
■1

■4

■3
■2

（a）

（b）

X軸、Y軸、Z軸

回転軸、Z軸

Z軸

退避位置へ移動

ネジ締め位置へ移動

動作フロー

押当て制御

■1  X軸
■2  Y軸
■3  上下軸（Z軸）
■4  回転軸
（a） ナットランナー
（b） ワーク

回転軸を速度・トルク（押当て制御）
でネジ締め

Z軸は回転軸に追従して下降

退避位置へ移動

vol.10 ナットランナー装置ナットランナー装置

MELSERVO-J4 Solutions 
現場の課題はこれで解決！

締め付けの繰り返し精度を向上させたい

通電トルクリップルの低減押当て制御

課題
2トルクセンサなしでネジ締めをしたい

課題
1

現場の課題

《アプリケーション》

●キャップ巻締め機

●シリンダヘッド締め付け機

●クラッチ締め付け機

●圧入機

●カシメ機

モデルシステム

《機器構成》

手順3
押当て制御用シーケンス
プログラムの作成

立上げ手順

シーケンサCPU
GOT
基本ベース

Q06UDEHCPU
GOT 1000シリーズ
Q35DB　

：
：
：

：
：

サーボアンプ
サーボモータ

MR-J4（W3）-B
HG-SR、HG-KR

シンプルモーションユニット
入出力ユニット

QD77MS4
QX40、QY40P
：
：

 

手順2
サーボパラメータ

の設定

手順1

システム構成の設定

GOT

Q06UDEHCPU
QD77MS4 QY40P

QX40

MCCB

MC

GOTGOT

ACサーボ MELSERVO



現場の課題は で解決！

オープンループでのネジ締めが可能押当て制御解決
1

モータ極数とスロット数の組合せを最適にすることで、通電トルクリップルを大幅に低減。

ネジ締め付け時の繰り返し精度を改善することができます。

ネジ締め付け繰り返し精度の向上通電トルクリップルの
低減

解決
2

位置制御、または速度制御から押当て制御に切換えることにより、上下軸（Z軸）、回転軸をトルク

センサなしにネジ締めができます。

押当て制御は速度制御、または位置決め制御から停止せずにトルク制御に切換える制御です。

①→② 上下軸：退避位置から作業位置までを移動
回転軸：サーボON状態で停止中

② 上下軸：押当て制御に切換え
回転軸：速度制御に切換えて低速で始動

②→③ 上下軸：ネジの仮締め開始
回転軸：中速度に切換えてネジ締め

④→⑤ 上下軸：ネジを一定トルクで押し付ける
回転軸：指定トルクに変更してネジ締め

⑤→⑥ 上下軸：位置制御に切換えて退避位置まで移動
回転軸：位置制御に切換えて退避位置まで移動

③→④ 上下軸：ネジを一定トルクで押し付ける
回転軸：押当て制御に切換えてネジ締め

【動作】

【トルクセンサレス】
ナットランナーの回転軸において、速度、
トルクを工程に合わせて制御することで、
トルクセンサなどのセンサを使用せず、
オープンループでのネジ締めが可能です。

当社比

1/4

繰り返し精度
向上

上下軸（Z軸）

回転軸

ナットランナー

① ② ③ ④ ⑤ ⑥

上下軸

回転軸

速度

トルク

速度

時間

…回転速度

時間

時間

時間

トルク

押当て制御→位置制御接触位置制御→押当て制御

トルク指令
変更

押当て制御→
位置制御

速度制御→
押当て制御

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

〈新型モータ（HG-KRシリーズ）〉

*400Wの場合

◎ トルクリップル

〈従来モータ（HF-KPシリーズ）〉



立上げ手順

手順1

システム構成でサーボアンプの

設定をします。

◎システム構成

◎サーボパラメータ

必要に応じて外部I/O
コネクタ設定、SSCNET
設定します。

◎サーボアシスタント
・アシスタント一覧
・アンプ設定
・試運転
・サーボ調整
・保守
・トラブルシューティング

サーボパラメータ
の設定

手順3

押当て制御用
シーケンス

プログラムの作成

制御モード切換え等の制御用プ

ログラムをファンクションブロック

（FB）で簡単に作成できます。

ダブルクリック

ダブルクリック

ダブルクリック

システム構成
の設定

各軸のサーボアンプの設定をし

ます。サーボアシスタント機能を

使用すると、初めての方でも簡単

に設定ができます。

ダブルクリック

ダブルクリック

押当て制御のFB
押当て制御へ切換え、
目標トルクの設定ができます。

速度制御のFB
速度制御の切換え、
速度の設定ができます。

手順2

◎MR Configurator2のヘルプ
サーボパラメータ等の設定内容を記載。
マニュアルなしでも設定可能。
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三菱 FA 検索
インターネットによる情報サービス「三菱電機FAサイト」

三菱電機FAサイトでは、製品や事例などの技術情報に加え、トレーニングスクール情報や
各種お問い合わせ窓口をご提供しています。また、メンバー登録いただくとマニュアルや
CADデータ等のダウンロード、ｅラーニングなどの各種サービスをご利用いただけます。

高精度、高応答性が、高精度、高応答性が、
これまでの不可能をこれからの標準に。これまでの不可能をこれからの標準に。

の
特 長

大幅な配線本数、部品削減で省スペース化を実現省 スペース

MR-J4シリーズの２軸一体サーボ
アンプ、３軸一体サーボアンプと組
み合わせることで、配線本数、部品
点数が大幅に削減できます。
また、3軸一体「MR-J4W3-B」を
使用すると、サーボアンプの設置
面積が約30％削減でき、さらなる
省スペース化が図れます。

通電時間累積や突入リレーの
オン/オフ回数が確認できます。
アンプの有寿命部品のコンデ
ンサやリレーの交換時期の目
安情報として使用できます。

安定稼動のための予防保全を支援保 　 全

◎機械診断機能◎アンプ寿命診断機能
通常の運転を行うだけで、機械の摩
擦や振動を推定して表示します。特
別な測定は不要です。稼動開始時
の値と比較することで、稼動後の機
械がどれほど経年劣化しているかが
把握でき、予防保全に役立ちます。

コントローラとサーボアンプ間で、大量のサーボデータをリアルタイム
に通信可能。また、モーションコントローラQ17nDSCPU、シンプル
モーションユニットQD77MSに接続したパソコン上からMELSOFT 
MR Configurator2が使用可能。複数のサーボアンプのパラメータ
設定やモニタなど情報の一元管理が行えます。

専用ケーブルをコネクタに差し込むだけでのワンタッチ接続。配線
作業を大幅軽減できます。

さらなる高速化で高度な駆動制御を可能にSSCNETⅢ/H

◎大幅な省配線化を実現◎ネットワークによる集中管理

＜省スペース化＞

168

120
サーボアンプ
サーボモータ
ノーヒューズブレーカ(MCCB)
電磁接触器(MC)

×３
×３
×３
×３

＜部品点数＞

MR-J4-B×3台

MR-J4-10B

INPUT

P3

P4

P+
C
D

3

8

C
N

C
N

C
N

C
N

C
N

C
N

C
N

C
N

5

1
A

1
B

2

2
L

4

U

V

W
CHARGE

CNP3

CNP2

CNP1

SER： XXXXXXXXX

100V
AC

OPEN

L11

L21

L1

L2
L3

N-

MR-J4-10B

INPUT

P3

P4

P+
C

D

3

8

C
N

C
N

C
N

C
N

C
N

C
N

C
N

C
N

5

1
A

1
B

2

2
L

4

U

V

W
CHARGE

CNP3

CNP2

CNP1

SER： XXXXXXXXX

100V
AC

OPEN

L11

L21

L1

L2
L3

N-

INPUT

P3

P4

P+
C
D

U

V

W
CHARGE

CNP3

CNP2

CNP1 100V
AC

OPEN

L11

L21

L1

L2
L3

N-

PULL

POWERQ64PN

QY10QY10 Q172DLXQ173DPX Q172DEX QJ61BT11N

STATION NO.

X10

X1

MODE

NC

DA

DB

DG

1

3

5

7

6

4

2

RUN
MODE
SD
ERR.

PRM
D LINK
RD

STOP

CN
1

CN
2

RUN

SW

1 2

Q173DSCPU

EMI

PE
RI
PH
ER
AL
 I/
F

EX
T 
. I
/F

PULL

Q06UDHCPU
RUN
INIT
OPEN
SD

ERR
COM.ERR
100M
RD

10BASE-T/100BASE-TX

QJ71E71-100

■SSCNETⅢ/H指令の構成

ケーブル1本で接続

POWER

MODE
RUN
ERR
USER
BAT

BOOT

MODE
RUN
ERR
USER
BAT

BOOT

RS-232 RS-232

■パルス列指令の構成

配線数が多い

ケーブルの
差換え不要

MR Configurator2

Q17nDSCPU
QD77MSデータ読出し

データ書込み
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85

MR-J4W3-B（3軸一体型）×1台 

サーボアンプ
サーボモータ
ノーヒューズブレーカ(MCCB)
電磁接触器(MC)

×１
×３
×１
×１

＜部品点数＞

設置面積

30%減


