF-SP301B 3,0

44 107 45,5 253,0 28HF-SP502B
5,0

HF-SP5024B

Tab. 12-25: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

,

,

,

,

,

,

,
,

,

Einheit: mm

Encoder- 
anschluss

Leistungsanschluss

L

Bremsanschluss�

�

Befestigungsbohrung �

� 4 - ø13,5

Schrauben mit Innensechskantkopf verwenden.
� M8-Gewindebohrung für Transportöse

KL

LeistungsanschlussBremsanschluss�

Erdung

B1, B2

�

�

�

�
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Servomotoren Abmessungen
HF-SP421 (B) 
HF-SP702 (B) 
HF-SP7024 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001442mC

 Abb. 12-30: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
KL [mm] L [mm] Gewicht [kg]

HF-SP421 4,2

— 154 38,5 263,5 32HF-SP702
7,0

HF-SP7024

HF-SP421B 4,2

44 164 45,5 313,0 38HF-SP702B
7,0

HF-SP7024B

Tab. 12-26: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

UV

W

,

,

,

,

,

,
,

,

Einheit: mm

Encoder- 
anschluss

Leistungs- 
anschluss

L

�

Befestigungsbohrung�

KL

LeistungsanschlussBremsanschluss�

Erdung

B1, B2

�

� 4 - ø13,5

Schrauben mit Innensechskantkopf verwenden.
� M8-Gewindebohrung für Transportöse

�

�

��

�

�

�

Brems- 
anschluss�
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Abmessungen Servomotoren
12.2.3 HC-RP-Serie

HC-RP103 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse sind die Pins G und H des Leis-
tungsanschlusses nicht beschaltet.

S001443mC

 Abb. 12-31: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
L [mm] Gewicht [kg]

HC-RP103
1,0

— 1,5 145,5 3,9

HC-RP103B 7 1,85 183,5 6,0

Tab. 12-27: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

Pin Bremsanschluss� Leistungsanschluss

A — U

B — V

C — W

D — Erdung

E — —

F — —

G B1 —

H B2 —

Tab. 12-28: Leistungsanschlussbelegung Motorserie HC-RP

,

,

Einheit: mm

Encoder- 
anschluss

Leistungs-
anschluss

L

Brems- 
anschluss�

Befestigungsbohrung�

� 4 - ø9

Schrauben mit Innensechskantkopf 
verwenden.

Leistungs-
anschluss

Erdung
12 - 22



Servomotoren Abmessungen
HC-RP153 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse sind die Pins G und H des Leis-
tungsanschlusses nicht beschaltet.

S001444mC

 Abb. 12-32: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
L [mm] Gewicht [kg]

HC-RP153
1,5

— 1,90 170,5 5,0

HC-RP153B 7 2,25 208,5 7,0

Tab. 12-29: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

Pin Bremsanschluss� Leistungsanschluss

A — U

B — V

C — W

D — Erdung

E — —

F — —

G B1 —

H B2 —

Tab. 12-30: Leistungsanschlussbelegung Motorserie HC-RP

,

,

Einheit: mm

Encoder- 
anschluss

Leistungs-
anschluss

L

Befestigungsbohrung�

� 4 - ø9

Schrauben mit Innensechskantkopf 
verwenden.

Erdung

Brems- 
anschluss�

Leistungs-
anschluss
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Abmessungen Servomotoren
HC-RP203 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse sind die Pins G und H des Leis-
tungsanschlusses nicht beschaltet.

S001445mC

 Abb. 12-33: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
L [mm] Gewicht [kg]

HC-RP203
2,0

— 2,30 195,5 6,2

HC-RP203B 7 2,65 233,5 8,3

Tab. 12-31: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

Pin Bremsanschluss� Leistungsanschluss

A — U

B — V

C — W

D — Erdung

E — —

F — —

G B1 —

H B2 —

Tab. 12-32: Leistungsanschlussbelegung Motorserie HC-RP

,

,

Einheit: mm

Encoder- 
anschluss

Leistungs-
anschluss

L

Leistungs-
anschluss

Befestigungsbohrung�

� 4 - ø9

Schrauben mit Innensechskantkopf 
verwenden.

Erdung

Brems- 
anschluss�
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Servomotoren Abmessungen
HC-RP353 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse sind die Pins E und F des Leis-
tungsanschlusses nicht beschaltet.

S001446mC

 Abb. 12-34: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
L [mm] Gewicht [kg]

HC-RP353
3,5

— 8,3 215,5 12

HC-RP353B 17 11,8 252,5 15

Tab. 12-33: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

Pin Bremsanschluss� Leistungsanschluss

A — U

B — V

C — W

D — Erdung

E B1 —

F B2 —

G — —

H — —

Tab. 12-34: Leistungsanschlussbelegung Motorserie HC-RP

,

Einheit: mm

Encoder- 
anschluss

Leistungs-
anschluss

L

Leistungs-
anschluss

Befestigungsbohrung�

� 4 - ø9

Schrauben mit Innensechskantkopf 
verwenden.

Erdung

Brems- 
anschluss�
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Abmessungen Servomotoren
HC-RP503 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse sind die Pins E und F des Leis-
tungsanschlusses nicht beschaltet.

S001447mC

 Abb. 12-35: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
L [mm] Gewicht [kg]

HC-RP503
5,0

— 12,0 272,5 17

HC-RP503B 17 15,5 309,5 21

Tab. 12-35: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

Pin Bremsanschluss� Leistungsanschluss

A — U

B — V

C — W

D — Erdung

E B1 —

F B2 —

G — —

H — —

Tab. 12-36: Leistungsanschlussbelegung Motorserie HC-RP

,

Einheit: mm

Encoder- 
anschluss

Leistungs-
anschluss

L

Leistungs-
anschluss

Befestigungsbohrung�

� 4 - ø9

Schrauben mit Innensechskantkopf 
verwenden.

Erdung

Brems- 
anschluss�
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Servomotoren Abmessungen
12.2.4 HC-UP-Serie

HC-UP72 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse sind die Pins G und H des Leis-
tungsanschlusses nicht beschaltet.

S001964E

 Abb. 12-36: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
L [mm] Gewicht [kg]

HC-UP72
0,75

— 10,4 109 8

HC-UP72B 8,5 12,5 142,5 10

Tab. 12-37: Daten und Bemaßung

HINWEISE Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

Bei den Motoren HC-UP72B und HC-UP152B ist der Bremsanschluss in den Leistungsanschluss 
integriert. Alle weiteren Motoren der Serie HC-UP mit höherer Ausgangsleistung haben einen 
separaten Bremsanschluss.

Pin Bremsanschluss� Leistungsanschluss

A — U

B — V

C — W

D — Erdung

E — —

F — —

G B1 —

H B2 —

Tab. 12-38: Leistungsanschlussbelegung der Motoren HC-UP72 und HC-UP72B
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Abmessungen Servomotoren
HC-UP152 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse sind die Pins G und H des Leis-
tungsanschlusses nicht beschaltet.

S001965E

 Abb. 12-37: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
L [mm] Gewicht [kg]

HC-UP152
1,5

— 22,1 118,5 11

HC-UP152B 8,5 24,2 152 13

Tab. 12-39: Daten und Bemaßung

HINWEISE Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

Bei den Motoren HC-UP72B und HC-UP152B ist der Bremsanschluss in den Leistungsanschluss 
integriert. Alle weiteren Motoren der Serie HC-UP mit höherer Ausgangsleistung haben einen 
separaten Bremsanschluss.

Pin Bremsanschluss� Leistungsanschluss

A — U

B — V

C — W

D — Erdung

E — —

F — —

G B1 —

H B2 —

Tab. 12-40: Leistungsanschlussbelegung der Motoren HC-UP152 und HC-UP152B
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Servomotoren Abmessungen
HC-UP202 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001966E

 Abb. 12-38: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
L [mm] Gewicht [kg]

HC-UP202
2,0

— 38,2 116,5 16

HC-UP202B 44 46,8 159,5 22

Tab. 12-41: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.
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Abmessungen Servomotoren
HC-UP352 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001967E

 Abb. 12-39: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
L [mm] Gewicht [kg]

HC-UP352
3,5

— 76,5 140,5 20

HC-UP352B 44 85,1 183,5 26

Tab. 12-42: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.
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Servomotoren Abmessungen
HC-UP502 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001968E

 Abb. 12-40: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
L [mm] Gewicht [kg]

HC-UP502
5,0

— 115 164,5 24

HC-UP502B 44 124 207,5 30

Tab. 12-43: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.
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Abmessungen Servomotoren
12.2.5 HF-JP-Serie

HF-JP53 (B) 
HF-JP534 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001969E

 Abb. 12-41: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
KL [mm] L [mm] Gewicht [kg]

HF-JP53

0,5

— 1,52 38,2 127,5 3,0
HF-JP534

HF-JP53B
6,6 2,02 38 173 4,4

HF-JP534B

Tab. 12-44: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.
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Servomotoren Abmessungen
HF-JP73 (B) 
HF-JP734 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001970E

 Abb. 12-42: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
KL [mm] L [mm] Gewicht [kg]

HF-JP73

0,75

— 2,09 38,2 145,5 3,7
HF-JP734

HF-JP73B
6,6 2,59 38 191 5,1

HF-JP734B

Tab. 12-45: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.
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Abmessungen Servomotoren
HF-JP103 (B) 
HF-JP1034 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001971E

 Abb. 12-43: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
KL [mm] L [mm] Gewicht [kg]

HF-JP103

1,0

— 2,65 38,2 163,5 4,5
HF-JP1034

HF-JP103B
6,6 3,15 38 209 5,9

HF-JP1034B

Tab. 12-46: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.
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Servomotoren Abmessungen
HF-JP153 (B) 
HF-JP1534 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001972E

 Abb. 12-44: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
KL [mm] L [mm] Gewicht [kg]

HF-JP153

1,5

— 3,79 38,2 199,5 5,9
HF-JP1534

HF-JP153B
6,6 4,29 38 245 7,3

HF-JP1534B

Tab. 12-47: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.
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Abmessungen Servomotoren
HF-JP203 (B) 
HF-JP2034 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001973E

 Abb. 12-45: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
KL [mm] L [mm] Gewicht [kg]

HF-JP203

2,0

— 4,92 38,2 235,5 7,5
HF-JP2034

HF-JP203B
6,6 5,42 38 281 8,9

HF-JP2034B

Tab. 12-48: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.
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Servomotoren Abmessungen
HF-JP353 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001974E

 Abb. 12-46: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
KL [mm] L [mm] Gewicht [kg]

HF-JP353
3,5

— 13,2 38,2 213 13

HF-JP353B 16,0 15,4 43,5 251,5 15

Tab. 12-49: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.
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Abmessungen Servomotoren
HF-JP3534 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001975E

 Abb. 12-47: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
KL [mm] L [mm] Gewicht [kg]

HF-JP3534
3,5

— 13,2 38,2 213 13

HF-JP3534B 16,0 15,4 43,5 251,5 15

Tab. 12-50: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.
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L

Leistungsanschluss

Befestigungsbohrung�

� 4 - ø9

Schrauben mit Innensechskantkopf 
verwenden.

Erdung

Brems- 
anschluss�

Öldichtung

KL

Leistungsanschluss

�� Ansicht in Pfeilrichtung

Encoder- 
anschluss

LeistungsanschlussBremsanschluss�
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Servomotoren Abmessungen
HF-JP503 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001976E

 Abb. 12-48: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
KL [mm] L [mm] Gewicht [kg]

HF-JP503
5,0

— 19,0 38,2 267 18

HF-JP503B 16,0 21,2 43,5 305,5 20

Tab. 12-51: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

55

312

50
45

165

14
5

WV

U

34

70.5

15.5

282

13

63

29

80

130

Einheit: mm

L

Leistungsanschluss

Befestigungsbohrung�

� 4 - ø9

Schrauben mit Innensechskantkopf 
verwenden.

Erdung

Bremsanschluss�

Öldichtung

KL

Führungsnase

Encoderanschluss

Bremsanschluss�

B1, B2

Leistungsanschluss
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Abmessungen Servomotoren
HF-JP5034 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001977E

 Abb. 12-49: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
KL [mm] L [mm] Gewicht [kg]

HF-JP5034
5,0

— 19,0 38,2 267 18

HF-JP5034B 16,0 21,2 43,5 305,5 20

Tab. 12-52: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

55

312

50

13

63
215

45

165

14
5

WV

U 36

42.2
21.8

35
25.7

130

Einheit: mm

Encoder- 
anschluss

L

Leistungsanschluss

Befestigungsbohrung�

� 4 - ø9

Schrauben mit Innensechskantkopf 
verwenden.

Erdung

Brems- 
anschluss�

Öldichtung

KL

Leistungsanschluss

�� Ansicht in Pfeilrichtung

Encoder- 
anschluss

LeistungsanschlussBremsanschluss�
12 - 40



Servomotoren Abmessungen
HF-JP703 (B) 
HF-JP7034 (B) 
HF-JP903 (B) 
HF-JP9034 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001996E

 Abb. 12-50: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
KL [mm] L1 [mm] L2 [mm]

Ge-
wicht 
[kg]

HF-JP703
7,0

—

43,3

38,5

263,5 285,4 29
HF-JP7034

HF-JP903
9,0 55,8 303,5 325,4 36

HF-JP9034

HF-JP703B
7,0

44

52,9

45,5

313 285,4 35
HF-JP7034B

HF-JP903B
9,0 65,4 353 325,4 42

HF-JP9034B

Tab. 12-53: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

318

13

66.5

28.5

45°

44
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3.
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92.1
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3.
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96
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50
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M 176
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102.3

ø
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3

0 –0
.0

25ø3
5

+
0.

01
0

ø230

ø200

WV

U

Einheit: mm

L1

Leistungsanschluss

Befestigungsbohrung�

� 4 - ø13,5

Schrauben mit Innensechskantkopf 
verwenden.

� M8-Gewindebohrung für Transportöse

Erdung

Bremsanschluss�

Öldichtung

L2

Führungs- 
nase

Encoderanschluss

Bremsanschluss�

B1, B2

Leistungsanschluss

KL

�

�
�

� �

�

�

�

�
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Abmessungen Servomotoren
HF-JP11K1M (B) 
HF-JP11K1M4 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001978E

 Abb. 12-51: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
L [mm] Gewicht [kg]

HF-JP11K1M

11

— 220 339,5 62
HF-JP11K1M4

HF-JP11K1MB
126 240 412 74

HF-JP11K1MB4

Tab. 12-54: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

W

V U

C
B

D
A

116

4

110

20

265.5

32

27

4

82

45

270

235

250

37.5158.5

54

130

19.5

A

B

220

40

Einheit: mm

L

Leistungsanschluss

Befestigungsbohrung�

� 4 - ø13,5

Schrauben mit Innensechskantkopf 
verwenden.

� 2 - M8 Gewindebohrung
	 M10-Gewindebohrung
�–" M10-Gewindebohrung für Transportöse

Erdung

Bremsanschluss�

Öldichtung

Encoderanschluss

Bremsanschluss�

B1, B2

Leistungsanschluss

	

� �

" !

�/�

!/"

�
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Servomotoren Abmessungen
HF-JP15K1M (B) 
HF-JP15K1M4 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001979E

 Abb. 12-52: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangs-
leistung [kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]
L [mm] Gewicht [kg]

HF-JP15K1M

15

— 315 439,5 86
HF-JP15K1M4

HF-JP15K1MB
126 336 512 97

HF-JP15K1M4B

Tab. 12-55: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

116

4

110

20

365.5

32

27

4

82

45

270

235

250

37.5208.5

54

19.5
130

W

V U

C

B

D
A

A

B

220

40

Einheit: mm

L

Leistungsanschluss

Befestigungsbohrung�

Erdung

Bremsanschluss�

Öldichtung

Encoderanschluss

Bremsanschluss�

B1, B2

Leistungsanschluss

	

� 4 - ø13,5

Schrauben mit Innensechskantkopf 
verwenden.

� 2 - M8 Gewindebohrung
	 M10-Gewindebohrung
�–" M10-Gewindebohrung für Transportöse

� �

" !

�/�

!/"

�

MELSERVO J3-B  12 - 43



Abmessungen Servomotoren
12.2.6 HA-LP-Serie

HA-LP502

S001980E

 Abb. 12-53: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangsleistung [kW] Massenträgheitsmoment J
[kg cm²]

Gewicht [kg]

HA-LP502 5 74 28

Tab. 12-56: Daten

19.8 5.2

13
20 3

80

85
225

298

   
 2

15

   250

45

60
   200

U

VW
A

E
D FG

B
C

Einheit: mm

Leistungsanschluss

Befestigungsbohrung�

Erdung
Öldichtung

Encoderanschluss

Leistungsanschluss

�

� 4 - ø14,5

Schrauben mit Innensechskantkopf verwenden.
� M8-Gewindebohrung
� Transportöse

�
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Servomotoren Abmessungen
HA-LP702

S001981E

 Abb. 12-54: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangsleistung [kW] Massenträgheitsmoment J
[kg cm²]

Gewicht [kg]

HA-LP702 7 94,2 35

Tab. 12-57: Daten

AB
DC

W

V U

19.8 5.2

13
20 3

80

85
267

340

45

60
   200

   250

   
 2

15

Einheit: mm

Leistungsanschluss

Befestigungsbohrung�

Erdung
Öldichtung

Encoderanschluss

Leistungsanschluss

�

� 4 - ø14,5

Schrauben mit Innensechskantkopf verwenden.
� M8-Gewindebohrung
� Transportöse

�
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Abmessungen Servomotoren
HA-LP601 (B) 
HA-LP6014 (B) 
HA-LP701M (B) 
HA-LP701M4 (B) 
HA-LP11K2 (B) 
HA-LP11K24 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001448mC

 Abb. 12-55: Abmessungen

Gerätetyp
Ausgangs-

leistung 
[kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]

KL
[mm]

L1
[mm]

L2
[mm]

Ge-
wicht
[kg]

HA-LP601
6

— 105 426 480 262 55

HA-LP6014

HA-LP701M
7

HA-LP701M4

HA-LP11K2
11

HA-LP11K24

HA-LP601B
6

82 113 498 550 334 70

HA-LP6014B

HA-LP701MB
7

HA-LP701M4B

HA-LP11K2B
11

HA-LP11K24B

Tab. 12-58: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

, ,

Einheit: mm
Encoder- 
anschluss

L1
KL

�

� 4 - ø14,5

Schrauben mit Innensechskantkopf verwenden.
� M10-Gewindebohrung für Transportöse, Tiefe 20  

(nur bei den Motorversionen mit elektromagnetischer Haltebremse)
	 M8-Gewindebohrung
� Transportöse

Verschließen Sie die Gewindebohrung nach Entfernen der Transportöse mit einer Schraube M10 × 20 (oder kürzer).

Brems- 
anschluss�

Befestigungs-

bohrung�
L2

Öl- 
dichtung

Brems- 
anschluss�

Dreh-
richtung

Lüfter
	

�
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Ø
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Servomotoren Abmessungen
HA-LP801 (B) 
HA-LP8014 (B) 
HA-LP11K1M (B) 
HA-LP11K1M4 (B) 
HA-LP15K2 (B) 
HA-LP15K24 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001449mC

 Abb. 12-56: Abmessungen

Gerätetyp
Ausgangs-

leistung 
[kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]

KL
[mm]

L1
[mm]

L2
[mm]

Ge-
wicht
[kg]

HA-LP801
8

— 220 449 495 286 95

HA-LP8014

HA-LP11K1M
11

HA-LP11K1M4

HA-LP15K2
15

HA-LP15K24

HA-LP801B
8

160,5 293 560 610 397 130

HA-LP8014B

HA-LP11K1MB
11

HA-LP11K1M4B

HA-LP15K2B
15

HA-LP15K24B

Tab. 12-59: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

,

,

,

Einheit: mm
Encoder- 
anschluss

L1
KL

�

Brems- 
anschluss�

Befestigungs-

bohrung�

L2

Öl- 
dichtung

Brems- 
anschluss�

Dreh-
richtung

Lüfter 	

� 4 - ø14,5

Schrauben mit Innensechskantkopf verwenden.
� M12-Gewindebohrung für Transportöse, Tiefe 22 

(nur bei den Motorversionen mit elektromagnetischer Haltebremse)
	 M10-Gewindebohrung
� Transportöse

Verschließen Sie die Gewindebohrung nach Entfernen der Transportöse mit einer Schraube M12 × 20 (oder kürzer).

Bo
hr

un
g

Ø
44

�

�

�
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Abmessungen Servomotoren
HA-LP12K1 (B) 
HA-LP12K14 (B) 
HA-LP15K1M (B) 
HA-LP15K1M4 (B) 
HA-LP22K2 (B) 
HA-LP22K24 (B)

� Bei den Motorversionen ohne elektromagnetische Haltebremse entfällt der Bremsanschluss.

S001450mC

 Abb. 12-57: Abmessungen

Gerätetyp
Ausgangs-

leistung 
[kW]

Haftreibungs-
drehmoment

[Nm]

Massenträg-
heitsmoment J

[kg cm²]

KL
[mm]

L1
[mm]

L2
[mm]

Ge-
wicht
[kg]

HA-LP12K1
12

— 295 509 555 346 115

HA-LP12K14

HA-LP15K1M
15

HA-LP15K1M4

HA-LP22K2
22

HA-LP22K24

HA-LP12K1B
12

160,5 369 620 670 457 150

HA-LP12K14B

HA-LP15K1MB
15

HA-LP15K1M4B

HA-LP22K2B
22

HA-LP22K24B

Tab. 12-60: Daten und Bemaßung

HINWEIS Der Gerätetyp mit dem zusätzlichen Endbuchstaben „B“ ist die Motorausführung mit elektromag-
netischer Haltebremse.

,

, ,

Einheit: mm
Encoder- 
anschluss

L1
KL

�

Brems- 
anschluss�

Befestigungs-

bohrung �L2

Öl- 
dichtung

Brems- 
anschluss�

Dreh-
richtung

Lüfter 	

� 4 - ø14,5

Schrauben mit Innensechskantkopf verwenden.
� M12-Gewindebohrung für Transportöse, Tiefe 22 

(nur bei den Motorversionen mit elektromagnetischer Haltebremse)
	 M10-Gewindebohrung
� Transportöse

Verschließen Sie die Gewindebohrung nach Entfernen der Transportöse mit einer Schraube M12 × 20 (oder kürzer).
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Servomotoren Abmessungen
HA-LP15K1 

HA-LP15K14  
HA-LP22K1M 

HA-LP22K1M4

S001982C

 Abb. 12-58: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangsleistung [kW] Massenträgheitsmoment J 
[kg cm²]

Gewicht [kg]

HA-LP15K1
15

550 160
HA-LP15K14

HA-LP22K1M
22

HA-LP22K1M4

Tab. 12-61: Daten

140

14066

105
260 4-   15

108105

25 8

12220
286 605

386
426

51
128

25 5

310
127127

55

   350    3
00

   280

45

Einheit: mm
Encoder- 
anschluss

Befestigungs-

bohrung �

Öldichtung

Dreh-
richtung

Lüfter �

� 4 - ø19

Schrauben mit Innensechskantkopf verwenden.
� M12-Gewindebohrung
� Transportöse

Verschließen Sie die Gewindebohrung nach Entfernen der Transportöse mit einer Schraube M16 × 20 (oder kürzer).

�
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Abmessungen Servomotoren
HA-LP20K1 

HA-LP20K14

S001983E

 Abb. 12-59: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangsleistung [kW] Massenträgheitsmoment J
[kg cm²]

Gewicht [kg]

HA-LP20K1
20 650 180

HA-LP20K14

Tab. 12-62: Daten

140

14066

127
304

108127

25 8

12220
286 650

431
471128

25 5

310

127127
55

   350    3
00

   280

45

4-   15

51

Einheit: mm

Encoder- 
anschluss

Befestigungs-

bohrung �

Öldichtung

Dreh-
richtung

Lüfter

�

� 4 - ø19

Schrauben mit Innensechskantkopf verwenden.
� M12-Gewindebohrung
� Transportöse

Verschließen Sie die Gewindebohrung nach Entfernen der Transportöse mit einer Schraube M16 × 20 (oder kürzer).

�

�
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Servomotoren Abmessungen
HA-LP25K1

S001984E

 Abb. 12-60: Abmessungen

Gerätetyp Ausgangsleistung [kW] Massenträgheitsmoment J
[kg cm²]

Gewicht [kg]

HA-LP25K1 25 1080 230

Tab. 12-63: Daten

121

262

25

640
439

399

6 6

101.5101.5

266
352

13812

140

140

30 9

349
139.5 139.5

70

5

   400    350

   350

45

4-   19

63

Einheit: mm

Encoder- 
anschluss

Befestigungs-

bohrung �

Öldichtung

Dreh-
richtung

Lüfter

�

� 4 - ø19

Schrauben mit Innensechskantkopf verwenden.
� M16-Gewindebohrung
� Transportöse

Verschließen Sie die Gewindebohrung nach Entfernen der Transportöse mit einer Schraube M16 × 20 (oder kürzer).

�

�
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Abmessungen Optionale Bremswiderstände
12.3 Optionale Bremswiderstände

MR-RFH75 bis MR-RFH400 und MR-PWR-R T 400 bis MR-PWR-R T 600

S000954C

 Abb. 12-61: Abmessungen

Typ Regenerative Leistung [W] Widerstand
[Ω] L [mm] I [mm] Gewicht [kg]

MR-RFH75-40 150 40 90 79 0,16

MR-RFH220-40 400 40 200 189 0,42

MR-RFH400-13 600 13 320 309 0,73

MR-RFH400-6,7 600 6,7 320 309 0,73

MR-PWR-R T 400-120 400 120 200 189 0,4

MR-PWR-R T 600-47 600 47 320 309 0,64

MR-PWR-R T 600-26 600 26 320 309 0,64

Tab. 12-64: Bemaßung

20

27L

I

12 12

7 4,
6

3
6

Einheit: mm
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Optionale Funkentstörfilter Abmessungen
12.4 Optionale Funkentstörfilter

12.4.1 MF-2F230-006.230MFa und MF-2F230-006.230MFb

� Gewindebuchse nicht vorhanden

S001835C

 Abb. 12-62: Abmessungen

Filter
A B C D E F G H I J K Gewicht

[mm] [kg]

MF-2F230-006.230MFa 40 170 200 40 28 190 6,5 156 6 — � 7 0,45

MF-2F230-006.230MFb 60 170 200 40 42 190 6,5 156 12 6 7 0,45

Tab. 12-65: Bemaßung

A

EI

I

K

H B F C

J

G

D

Ansicht auf den 
Kabelausgang

4 × 1,5 mm² Länge: 400 mm

Ausgang

M5×15

Gewinde-
buchsen

M6
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Abmessungen Optionale Funkentstörfilter
12.4.2 MF-3F480-010.230MF3, MF-3F480-010.233MF und MF-3F480-015.230MF3

S001836C

 Abb. 12-63: Abmessungen

Filter
A B C D E F G H I J K Gewicht

[mm] [kg]

MF-3F480-010.233MF 60 172 202 55 42 192 6,5 156 12 6 9 1,0

MF-3F480-015.230MF3 90 172 204 55 78 192 6,0 156 6 6 8 1,5

Tab. 12-66: Bemaßung

CFBH

I J

G

K

J

A

I E

D

Länge: 450 mmAusgang

M5×15

Gewinde-
buchsen
M6×12
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Optionale Funkentstörfilter Abmessungen
12.4.3 MF-3F480-015.233MF

S001837C

 Abb. 12-64: Abmessungen

Filter
A B C D E F G Gewicht

[mm] [kg]

MF-3F480-015.233MF 130 — 282 66 118 270 — 2,0

Tab. 12-67: Bemaßung

A

E

C F

D

Länge: 450 mmAusgang

M5×15

M5×15
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Abmessungen Optionale Funkentstörfilter
12.4.4 MF-3F480-025.230MF3, MF-3F480-035.230 und MF-3F480-050.230MF3

� MF-3F480-035.230: 350 mm

S001838C

 Abb. 12-65: Abmessungen

Filter
A B C D E F G Gewicht

[mm] [kg]

MF-3F480-025.230MF3 76 140 168 195 60 165 5,5 3,0

MF-3F480-035.230 75 140 168 195 60 165 5,5 3,0

MF-3F480-050.230MF3 75 220 250 200 45 235 5,0 4,0

Tab. 12-68: Bemaßung

C

A

E

D

F

G

B

Länge: 250 mm�Ausgang

M5
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SSCNET III-Kabel Abmessungen
12.5 SSCNET III-Kabel

Alle Maßangaben in [mm]

� Die Abmessungen des optischen Steckverbinders entsprechen den o.a. Angaben für das Kabel 
MR-J3BUS015M

� Kabellänge entsprechend den Angaben in Tab. 12-69 (�).

SSCNET III-Kabel MR-J3BUS�M MR-J3BUS�M-A MR-J3BUS�M-B

Kabellänge 0,15 m 0,3 bis 3 m 5 bis 20 m 30 bis 50 m

Abmasse in [mm]

Tab. 12-69: Bemaßung

S001458C, S001459C

 Abb. 12-66: Bemaßung MR-J3BUS015M

S001460C

 Abb. 12-67: Bemaßung MR-J3BUS03M bis MR-J3BUS3M
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Abmessungen SSCNET III-Kabel
� Die Abmessungen des optischen Steckverbinders entsprechen den o.a. Angaben für das Kabel 
MR-J3BUS015M.

S001461C

 Abb. 12-68: Bemaßung MR-J3BUS5M-A, MR-J3BUS10M-A, MR-J3BUS20M-A, 
MR-J3BUS30M-B, MR-J3BUS40M-B und MR-J3BUS50M-B

SSCNET III-Kabel
Maßangaben

L1 L2 L3

MR-J3BUS5M-A

100 mm 30 mm

5 m

MR-J3BUS10M-A 10 m

MR-J3BUS20M-A 20 m

MR-J3BUS30M-B

150 mm 50 mm

30 m

MR-J3BUS40M-B 40 m

MR-J3BUS50M-B 50 m

Tab. 12-70: Maßangaben der Kabel MR-J3BUS�M-A und MR-J3BUS�M-B

L1 L2 L2 L1

�
Schutzhülse

L3
12 - 58



Transformatoren Abmessungen
12.6 Transformatoren 

S000693C

 Abb. 12-69: Abmessungen

Trans- 
formator

Leis-
tung
[kVA]

ED
[%]

Ein-
gangs-
strom

[A]

Aus-
gangs-
strom

[A]

Klem-
men-
quer-

schnitt
[mm²]

Verlust-
leistung

[W]

B
[mm]

T
[mm]

H
[mm]

L1
[mm]

L2
[mm]

L3
[mm]

d
[mm²]

Ge-
wicht 
[kg]

MT 1,3-60 1,3 60 2,02
2,69

3,26
4,27

2,5
2,5

103
167 219 105 163 136 201 71 7 × 12 7,0

MT 1,7-60 1,7 60 2,61
3,89

4,27
6,28

2,5
2,5

110
199 219 125 163 136 201 91 7 × 12 10,7

MT 2,5-60 2,5 60 3,80
5,42

6,28
8,78

2,5
2,5

155
282 267 115 202 176 249 80 7 × 12 16,5

MT 3,5-60 5,5 60 5,30
8,41

8,78
13,80

4
4

170
330 267 139 202 176 249 104 7 × 12 22,0

MT 5,5-60 5,5 60 8,26 13,80 4 243 267 139 202 176 249 104 7 × 12 22,0

MT 7,5-60 7,5 60 11,25 18,82 4 190 316 160 245 200 292 112 10 × 16 28

MT 11-60 11 60 16,40 27,61 4 280 352 165 300 224 328 117 10 × 16 41

Tab. 12-71: Bemaßung

B

L1

d

L2
L3

H

T

Einheit: mm

Eingangsspannung 400 V Ausgangsspannung 230 V
MELSERVO J3-B  12 - 59



Abmessungen Transformatoren
12 - 60



Index

Index
A

Abmessungen

Bremswiderstände . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 12-52

Funkentstörfilter . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 12-53

Servomotoren . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 12-10

Servoverstärker . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 12-1

SSCNET III-Kabel . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 12-57

Transformatoren  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 12-59

Absolutwert-Positionserkennung

Absolutwertdaten  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .6-5

Batterieanschluss . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .6-3

Datenkommunikation  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .6-2

Parameter . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .6-4

Technische Daten  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .6-1

Alarmmeldungen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .9-3

Behebung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .9-3

Übersicht . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .9-1

Ansprechverhalten  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 4-52

Anzeige

Flussdiagramm . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .4-6

Status  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .4-8

Ausgangssignale  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-9

Automatische Vibrationsunterdrückung . . . . . . . . . . .5-2

Auto-Tuning . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 4-49

B

Batterie

Anschluss  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .6-3

Bedienelemente . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-18

Betrieb  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .4-1

Betrieb ohne Servomotor  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 4-14

Blockschaltbild

MR-J3-11KB4  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .1-4

MR-J3-200B4 oder kleiner . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .1-2

MR-J3-22KB4  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .1-4

MR-J3-350B oder kleiner  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .1-2

MR-J3-350B4  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .1-3

MR-J3-500B(4) . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .1-3

MR-J3-700B(4) . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .1-3

Bremswiderstand

Anschluss  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .7-5

Buskabel  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .7-21

D

Drehschalter

Einstellung der Stationsnummer . . . . . . . . . . . . .3-44

Dynamische Motorbremse . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .10-9

E

E/A-Parameter

Detaillierte Beschreibung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .4-42

Parameterliste . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .4-41

Eingangssignale . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-8

Elektromagnetische Verträglichkeit  . . . . . . . . . . . . . .11-1

Encoder

Ausgang  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-14

Erzwungenes Ausgangssignal  . . . . . . . . . . . . . . . . . . .4-12

F

Frontabdeckung

Entfernen und Anbringen  . . . . . . . . . . . . . . . . . . .1-14

Funktionen

Übersicht  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .1-28

G

Grundparameter

Detaillierte Beschreibung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .4-19

Parameterliste . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .4-17

I

Inbetriebnahme . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .4-1

Inspektion . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .8-1

Interpolation . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .4-57

J

JOG . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .4-11
MELSERVO J3-B  i



Index
K

Kabel  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-1

Anschlussquerschnitte (HIV-Leitung)  . . . . . . . . . 3-3

Anschlussquerschnitte (IV-Leitung) . . . . . . . . . . . 3-2

Kalibrierparameter

Detaillierte Beschreibung  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 4-26

Parameterliste  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 4-24

Kräfte am Servomotor . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2-8

L

Leistungsschalter  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-1

Leistungsschütze  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-1

M

Montage . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2-1

Motoranschluss . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-19

N

NOT-AUS  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-36

S

Schnittstellen  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-12

Schutzleiter . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-18

Servomotor

Anschluss . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-18

Drehmomentverläufe  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .10-30

Elektromagnetische Haltebremse . . . . . . . . . . . . 3-38

HA-LP  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-12

HC-RP  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-10

HC-UP  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-10

HF-JP . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-11

HF-KP . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-8

HF-MP . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-8

HF-SP . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-9

Typenschild . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-13

Übersicht  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-25

Vibrationsfestigkeit HA-LP . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2-15

Vibrationsfestigkeit HC-RP . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2-12

Vibrationsfestigkeit HC-UP  . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2-13

Vibrationsfestigkeit HF-JP  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2-14

Vibrationsfestigkeit HF-KP . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2-10

Vibrationsfestigkeit HF-MP  . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2-10

Vibrationsfestigkeit HF-SP . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2-11

Servoverstärker

Anschluss  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-1

Ausgangsleistung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-6

Blockschaltbild  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-2

Dreiphasiger Anschluss  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-29

Einphasiger Anschluss  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-28

Klemmenleisten für Spannungsversorgung  
und Steuerspannung  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-4

Leistungsmerkmale . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-1

Modellbezeichnung  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-6

Übersicht der Modelle  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-5

Verwendbare Servomotoren  . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-6

Sicherungen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-1

Sonderfunktionen

Automatische Vibrationsunterdrückung . . . . . . 5-2

Filterfunktionen  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 5-1

Tiefpassfilter . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 5-14

Unterdrückung mechanischer Resonanzen  . . . 5-5

Verstärkungsfaktoren umschalten . . . . . . . . . . . 5-15

Vibrationsunterdrückung  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 5-7

SSCNET III

Bussystem . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-1

Kabel . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 7-20

Kabelverbindung  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-16

Kabelverlegung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2-5

Schutzkappe  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-16

Stationsnummer

Einstellung  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3-44

Systemkonfiguration

für MR-J3-700B  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-34

MR-J3-100B und kleiner . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-29

MR-J3-100B4  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-30

MR-J3-11KB bis MR-J3-22KB . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-35

MR-J3-11KB4 bis MR-J3-22KB4  . . . . . . . . . . . . . . 1-35

MR-J3-200B4  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-31

MR-J3-200BN  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-31

MR-J3-350B . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-32

MR-J3-350B4  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-33

MR-J3-500B . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-33

MR-J3-500B4  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-33

MR-J3-60B4 . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-30

MR-J3-700B . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-34

MR-J3-700B4  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1-34
ii



Index
T

Technische Daten

200-V-Servoverstärker  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 10-17

400-V-Servoverstärker  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 10-18

Drehmomentverläufe . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 10-30

Elektromagnetische Haltebremse  . . . . . . . . . . . 10-6

Funkentstörfilter . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 7-23

Servomotor  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 10-19

Transformator . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 7-22

Testbetrieb . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 4-11

Tipp-Betrieb . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 4-11

U

USB

Kabel . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 7-21

Schnittstelle . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .1-1

V

Verstärkungsfaktor

Auto-Tuning . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 4-49

Einstellmethoden . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 4-46

Einstellung über Software . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 4-48

Manuelle Einstellung  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 4-53

Umschaltung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 5-15

W

Warnmeldungen

Behebung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .9-12

Übersicht  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .9-1

Wartung  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .8-1

Widerstandsbremsung  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .10-9

Z

Zubehör

Batteriekabel . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .7-17

Bremskabel  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .7-19

Bremswiderstand . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .7-2

Encoderkabel HF-MP, HF-KP  . . . . . . . . . . . . . . . . .7-13

Encoderkabel  
HF-SP, HC-RP, HF-JP, HC-UP, HA-LP . . . . . . . . . . .7-16

Kabel  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-1

Leistungskabel  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .7-18

Leistungsschalter . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-1

Leistungsschütze . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-1

Sicherungen  . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .3-1

SSCNET III-Kabel . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .7-20

Transformator . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .7-22

USB-Kabel . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .7-21

Verbindungskabel . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .7-8

Zusatzparameter

Detaillierte Beschreibung . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .4-36

Parameterliste . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . .4-35
MELSERVO J3-B  iii



Index
iv





MITSUBISHI
ELECTRIC

FACTORY AUTOMATION
Mitsubishi Electric Europe B.V. /// FA - European Business Group /// Gothaer Straße 8 /// D-40880 Ratingen /// Germany
Tel.: +49(0)2102-4860 /// Fax: +49(0)2102-4861120 /// info@mitsubishi-automation.com /// www.mitsubishi-automation.de

MITSUBISHI ELECTRIC

DEUTSCHLAND

MITSUBISHI ELECTRIC
EUROPE B.V.
Gothaer Straße 8
D-40880 Ratingen
Telefon: (0 21 02) 4 86-0
Telefax: (0 21 02) 4 86-11 20
www.mitsubishi-automation.de

KUNDEN-TECHNOLOGIE-CENTER

MITSUBISHI ELECTRIC
EUROPE B.V.
Revierstraße 21
D-44379 Dortmund
Telefon: (02 31) 96 70 41-0
Telefax: (02 31) 96 70 41-41

MITSUBISHI ELECTRIC
EUROPE B.V.
Kurze Straße 40
D-70794 Filderstadt
Telefon: (07 11) 77 05 98-0
Telefax: (07 11) 77 05 98-79

MITSUBISHI ELECTRIC
EUROPE B.V.
Lilienthalstraße 2 a
D-85399 Hallbergmoos
Telefon: (08 11) 99 87 4-0
Telefax: (08 11) 99 87 4-10

ÖSTERREICH

GEVA
Wiener Straße 89
AT-2500 Baden
Telefon: (0 22 52) 8 55 52-0
Telefax: (0 22 52) 4 88 60

SCHWEIZ

Omni Ray AG
Im Schörli 5
CH-8600 Dübendorf
Telefon: (0 44) 802 28 80
Telefax: (0 44) 802 28 28


	Titelseite
	Revisionsseite
	Zu diesem Handbuch
	Sicherheitshinweise
	Symbolik des Handbuchs
	Inhaltsverzeichnis
	1 Einleitung
	1.1 Leistungsmerkmale und Aufbau
	1.2 Blockschaltbild
	1.2.1 Servoverstärker

	1.3 Übersicht der Modelle
	1.3.1 Servoverstärker
	1.3.2 Modellbezeichnung, Ausgangsleistung und verwendbare Servomotoren
	1.3.3 Typenschild
	1.3.4 Servomotoren
	1.3.5 Typenschild

	1.4 Entfernen und Anbringen der Frontabdeckung
	1.4.1 Entfernen der Frontabdeckung der MR-J3-350B4, MR-J3-500B(4) und MR-J3- 700B(4)
	1.4.2 Anbringen der Frontabdeckung der MR-J3-350B4, MR-J3-500B(4) und MR-J3- 700B(4)
	1.4.3 Entfernen der Frontabdeckung der MR-J3-11KB(4) bis MR-J3-22KB(4)
	1.4.4 Anbringen der Frontabdeckung der MR-J3-11KB(4) bis MR-J3-22KB(4)

	1.5 Bedienungs-, Anzeigeelemente und Anschlüsse
	1.5.1 Servoverstärker
	1.5.2 Servomotoren

	1.6 Funktionen
	1.7 Systemkonfiguration
	1.7.1 Servoverstärker


	2 Montage
	2.1 Allgemeine Betriebsbedingungen
	2.1.1 Montage der Servoverstärker
	2.1.2 Verlegung der Kabel
	2.1.3 Montage des Servomotors


	3 Anschluss
	3.1 Anschluss des Servoverstärkers
	3.1.1 Leistungsschalter, Sicherungen, Leistungsschütze und Kabel
	3.1.2 Klemmenleisten für Spannungsversorgung und Steuerspannung
	3.1.3 Signalleitungen

	3.2 Schnittstellen
	3.2.1 Internes Schaltdiagramm.
	3.2.2 Beschreibung der Schnittstellen
	3.2.3 E/A-Schnittstellen in positiver Logik
	3.2.4 SSCNET III-Schnittstelle Kabelverbindung

	3.3 Servomotor
	3.3.1 Anschluss des Servomotors
	3.3.2 Motoranschluss

	3.4 Erdung
	3.5 Spannungsversorgung
	3.5.1 Anschlussbeispiel
	3.5.2 Einschaltfolge
	3.5.3 NOT-AUS

	3.6 Zeitlicher Ablauf bei einer Alarmmeldung
	3.7 Servomotor mit elektromagnetischer Haltebremse
	3.8 Beispiel für Standardbeschaltung
	3.9 Einstellung der Stationsnummer

	4 Betrieb
	4.1 Prüfpunkte vor der Inbetriebnahme
	4.2 Inbetriebnahme
	4.2.1 Vorgehensweise bei der Inbetriebnahme

	4.3 Anzeige und Betrieb
	4.3.1 Flussdiagramm der Anzeige
	4.3.2 Statusanzeige

	4.4 Testbetrieb
	4.4.1 Vorgehensweise beim Testbetrieb

	4.5 Parameter
	4.5.1 Motorabhängige Einstellung für maximales Drehmoment
	4.5.2 Einstellung der Grundparameter (PAll)
	4.5.3 Schreibschutz für Parameter
	4.5.4 Beschreibung der Grundparameter:
	4.5.5 Einstellung der Kalibrierparameter (PBll)
	4.5.6 Beschreibung der Kalibrierparameter:
	4.5.7 Einstellung der Zusatzparameter (PCll)
	4.5.8 Beschreibung der Zusatzparameter:
	4.5.9 Einstellung der E/A-Parameter (PDll)
	4.5.10 Beschreibung der E/A-Parameter:

	4.6 Verstärkung
	4.6.1 Einstellung des Verstärkungsfaktors
	4.6.2 Einstellung des Verstärkungsfaktors mit der Software
	4.6.3 Auto-Tuning
	4.6.4 Manuelle Einstellung der Verstärkungsfaktoren
	4.6.5 Interpolation
	4.6.6 Unterschiede beim Auto-Tuning zwischen MR-J2S und MR-J3


	5 Sonderfunktionen
	5.1 Filterfunktionen
	5.1.1 Automatische Vibrationsunterdrückung (Adaptives Filter II)
	5.1.2 Filter zur Unterdrückung von mechanischen Resonanzen
	5.1.3 Filterabstimmung zur Vibrationsunterdrückung (erweiterte Funktion)
	5.1.4 Zweites Filter zur Unterdrückung von Vibrationen
	5.1.5 Tiefpassfilter

	5.2 Umschaltung der Verstärkungsfaktoren
	5.2.1 Funktionsweise der Umschaltung der Verstärkungsfaktoren


	6 System der Absolutwert- Positionserkennung
	6.1 Allgemeines
	6.1.1 Technische Daten.
	6.1.2 Systemaufbau
	6.1.3 Übersicht der Datenkommunikation
	6.1.4 Batterieanschluss
	6.1.5 Parametereinstellung
	6.1.6 Absolutwertdaten


	7 Zubehör
	7.1 Optionales Zubehör
	7.1.1 Bremswiderstand
	7.1.2 Verbindungskabel
	7.1.3 Schaltdiagramme der Encoder-Kabel
	7.1.4 Schaltdiagramm des Batteriekabels
	7.1.5 Schaltdiagramme der Leistungskabel
	7.1.6 Schaltdiagramme der Bremskabel
	7.1.7 SSCNET III-Kabel
	7.1.8 USB-Kabel

	7.2 Sonderzubehör
	7.2.1 Transformatoren
	7.2.2 Funkentstörfilter


	8 Wartung und Inspektion
	8.1 Inspektion
	8.2 Standzeit

	9 Fehlererkennung und -behebung
	9.1 Alarm- und Warnmeldungen
	9.1.1 Liste der Alarm- und Warnmeldungen
	9.1.2 Alarmmeldungen
	9.1.3 Warnmeldungen


	10 Technische Daten
	10.1 Leistungsdaten
	10.1.1 Lastdiagramme
	10.1.2 Wärmeverluste des Servoverstärkers
	10.1.3 Daten der elektromagnetischen Haltebremse
	10.1.4 Widerstandsbremsung (Dynamische Motorbremse)

	10.2 Standarddaten
	10.2.1 Servoverstärker
	10.2.2 Servomotor
	10.2.3 Drehmomentverläufe


	11 EMV-Richtlinien
	11.1 Anforderungen

	12 Abmessungen
	12.1 Servoverstärker
	12.2 Servomotoren
	12.2.1 HF-MP- und HF-KP-Serie
	12.2.2 HF-SP-Serie
	12.2.3 HC-RP-Serie
	12.2.4 HC-UP-Serie
	12.2.5 HF-JP-Serie
	12.2.6 HA-LP-Serie

	12.3 Optionale Bremswiderstände
	12.4 Optionale Funkentstörfilter
	12.4.1 MF-2F230-006.230MFa und MF-2F230-006.230MFb
	12.4.2 MF-3F480-010.230MF3, MF-3F480-010.233MF und MF-3F480-015.230MF3
	12.4.3 MF-3F480-015.233MF
	12.4.4 MF-3F480-025.230MF3, MF-3F480-035.230 und MF-3F480-050.230MF3

	12.5 SSCNET III-Kabel
	12.6 Transformatoren

	Index

