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3慣性系の機械に対応した振動抑制アル
ゴリズムにより、低周波振動を2つ同時に
抑制可能。調整もMR Configurator2から
簡単に実施できます。
アーム先端や装置本体の残留振動の抑
制に効果を発揮します。残留振動の抑制に
より整定時間を短縮できます。

アーム先端の
振動

アドバンスト制振制御Ⅱ

Mach i ne 機械と響き合う

印刷機や包装機など、ベルトやギアで駆動
する大慣性装置において、従来制御では
難しかった高応答と安定化の両立を、機能
を有効にするだけの調整レスで実現。
広い周波数範囲のトルクを緩やかに低減
することで、従来と比較してより大きな安定
性を確保できます。

ロバストフィルタ

装置本体の
振動

2つの振動を
同時に抑制

ゲイン

周波数

位置/速度制御から停止することなく、ス
ムーズにトルク制御に切り換わります。ワー
クの押当てや挿入、キャップ締めやねじ締
めなど、位置制御からトルク制御への切換
えを行うアプリケーションにおいて、速度やト
ルクの急変がなく、機械の負荷軽減、高品
質な成形が可能です。

位置
フィードバック 押当て

モータ電流

位置/速度制御 トルク制御

位置
フィードバック

MR-J4-B
MR-J4W2-B
MR-J4W3-B

サーボモータ

* MR-J4-B/MR-J4W2-B/MR-J4W3-Bのみの対応です。

* MR-J4-Bのみの対応です。

制御モード指令
SSCNETⅢ/H対応
モーションコントローラ

押当て制御

加工物

3慣性系

衝突後に設定トルクで押当て

マスタ軸と
同じトルクで
駆動可能

NEW

NEW

MR-J4-Bでは、ドライバ間通信によりマスタ軸のトルクを
スレーブ軸へ送信し、そのトルクを指令としてスレーブ軸を
トルク制御運転することが可能です。
マスタ軸からスレーブ軸へのトルクデータの送信は、
SSCNETⅢ/Hを介して行うため、特別な配線追加は必
要ありません。

* MR-J4-B/MR-J4W2-Bのみの対応です。

マスタスレーブ運転機能 NEW

MR-J4-Bでは、セミクローズド制御の状態でスケール計
測エンコーダを接続し、スケール計測エンコーダの位置
情報をコントローラに送信することができます。
スケール計測機能を用いることで、リニアエンコーダや同
期エンコーダのデータをサーボアンプ経由でサーボシステ
ムコントローラに送信することができ、省配線化が可能です。 

スケール計測機能 NEW

制振制御なし アドバンスト制振制御 アドバンスト制振制御Ⅱ

溜りパルス

トルク
速度指令

フィルタ構造の高度化により、適用周波数
範囲を100 Hz～4500 Hzから10 Hz～
4500 Hzへと拡張。さらに同時適用可能な
フィルタ数を2個から5個へと拡張すること
で、機械の振動抑制性能を向上しました。

<MR-J3> <MR-J4>

ノッチフィルタ数を
2→5個に拡張

機械共振抑制フィルタの拡張

フィルタ

フィルタ

フィルタ フィルタ

フィルタ フィルタ

フィルタ

MR-J4フィルタ適用周波数

MR-J3フィルタ適用周波数

10 100 ［Hz］4500

フィルタの適用が
可能な周波数を拡張

通常のローパスフィルタ
従来制御 ロバストフィルタ適用

ロバストフィルタ

速度指令

溜りパルス

トルク

適用事例
〈取出しロボット〉

ロバストフィルタ

<サーボアンプ経由で同期エンコーダを使用する例>

発振 安定化

用 途 に 合 わ せ た 豊 富 な 機 能

〈自動組立て装置〉 〈搬送装置〉

適用事例
〈圧入装置〉 〈ナットランナー〉 動作例

適用事例
〈印刷機〉 〈包装機〉

指令

位置制御
または
速度制御 トルク制御
MR-J4-B

マスタ軸

SSCNETⅢ/H対応
モーションコントローラ

指令

MR-J4-B

スレーブ軸

QD77MSQ17nDSCPU

LD77MSQ170MSCPU

QD77MSQ17nDSCPU

LD77MSQ170MSCPU

QD77MSQ17nDSCPU

LD77MSQ170MSCPU

上下軸

回転軸

ナットランナー

上下軸

回転軸

…回転速度

位置制御 押当て制御 位置制御

位置制御押当て制御速度制御

シリアル
同期エンコーダ
Q171ENC-W8

SSCNETⅢ/H対応
モーションコントローラ

MR-J4-B-RJ

同期エンコーダ
データ

サーボモータ

駆動部

指令


