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サーボアンプ

MR-J4W_-B 周辺機器との接続 (注1)

MR-J4W_-Bと周辺機器の接続を示します。ご購入後簡単にセットアップでき、すぐにご使用できるようコネクタ類、各ケーブル類、オプ
ション類など必要な機器を取り揃えています。

QD77MSQ170MSCPU
SSCNETⅢ/H対応サーボシステムコントローラ
Q173DSCPU
Q172DSCPU

(PE)

回生オプション
(オプション)

LD77MS

注) 1. MR-J4W2-22Bの場合の接続例です。MR-J4W3-Bサーボアンプの場合、CNP3CおよびCN2Cコネクタがあります。各多軸一体サーボアンプの実際の接続については、 
『MR-J4W_-_B サーボアンプ技術資料集』を参照してください。

 2. 表示部カバーを開いた状態の写真です。
 3. サーボモータの接地端子をCNP3A, CNP3B, CNP3Cの    に接続してください。サーボアンプ正面下部の保護接地 (PE) 端子 (    ) を制御盤の保護接地 (PE) に接続して接

地してください。

WB

チャージランプ
主回路が充電されている場合に点灯します。 軸設定部 (注2)

軸選択ロータリースイッチ (SW1) および軸番号補助設定スイッ
チ (SW2-5, SW2-6) を使用し、軸を選択します。

USB通信用コネクタ (CN5)
パーソナルコンピュータに接続し、MR Configurator2を使用し
ます。パラメータ設定やモニタが可能です。オプションの USB
ケーブル (MR-J3USBCBL3M) を使用してください。

SSCNETⅢ/H接続用コネクタ (CN1A)
サーボシステムコントローラまたは前軸サーボアンプを接
続します。

SSCNETⅢ/H接続用コネクタ (CN1B)
後軸サーボアンプを接続します。
最終軸のコネクタにはキャップを必ず装着してください。

STO入出力信号用コネクタ (CN8)
セーフティロジックユニット (MR-J3-D05) 
や外部セーフティリレーを接続します。オプ
ションのSTOケーブル (MR-D05UDL3M-B) 
を使用してください。

入出力信号用コネクタ (CN3)
強制停止入力やインポジション、電磁ブレーキインタロック、故障
信号を使用する場合に使用します。

表示部 (注2)

サーボアンプの状態、ア
ラーム番号を表示します。

ノーヒューズ遮断器 (MCCB)
電源ライン保護のために使用します。

エンコーダ用コネクタ (CN2A/B)
サーボモータエンコーダを接続します。オプション
ケーブルまたはオプションコネクタセットを使用して 
ください。

バッテリ用コネクタ (CN4)
回転型サーボモータおよびダイレクトドライブ
モータで絶対位置検出システムを構築する場
合、バッテリケース (MR-BT6VCASE) および
バッテリ (MR-BAT6V1) を接続します。

電磁接触器 (MC)
アラーム発生時などサーボアンプの電源を
オフするために使用します。
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回転型サーボモータ
(写真はHG-KR053)

リニアサーボモータ

力率改善ACリアクトル  
(オプション)
サーボアンプの力率を改善し、電源容量 
を小さくできます。

SSCNETⅢケーブル 
(オプション)
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ダイレクトドライブモータ

バッテリケース


