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Remarques
Signification des pictogrammes

1 Remarques
1.1  Signification des pictogrammes

Respecter impérativement toutes les consignes de sécurité de cette
documentation !

Danger électrique
Risque de blessures graves ou mortelles

Danger mécanique
Risque de blessures graves ou mortelles

Situation dangereuse
Risque de blessures légeres

Situation critique

Risque d'endommagement de l'appareil ou du milieu
environnant

Conseils d'utilisation et informations

IO 2>

1.2 Consignes de sécurité

1.21 Remarques préliminaires

Les consignes de sécurité ci-dessous sont celles valables pour I'utilisation de
I'éditeur technologique.

Respecter également les consignes complémentaires données dans les diffé-
rents chapitres de ce manuel.

1.2.2 Consignes de sécurité générales

La configuration et la mise en service avec I'éditeur technologique du servovariateur
multi-axe MOVIAXIS® ne doivent étre réalisées que par du personnel électricien qualifié
conformément aux prescriptions de protection en vigueur et selon les instructions de la
notice d'exploitation MOVIAXIS®.
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Noms de produits et marques

Il est recommandé de lire attentivement ce manuel avant de commencer la configuration
et la mise en service avec I'éditeur technologique d'un MOVIAXIS®. Ce manuel ne rem-
place pas la notice d'exploitation MOVIAXIS®. Il est impératif de respecter les instruc-
tions et remarques de la documentation MOVIAXIS® afin d'obtenir un fonctionnement
correct et de bénéficier, le cas échéant, d'un recours en cas de défectuosité.

1.3  Noms de produits et marques

Les marques et noms de produit cités dans cette documentation sont des marques dé-
posées dont la propriété revient aux détenteurs des titres.
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Description du systéme
Généralités

2
2.1

2.2

Description du systéme
Géneéralités

L'éditeur technologique MOVIAXIS® "Positionnement mono-axe", appelé éditeur tech-
nologique dans la suite, est un assistant logiciel pour la configuration du servovariateur
multi-axe MOVIAXIS®.

Il assiste I'utilisateur dans toutes les étapes de réglage nécessaires ; I'utilisateur n'a be-
soin de saisir que les parameétres spécifiques a son application. L'éditeur technologique
configure en plus tous les objets données-process nécessaires en leur affectant les
blocs fonction FCB adéquats.

Outre I'assistant logiciel pour la configuration, I'éditeur technologique offre la possibilité
d'exploiter I'entrainement en mode pilotage. Ce qui permet de tester la configuration de
l'installation sans étre raccordé a un APL.

Domaines d'utilisation

L'éditeur technologique est particuliérement adapté pour des applications dans les-
quelles un nombre plus ou moins important de positions doit étre atteint avec des
rampes d'accélération et des vitesses variées. Il permet de piloter I'entrainement en
mode Jogg, de commander des prises de référence ou des fonctions de test, comme
par exemple le test de freinage. Par principe, la définition de consigne se fait par un bus.

En cas de positionnement sur un codeur externe, nécessaire en cas de liaison non po-
sitive entre I'arbre moteur et la machine, il est possible d'utiliser au choix un codeur in-
crémental ou un codeur absolu.

Les domaines d'utilisation typiques de I'éditeur technologique sont
» les applications de manutention :
» axes de translation
+ axes de levage
» les applications d'emballage :
» taches de positionnement
+ lalogistique :
» transstockeurs

» chariots de convoyage transversal

L'éditeur technologique offre les avantages suivants :

+ Interface utilisateur conviviale

» Prise en main rapide et aisée

+ Seuls les paramétres nécessaires pour le fonctionnement sont a saisir.

* Mise en service guidée par assistant au lieu d'une programmation fastidieuse : |'uti-
lisateur n'a donc pas besoin d'avoir des connaissances de programmation
approfondies.

» Utilisation d'un codeur incrémental ou d'un codeur absolu comme codeur externe

» Emploi d'unités utilisateur, p. ex. impulsions/min.
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Exemple d'application

. L'éditeur technologique est un élément du MOVITOOLS® MotionStudio, il ne faut
donc aucun logiciel supplémentaire.

* Aucun élément matériel supplémentaire nécessaire

2.3 Exemple d'application

L'illustration suivante montre une application typique pour I'éditeur technologique de po-
sitionnement mono-axe (avec chariot de translation et dispositif de levage).

= U0 L L 17T 17 /1]

[y
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Description du systéme
Identification du programme

2.4 Identification du programme
Avec MOVITOOLS® MotionStudio & partir de la version 5.40, l'identification de I'appli-
cation chargée peut étre réalisée dans I'arborescence paramétres.

Le logiciel MOVITOOLS® MotionStudio permet d'identifier la configuration la plus ré-
cente chargée dans le servovariateur MOVIAXIS®.

Procéder comme suit :

- Brancher le PC sur le servovariateur MOVIAXIS®, comme décrit au chapitre 5 "Mise
en service" de la notice d'exploitation.

« Lancer MOVITOOLS® MotionStudio.
*  Ouvrir I'arborescence paramétres de I'axe concerné.

* Dans l'arborescence paramétres, sélectionner le menu
[MOVIAXIS\Affichage de valeurs\Editeurs tech installés].

» Apparait alors la fenétre indiquant les éditeurs technologiques installés et leurs nu-
méros de version.

= MO¥ITOOLSE-MotionStudio - [Essais - x
= dio - [ 1 ]
Projet  Editer  Réseau  Affichage  Plugin = Réglages  Fenétre  Aide
DEEIBO(EE X | [t a
% EE Arborescence paramétres [3: PosMonoaxe] | ¥4k X
T
g ce hage de valeurs\E diteurs tech installés =] x|
3
=
= 2] MOViaXISe . . A
5 5453 Affichage de valeurs Editeurs technologiques nstalés
i =] Valeurs-process entrainemert actf Nom | version | Aclualiser |
= /=] Yalews-process étage de puissance Pogitionnement mono-axe W11
& = Valews-process codeur 1-3 et
2 /=] Etat variateur &I
- Earacten.sthux'es. wariateur R —— |
/=] Plaque signalétique varisteur

- % Editeurs tech installés
=7 Historique des défauts 0-5
[B-{E8 Caractéristiques ertrainement
B8 Communication

@-E Codew

-{E8 Paraméhage FCB

{88 Fonctions spéciales

E diteurs tech installés I
onme | 5 2
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3 Détermination

3.1 Conditions préalables

3.1.1  PC et logiciels
L'éditeur technologique est déja intégré dans MOVITOOLS® MotionStudio. Pour utiliser
MOVITOOLS® MotionStudio, il faut disposer d'un PC avec systéme d'exploitation
WINDOWS 2000 ou WINDOWS XP/SP2 (Home Edition ou Edition Professionnelle).
La liaison entre MOVIAXIS® et PC peut étre réalisée via différents modes de
communication.
» SBus : établissement de la liaison via un adaptateur CAN USB (voir notice d'exploi-

tation MOVIAXIS®)

- PROFIBUS : les modules d'axe MOVIAXIS® sont équipés d'une carte PROFIBUS.

3.1.2 Moteurs

Sont autorisés pour I'exploitation les moteurs listés dans le manuel de détermination
MOVIAXIS®.

3.1.3 Codeurs externes

» En cas de transmission sans glissement entre I'arbre moteur et la charge : un codeur
externe (codeur machine) n'est pas nécessaire.

» En cas de transmission non positive entre I'arbre moteur et la charge : un codeur
externe (codeur machine) solidaire de la charge, est nécessaire en plus du codeur
moteur. Le codeur externe est a raccorder aux cartes multicodeurs des types
XGH11A et XGS11A (option). Types de codeurs admissibles, voir manuel de déter-
mination MOVIAXIS®,

3.1.4 Systéme de bus

3.1.5

L'éditeur technologique permet de procéder a tous les réglages nécessaires a I'exploi-
tation du module d'axe MOVIAXIS® dans un systéme de bus. L'exploitation est possible
avec les systémes de bus suivants :

+ PROFIBUS / PROFIBUS DP
+ CAN

Mise en service du régulateur de vitesse

Avant de lancer I'éditeur technologique, il faut procéder a la mise en service de I'axe.

L'éditeur technologique détecte si la mise en service a déja été réalisée.
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3.2 Description de la fonction

3.2.1 Fonctionnalités

L'éditeur technologique offre les fonctionnalités suivantes :

Grace a une interface graphique, I'utilisateur peut faire une mise en service simple
et rapide de la fonction technologique.

L'éditeur technologique prend en charge tous les réglages de parameétres et de
données-process nécessaires pour la fonction sélectionnée pour I'axe.

Les réglages de I'éditeur technologique peuvent étre sauvegardés et documentés
dans un fichier *.xml.

Une fois toutes les étapes de I'éditeur technologique parcourues et tous les réglages
transférés au servovariateur, I'axe offre les fonctionnalités suivantes :

Possibilité de définir via le systéme de bus un grand nombre de positions cibles

Possibilité de définir via le systéme de bus un grand nombre de consignes de vitesse
et d'accélération

Utilisation de fins de course logiciels
Utilisation de fins de course matériels

Retour cyclique de la position réelle ou de la vitesse en unités utilisateur, p. ex. [mm]
ou [impulsions/min]) ; a condition qu'elle ait été définie lors de la mise en service de
l'axe

Une fois la prise de référence terminée, possibilité de positionner sur une position
initiale, sans utiliser une instruction de positionnement supplémentaire

Mise en réseau simple avec I'automate amont

Possibilité de pilotage via six ou 10 mots données-process

3.2.2 Modes d'exploitation

Une fois toutes les étapes de I'éditeur technologique parcourues et tous les réglages
transférés au servovariateur, les modes d'exploitation suivants sont possibles :

Mode Jogg

Prise de référence
Maintien de position
Positionnement
Test de freinage

Arrét du systéme d'entrainement

Manuel Editeur technologique MOVIAXIS de positionnement mono-axe
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3.3 Mise a I'échelle de I'entrainement

3.3.1 Unités utilisateur

L'automate amont fixe les consignes telles que les positions cibles en unités utilisateur,
— chap. "Mise en service" de la notice d'exploitation MOVIAXIS®.

Réglage-usine des unités utilisateur
Position : 65536 inc/tour
Vitesse :  0.001 tr/min

Accélération :  0.01 tr/(min * s)

Couple :  0.001 % par rapport au couple nominal moteur

Lors de la définition des positions cibles, priére de tenir compte des éventuels rapports
de réduction du réducteur ou du réducteur primaire, du pas de vis, etc.

3.4 Fins de course logiciels

Les fins de course logiciels doivent se trouver a l'intérieur de la plage de déplacement
délimitée par les fins de course matériels ; ce qui signifie que dans le sens du dépla-
cement, le fin de course logiciel est atteint avant le fin de course matériel. A ce sujet,
voir également le chapitre "Came de référence et point zéro machine" (page 13).

3.5 Fins de course matériels

Les fins de course matériels sont a sécurité positive, donc avec contacts a ouverture
(Low = fin de course atteint). Les fins de course matériels doivent se trouver en dehors
de la plage délimitée par les fins de course logiciels.
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3.6

Came de référence et point zéro machine

Pour les applications avec instructions de positionnement absolu, il est nécessaire de
définir le point de référence (point zéro machine). Pour les codeurs absolus, il faut définir
le point de référence une seule fois lors de la premiére mise en service. Pour tous les
autres types de codeur, le point zéro machine doit étre défini lors de chaque mise sous
tension de la machine.

Le MOVIAXIS® supporte dix types de prise de référence différents, réglés par le para-
métre "9658.2 Type de prise de référence”.

Le référencement sur un fin de course matériel et/ou une came de référence peut étre
réglé dans I'éditeur technologique.

Si, au cours de la prise de référence de type 1 ou type 2, un fin de course matériel est
atteint et si le point de référence n'a pas encore été atteint, I'entrainement repart en sens
inverse et poursduit la prise de référence dans l'autre sens.

Point zéro machine = point de référence + correction point zéro

L'état "Axe référencé" est désactivé lorsque le servovariateur est mis hors tension ou en
cas de messages de défaut concernant la mesure de la distance. Sauf avec un codeur
absolu. Avec les codeurs absolus Hiperface® et les codeurs absolus SSI, I'état "Axe ré-
férence" est toujours activé et n'est désactivé qu'au cours de la prise de référence. Si la
prise de référence est interrompue, I'axe reste en état "Non référencé".

Pour le choix de la prise de référence sur came de référence ou sur impulsion zéro du
codeur, tenir compte des points suivants.

* L'impulsion zéro du codeur se décale en cas de remplacement du moteur.

» La précision de la came de référence peut étre altérée par son vieillissement ou
son usure ou en raison d'un hystérésis de démarrage.

» Lorsque le point de référence est déterminé a partir de I'impulsion zéro du codeur
et de la came de référence et que l'impulsion zéro du codeur se trouve préci-
sément a la fin de la came de référence, le front de démarrage de la came de ré-
férence peut étre défini avant ou apres l'impulsion zéro du codeur (hystérésis de
démarrage). Il peut en résulter un point de référence variant de £ un tour moteur.
On peut y remédier en décalant la came de référence (d'environ un demi-tour
moteur).

» Pour les déplacements sans fin dans une seule direction, la prise de référence ne
peut s'effectuer que sur came de référence. Il faut également tenir compte du fait
qu'en cas de rapport de réduction non entier, la distance entre la came de réfé-
rence et I'impulsion zéro du codeur n'est pas constante ; seule la fin de la came
de référence pourra donc étre utilisée comme point de référence.

» La longueur de la came de référence et les vitesses de référence devront étre
choisies de maniére a assurer le passage a vitesse lente (vitesse de référence
IPOS 2) de I'entrainement lorsqu'il atteint la came de référence. La fin de la came
de référence ou la prochaine impulsion zéro du codeur peuvent étre utilisées
comme point de référence.

» La prise de référence sur l'impulsion zéro n'est possible que si le codeur posséde
une impulsion zéro et que la voie avec impulsion zéro est raccordée au
servovariateur.

Manuel Editeur technologique MOVIAXIS de positionnement mono-axe
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En option, le paramétre "9656.1 Atteindre position initiale" permet, pour chaque type de
prise de référence, de sélectionner un positionnement sur la position initiale aprées la
prise de référence. Ainsi, I'entrainement peut, indépendamment du point de référence,
atteindre une position définie librement a l'intérieur de la plage délimitée par les fins de
course avec le bloc fonction FCB 12 Prise de référence. L'automate est donc dispensé
d'un positionnement. La position initiale est définie dans le paramétre "9730.2 Point zéro
machine". La vitesse selon laquelle la position initiale est atteinte est spécifiée dans le
parameétre "9731.1 Vitesse vers position zéro machine".
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3.7 Affectation des données-process

3.7.1 Pilotage via six mots données-process

SP

B

—R

=0

=l:',> SP1 | SP2 | SP3 | SP4 | SP5 | SP6

o]

\ﬁ@ﬁﬁ@@@ﬁﬁé\@ EP1 | EP2 | EP3 | EP4 | EP5 | EP6

EP

L'automate amont envoie six mots sorties-process (SP1 — SP6) au servovariateur et ré-
ceptionne six mots entrées-process.

L'affectation des données-process est faite de la maniére suivante.

SP EP

1 ' Mot de commande 0 1 | Mot d'état 0
2 | Position High 2 | Position High
3 | Position Low 3 | Position Low 6 mots

- - données-
4 | Vitesse 4 | Vitesse process
5 | Accélération 5| Couple 10 mots

T - données-
6 Décélération 6 Mot d'état 1 process
7 | Mot de commande 1 7 | Courant total
8 | Non affectée 8 | Non affectée
9 | Non affectée 9 | Non affectée

0

-
o
-

Non affectée Non affectée
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Consignes des Les consignes des sorties-process sont listées dans les tableaux suivants.

sorties-process
SP1 : Mot de commande 0

Bit 0 | FCB Verrouillage étage de puissance

Bit 1 | FCB Arrét aux limites application
Bit 2 | FCB Arrét aux limites systéme
Bit 3 | FCB Maintien de position

Bit 4 | Sans fonction

Bit 5 | Sans fonction

Bit 6 | Reset défaut

Bit 7 | Transférer position

Bit 8 | Libération

Bit9 | Jogg +
Bit 10 | Jogg -
Bit 11 | Jogg sélection vitesse
Bit 12 | FCB Mode Jogg
Bit 13 | FCB Prise de référence
Bit 14 | FCB Positionnement
Bit 15 | FCB Test de freinage

SP2 : Position cible
Bit0- 15 \ Position High

SP3 : Position cible
Bit0- 15 \ Position Low

SP4 : Vitesse

Bit0- 15 \ Vitesse

SP5 : Accélération
Bit0 - 15 \ Accélération

SP6 : Décélération
Bit0- 15 \ Décélération
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Mesures des Les mesures des entrées-process sont listées dans les tableaux suivants.

entrées-process -
EP1 : Mot d'état 0

Source : structure systéme : programmable /
Code défaut

Bit 0 | Arrét moteur
Bit 1 | Prét

Bit 2 | Moteur actif référencé

Bit 3 | En position

Bit 4 | Frein débloqué
Bit 5 | Défaut

Bit 6 | Fin de course droite

Bit 7 | Fin de course gauche
Bit 8
Bit 9
Bit 10
Bit 11
Bit 12
Bit 13
Bit 14
Bit 15

Code défaut

EP2 : Position réelle
Bit0- 15 \ Position High

EP3 : Position réelle
Bit0- 15 \ Position Low

EP4 : Vitesse

Bit0- 15 \ Vitesse

EP5 : Couple

Bit0- 15 \ Couple
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Source :
Code défaut

EP6 : Mot d'état 1

structure systéme : programmable /

Bit 0

Bit 1
Bit 2

Bit 3

Bit 4
Bit 5

Bit 6

Bit 7
Bit 8

Bit 9

Bit 10
Bit 11

Bit 12

Bit 13
Bit 14

Bit 15

Numéro FCB

Instance

3.7.2 Pilotage via 10 mots données-process

Consignes des
sorties-process

En cas de pilotage via 10 mots données-process, l'affectation des SP1 - SP6 et
EP1 - EP6 est identique a celle pour le pilotage via six mots données-process. Les
autres affectations sont présentées ci-apres.

La configuration utilisateur des SP7 - SP10 n'est pas écrasée par I'éditeur techno-
logique en cas de nouvelle mise en service.
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Les consignes des sorties-process sont listées dans les tableaux suivants.

SP7 : Mot de commande 1

Bit 0 | Sans fonction

Bit 1 | Sans fonction

Bit 2 | Sans fonction

Bit 3 | Sans fonction

Bit 4 | Sans fonction

Bit 5 | Sans fonction

Bit 6 | Sans fonction

Bit 7 Sans fonction Ces bits ne sont pas
- - écrasés lors de la mise
Bit 8 | Sans fonction en service.

Bit 9 | Sans fonction

Bit 10 | Sans fonction

Bit 11 | Sans fonction

Bit 12 | Sans fonction

Bit 13 | Sans fonction

Bit 14 | Sans fonction

Bit 15 | Sans fonction

SP8 : Non affectée
Bit0 - 15 \ Non affecté

SP9 : Non affectée
Bit0- 15 \ Non affecteé

SP10 : Non affectée
Bit0- 15 \ Non affecté
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Mesures des
entrées-process

3.8

La configuration utilisateur des EP7 - EP10 n'est pas écrasée par I'éditeur techno-
logique en cas de nouvelle mise en service.

Les mesures des entrées-process sont listées dans les tableaux suivants.

EP7 : Courant total
Bit0 - 15 \ 0,001 A

EP8 : Non affectée
Bit0 - 15 \ Non affecté

EP9 : Non affectée
Bit0-15 \ Non affecté

EP10 : Non affectée
Bit0 - 15 \ Non affecté

Coupure sécurisée

Toutes les informations concernant la "Coupure sécurisée" figurent dans les documen-
tations suivantes :

» Manuel "Coupure sécurisée pour MOVIAXIS® - Dispositions techniques"
» Manuel "Coupure sécurisée pour MOVIAXIS® - Applications"
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4 Installation

4.1 Logiciel MOVITOOLS® MotionStudio

Pour installer MOVITOOLS® MotionStudio, il faut disposer des droits d'administrateur
sur le PC.

Pour utiliser I'éditeur technologique, les logiciels suivants doivent étre installés :
MOVITOOLS® MotionStudio
Serveur de communication SEW

Le déroulement de l'installation est le suivant :

Etape 1 : lancer le fichier [setup.exe] sur le CD d'installation.

L'assistant d'installation est lancé.

L'installation du logiciel se fait en plusieurs étapes et offre donc la possibilité de per-
sonnaliser cette installation.

Microsoft.NET Framework") : activer l'installation de
"Microsoft.NET Framework", s'il n'est pas encore installé sur le PC. L'option est
automatiquement cochée si le programme n'est pas encore installé.

MOVITOOLS® MotionStudio : logiciel d'ingénierie pour MOVITRAC® B,
MOVI-PLC®, MOVIAXIS®, MOVIFIT® et autres produits de la palette SEW.

Serveur de communication SEW : serveur de données pour la communication
via RS232 / 485, Ethernet, PROFIBUS ou bus systeme SEW (CAN)

Pilote OEM PEAK
Editeur PLC : pas nécessaire pour utiliser I'éditeur technologique
MOVITOOLS® : pas nécessaire pour utiliser I'éditeur technologique

Si, lors de I'installation du MOVITOOLS® MotionStudio, le MOVITOOLS® n'est pas en-
core installé sur le PC, penser a cocher cette option d’installation.

Microsoft.NET Framework (SP1)") : I'installation de Service Pack 1 est indis-
pensable car nécessaire pour I'utilisation de MOVITOOLS® MotionStudio.

1) Microsoft.NET Framework est un utilitaire de la société Microsoft, ajouté a la configuration Windows
existante. SEW décline toute responsabilité concernant les composants installés par ce kit d'installation.
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Etape 2 : désinstallation d'une ancienne version du logiciel

Au moment de l'installation, le programme détecte automatiquement si une ancienne
version de MOVITOOLS® MotionStudio est installée. Cette ancienne version doit
étre désinstallée.

Les données et projets créés dans I'ancienne version, sont transférés.

Etape 3 : installation du logiciel MOVITOOLS® MotionStudio

Installation des fichiers-programme de MOVITOOLS® MotionStudio. La fenétre de
dialogue permet d'indiquer si tous les utilisateurs ou seul I'utilisateur actuel ont le
droit d'utiliser le logiciel. Cette fenétre permet aussi d'indiquer le répertoire dans le-
quel le logiciel doit étre installé.

SEW recommande les réglages suivants :

* "Tous les utilisateurs"
» Répertoire : [C:\Program Files\SEW\MotionStudio\]

Suivre les instructions de I'assistant.

Une fois l'installation terminée, celle-ci est finalisée par d'éventuels compléments. Priére
de ne pas interrompre l'installation.

Etape 4 : installation du programme SEW Communication Server

Installation des fichiers-programme du serveur de communication SEW. La fenétre
de dialogue permet d'indiquer si tous les utilisateurs ou seul l'utilisateur actuel ont le
droit d'utiliser le logiciel. Cette fenétre permet aussi d'indiquer le répertoire dans le-
quel le logiciel doit étre installé.

SEW recommande les réglages suivants :

* "Tous les utilisateurs"”
» Répertoire : [C:\Program Files\SEW\MotionStudio\]

Suivre les instructions de I'assistant.
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+ Etape 5 : installation du programme pour le pilote OEM PEAK

Pour pouvoir utiliser I'adaptateur CAN USB de PEAK, les pilotes correspondants
doivent étre mis a jour.

L'installation de ces composants de programme est indispensable si le paramétrage de
I'appareil doit étre réalisé via adaptateur CAN USB PEAK.

PROFIBUS est un autre canal de communication possible si le MOVIAXIS® est relié
directement au réseau PROFIBUS via une carte option XFP11A ou a une passerelle
PROFIBUS.

» Etape 6 : installation du programme MOVITOOLS® MotionStudio
Suivre les instructions de l'assistant.

Une fois linstallation terminée, lancer MOVITOOLS® MotionStudio partir de
[Démarrer\Programmes\SEW\MOVITOOL S® MotionStudio].

4.2 Utilisation de MOVITOOLS® MotionStudio via PROFIBUS

L'installation de PROFIBUS est décrite dans la documentation "MOVIAXIS® MX, inter-
face bus de terrain XFP11A PROFIBUS DP".

4.3 Raccordement de CAN1 et CAN2

L'affectation des raccordements pour la communication CAN1 et CAN2 est donnée
dans la notice d'exploitation "Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS®".

4.4 Configuration du serveur de communication SEW
Pour utiliser MOVITOOLS® MotionStudio via PROFIBUS DP-V1 , il faut avoir la carte op-
tion CP5512-PC ainsi que les pilotes Softnet-DP adéquats.

Le PC est raccordé en tant que maitre de classe 2 a un réseau PROFIBUS existant et
peut communiquer avec les variateurs via le protocole DPV1 a l'aide de services de pa-
rameétres acycliques.

Pour pouvoir utiliser MOVITOOLS® MotionStudio via PROFIBUS, il faut effectuer en
amont la configuration du serveur de communication SEW.
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4.5 Schéma de raccordement de I'électronique de commande MOVIAXIS®

L'illustration suivante montre le schéma de raccordement de I'électronique de

commande MOVIAXIS®.

O

X9a X9b
Entrée bus  Sortie bus
signalisation  signalisation

Etriers de blindage

de I'électronique

3 .
e i——non affectée
OOND s e3—CAN L
CANH o ——Denp
O CAN_L
non affectée- o non affectée
. X10
figée sur o .
Libération étage de puissance DIZZ [1———— Libération étage de puissance
Module d'axe programmable DIg1 | 2——t_ Fin de course droite*
tailles 1-6 programmable <——{ DI@2 | 3|——t— Fin de course gauche*
programmable «<—— DI@3 [4|———— Came de référence
programmable <————— DIg4 [5—
programmable «—— DI@5 | 6]|—
programmable «—— DIZ6 |7 —
programmable <« DIZ7 81—
programmable <« DIZ8 | 9}—
Potentiel de référence signaux binaires DIZJ .. DIZ8 ———— DCOM|10—
Potentiel de référence général }7 DGND|11
. de I'électronique de commande
2 x affichage 7 segments
‘7‘ . c%tals de ! X1
fonctionnement, —
|| voi affichages programmable DOoo| 1
durant le programmable ——» DO@1| 2 |—
fonclionnerqent programmable — ./ DO@2| 3 |—
du module d'axe programmable — [ DOZ3[ 4 |—
Potentiel de référence signaux binaires DOZ@ .. DOZ3 }7 DGND| 5 F—
X13
Raccordement codeur
moteur (Hiperface ou
résolveur) et
o* |capteur de température
: en option
Bobine et contact & ouverture Bobine et contact & X5a X5b)
relais de sécurité | relais de sécurité Il lojlo 1] 24Ve
20| |o 2| DGND
30| |0 3] 24Vy
40| |o 4| BGND
1
DGND ~ pPE
[ [=|
Z| 2|
X7 |y glo|g X8 |y Fole
+ 0 +
1123/ 4 112[3 24V pour Alimentation 24 V pour API
alimentation du frein  \/, NV, et électronique de commande

*Voir paragraphe 5.13, si configuré

Manuel Editeur technologique MOVIAXIS de positionnement mono-axe




Mise en service ‘@
Généralités ( @ 5

5 Mise en service
5.1 Généralités

Les conditions préalables a une mise en service réussie sont le bon dimensionnement
et l'installation correcte de I'entrainement. Les informations détaillées pour la détermi-
nation figurent dans le manuel de détermination MOVIAXIS® (nous consulter).

Vérifier l'installation ainsi que le raccordement des codeurs et l'installation des cartes
bus de terrain d'aprés les consignes d'installation du catalogue et de la notice d'exploi-
tation MOVIAXIS® et des documentations sur les bus de terrain.

Utiliser un codeur absolu en guise de codeur externe (raccordement sur carte multi-
codeur XGH11A, XGS11A). Respecter également les conseils pour l'installation et la
mise en service du manuel correspondant.

Remarques concernant les menus déroulants

a)

|E ntrées binaires

M

o

D100; Yerouillage étage final
DI Sans fonction

DI02: Sans fonction

D103: Came de référence

D104: Sans fonction
D105: Sanz fonction
DI0E: Sans fonction
DI0Y: Sans fonction

D108: Sans fonction

fi | saleug saaiug ‘mf

Les fenétres réduites sur le c6té, comme présentées dans l'illustration précédente, ap-
paraissent dés que le curseur passe dessus et sont figées ouvertes par clic sur I'épingle.
Si l'ouverture de la fenétre n'est pas figée, elle se réduit automatiquement dés qu'on la

quitte.

Remarques concernant les descriptions de paramétres

Les réglages (P1/P2/P3) qui sont fonction des paramétres se rapportent toujours au jeu
de paramétres actuel.

25
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5.2 Travaux préliminaires

Avant la mise en service du positionnement mono-axe, procéder aux opérations
suivantes :

+ Relier le MOVIAXIS® au PC. D'autres informations & ce sujet sont données dans la
notice d'exploitation "Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX", chapitre "Mise en
service".

« Installer MOVITOOLS® MotionStudio sur le PC. Les informations détaillées a ce
sujet sont données dans le manuel "MOVITOOLS® MotionStudio".

» La mise en service du(des) module(s) d'axe MOVIAXIS® est terminée.

» Verrouiller I'étage de puissance (signal "0" sur la borne X10:1, DIJJ Verrouillage
étage de puissance).

5.3 Frequence de transmission CAN1 et attribution de I'adresse de base

D'autres informations concernant le réglage de la fréquence de transmission CAN1 et
l'attribution de I'adresse de base sont données dans la notice d'exploitation "Servo-
variateurs multi-axes MOVIAXIS® MX", chapitre "Mise en service".

5.4 Fréquence de transmission CAN2 et attribution de I'adresse de base

L'adresse du bus CAN2 ainsi que tous les autres paramétres de communication
peuvent étre réglés dans I'arborescence paramétres sous "Communication \ Réglages
de base".

D'autres informations sont données dans la notice d'exploitation "Servovariateurs multi-
axes MOVIAXIS® MX", chapitre "Mise en service".

5.5 Etablissement de la communication

MOVITOOLS® MotionStudio permet la communication avec les produits électroniques
SEW via différents modes de communication.

D'autres informations concernant les différents modes de communication sont données
dans la notice d'exploitation "Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX", chapitre
"Mise en service".
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Sélectionner l'interface choisie dans le champ correspondant dans la partie gauche de
la fenétre "Configurer les raccordements de communication" qui apparait au moment de
la création d'un nouveau projet.

Configurer les raccordements de communication |
&, (1) SBus
Réglages de baze
et [V Activer
Baudrate: AO0KE w | [Standard: GO0 KR
™| Activer
™| Activer
™ ctiver ™ Afficher tous les paramétres
¥ Optiong avancées | 0K I Abandon
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5.6 Recherche des appareils connectés et activation du mode Online

La recherche des appareils connectés se fait en deux étapes.
1. Reconnaissance des appareils dans MOVITOOLS® MotionStudio

Appuyer sur la touche de fonction F5 ou sur I'icdne [Scan Online]. Tous les canaux
de communication configurés sont alors automatiquement scannés et les appareils
accessibles affichés dans I'arborescence des appareils.

MIJVITIJIJLSIZE:I-Motionstudio - [Essais]*

=10[x]

Projet  Editer  Réseau  Affichage  Plugin Réglages  Fenétre  Aide

DEE BD & E ) % | Ot 4|
Apercu / Réseau_Can |

. u Awe?
w Al

.@. Részau_Canl
EI@ SBus
g 1 At
u 2 bwel

------- kg 3 PosMonoare

o | 0:.

2. Commutation sur mode Online

Passer MOVITOOLS® MotionStudio en mode online en cliquant sur l'icbne [Mode
Online].

ES]MOvITOOLS®-MotionStudio - [Essais]™

=lox]
Projet Editer Réseau Affichage Plugin Réglages Fenétre Aide

D= B D ® e X | [t 149 |

Apercu / Réseau Canl o
% Mode Online

o Awe2
bt Awel

o g PosMonoaxe

@. Reéseau_LCanl
E=I sz SBus
Lol 1A
ol 2 e

- ke 3 PosMonosaxe

[_orrme_| |

€ Etat

Sélectionner ensuite I'appareil souhaité, puis activer le menu des programmes addi-
tionnels a l'aide du bouton droit de la souris du PC.
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5.7 Démarrer I'éditeur technologique

Aprés sélection des axes souhaités dans l'arborescence des appareils du
MOVITOOLS® MotionStudio et pression du bouton droit de la souris apparait un menu
contextuel permettant de démarrer I'éditeur technologique.

@l Réseau_Can

EI@ SBus

-l 1 MXAB1A004-503-00-
- h 2 Ma-814-002-503-00--

1. Editeur PDO
2, Edieur technologique Mation

3, Mise en route

8- 1H 5

Lr et

4, irbarescence paramétres
|

-2

Comparaisan

QOutils de mise en route 3

Fonctions technologiques | [ orive stertup for MowPLC

Diagnastic ‘.5 Positionnement mano-axe

’— 0 > — Fﬂ Editewr technolgique Mation 0 Fiat
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5.8 Choix de la fonction

La fenétre "Choix de la fonction" présentée ci-dessous permet de sélectionner directe-
ment les différentes actions a exécuter avec I'éditeur technologique. Ces fonctions sont
décrites ci-apres.

8- Mol ionSludsa - [Fsais|* =121x

Projet  Edeer  Réssau  Afichaps  Puor  Réglages  Fendte A
DFE WD 6 EJE > 1 4 XD 43
@ B Poaicenanent mon-si8 [ MAATIA2S0300-] | EXNE

Choix de la fonction

)
§ | au réglages de base

@n route motéur non
1)

ey e e i dy

I— Chotx de la source de pilolage/eonsigne

sller procacder & una miss an

6 Consutter I'application

=) =) =)
|

[T Créestion dume documantstion

nctionnalités supplémeantaire:
F: fonctionnal suppl ! A I_ Montewr du posmionnement mono-axe

WL

Charger una configuration

+ Consulter I'application
Le choix de la fonction [Consulter I'application] permet d'accéder au "Moni-
teur du positionnement mono-axe". Il est ainsi possible de visualiser et véri-
fier les données envoyées et réceptionnées par I'axe via le bus systéme.

Cette fonction n'est accessible qu'aprés mise en route correcte avec I'éditeur
technologique.

* Mise en route standard

Dans le cas d'une mise en route standard, ce menu permet de réaliser tous
les réglages nécessaires pour le positionnement mono-axe.

* Mise en route utilisateur avec fonctionnalités supplémentaires

., La mise en route utilisateur permet d'accéder a des fonctionnalités supplé-
mentaires, comme le test de freinage par exemple. Cette fonction permet
St également de désactiver les fonctionnalités [Création d'une documentation]
ou [Moniteur du positionnement mono-axe].
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» Charger une configuration

et de transférer la configuration sauvegardée dans ce fichier au module

|' ‘\1 Permet de charger un fichier de configuration préprogrammé au format *.xml
——F d'axe.

Pour que le fichier de configuration puisse étre chargé, il doit avoir été créé avec
I'éditeur technologique.

* Procéder aux réglages de base (mise en route moteur non utilisée)

—. La sélection de cette fonction entraine la suppression de tous les éventuels
JJH liens de données-process existants dans le module d'axe ; cela signifie que
I'axe revient a son état d'origine (réglages-usine). La mise en route moteur

de I'axe lui-méme (régulateur de vitesse) n'est pas touchée.

Dans la mesure ou les liens ont déja été créés dans I'éditeur PDO et que I'éditeur tech-
nologique est encore en cours d'exécution, il est recommandé de procéder a ce retour
aux réglages de base afin d'obtenir un état de sortie défini dans I'axe. Tous les éventuels
liens PDO existants reviennent alors a leur valeur-usine. Si, en plus de la mise en route
avec I'éditeur technologique, d'autres fonctions sont nécessaires, celles-ci peuvent étre
complétées ensuite par l'utilisateur dans I'éditeur PDO.
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Choix de la source de pilotage et de consigne

La fenétre "Choix de la source de pilotage et de consigne" présentée ci-dessous permet
de sélectionner la configuration de bus souhaitée.

[ES]MOVITOOLS® MotionStudio - [Essais]* =lel=l
Projt  Edter Riseou  Affichage  Flon  Rigages  Fenfire  Aide
Do E ®D W=k X |G 4

@ e Postrnemont moner s [3 Mot 814 02 S0300-) xdbx
£

£l Choix de la source de pilotage/consigne

= 1

I

|_oemne | (: B8

* Index 9514.1 Source de données (source de pilotage et de consigne)
Plage de valeurs :
» 0= Aucune Source
+ 1=CAN2
+ 2=CAN1

» 3 = Option de communication

La source de données permet d'indiquer depuis quel bus systéme les données
doivent étre chargées.

* Index 8600.0 Adresse CAN1 (adresse de bus)
Plage de valeurs : 0...63, par pas de 1

Adresse actuelle de CAN1. Simple valeur d'affichage. Le réglage est réalisé par
adressage automatique du module de puissance.
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* Index 9883.1 ID synchronisation CAN1 (Id sync)
Plage de valeurs : 0...128...1073741823, par pas de 1

Cet ID de synchronisation est utilisé pour I'émission et la réception par CAN1.

* Index 8603.0 Baudrate CAN1
Plage de valeurs :
+ 0=125kBaud
+ 1=250kBaud
+ 2=500kBaud
+ 3=1MBaud

Valeur d'affichage de la fréquence de transmission CAN1. Le réglage est réalisé par
adressage automatique du module de puissance.
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5.10 Configuration des données-process

La fenétre "Configuration des données-process" présentée ci-dessous permet de régler
le nombre de mots données-process. Elle montre également I'affectation des différents
objets données-process. Les numéros d'identification (disposés verticalement) des dif-
férentes données-process sont modifiés dynamiquement en fonction de I'axe concerné.

L'affectation de chaque mot données-process est décrite au chapitre "Affectation des
données-process" (page 15).

B MOVI TN 56 MiotionSludia - [Fssais[* —EX

Propt Bt Réiewu  Alfchage Riglages  Fandtie  Akde

DR B o kL + -+ + X |0 4
@5 & Posornement mono-ase [3 MAAS1A 002 50300-] ZAEX
iy

Configuration des données-process

"wuilles régher be nombee de donndes-proc

“measgt i

|Nu—.h-.a- [rT———

ey

FIEIEIEIEIEIE S
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Mode Jogg @

La fenétre "Mode Jogg" présentée ci-dessous permet de régler toutes les consignes né-
cessaires pour le mode Jogg.

5] MOVITO0LS®-MiotionStuds - [Essais]* =leix
ot Edter Réseau  Affachage Réglages  Fondtre  Aude

DEE B T [T} X | [Ox 1

@ P Posiiornement mona-ans [ M-A-I1LA- 02 50300-| zapx

&

Mode Jogg

2
E
W
IF .
7 Joga Aoz dkistion i3 e
= gy Otsnstion 5 i
Conaigne witease 1 Jogg poaiive 000 my
M Conign vimssn 1 Joog négaive fooo e
M1 Corone vhene 2 bogg poasme [ miy
EI: Castigrn vibsssn 2 Jogg rgative oo P
0
o a
n "V
L'I‘ Adoc
Bq /
V. Va4
‘_h —_—
'l N e L - £ e v

| —
oo
'

[ 130

* Index 9604.5 Accélération (Jogg)
Résolution : 10°%/(min x s)
Plage de valeurs : 0 ... 300000 ... 2147483647, par pas de 1

Accélération (Jogg) en unités utilisateur

* Index 9604.6 Décélération (Jogg)
Résolution : 107%/(min x s)
Plage de valeurs : 0 ... 300000 ... 2147483647, par pas de 1
Décélération (Jogg) en unités utilisateur

* Index 9604.1 Consigne de vitesse 1 positive (Jogg)
Résolution : 107
Plage de valeurs : 0 ... 1000000, par pas de 1

Consigne de vitesse positive en unités utilisateur (sens de rotation positif, vue sur
I'arbre moteur)
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Index 9604.8 Consigne de vitesse 1 négative (Jogg)
Résolution : 1073
Plage de valeurs : 0 ... 1000000, par pas de 1

Consigne de vitesse négative en unités utilisateur (sens de rotation négatif, vue sur
I'arbre moteur)

Index 9604.9 Consigne de vitesse 2 positive (Jogg)
Résolution : 1073
Plage de valeurs : 0 ... 1000000, par pas de 1

Consigne de vitesse positive en unités utilisateur (sens de rotation positif, vue sur
I'arbre moteur)

Index 9604.2 Consigne de vitesse 2 négative (Jogg)
Résolution : 107
Plage de valeurs : 0 ... 1000000, par pas de 1

Consigne de vitesse négative en unités utilisateur (sens de rotation négatif, vue sur
I'arbre moteur)
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5.12 Traitement des fins de course

La fenétre "Traitement des fins de course" présentée ci-dessous permet de régler tous
les paramétres nécessaires pour le traitement des fins de course.
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« Utiliser fins de course matériels

+ "Oui" : active la surveillance des limitations positives et négatives par les fins de
course matériels. Les bornes DIJ1 et DIG2 sont programmées sur "FdC droite/
gauche".

* "Non": désactive la surveillance des limitations positives et négatives par les fins
de course matériels. Les bornes DIJ1 et DIJ2 sont programmées sur "Sans
fonction".

En guise de fins de course matériels, prévoir des contacts a ouverture pour la protection

contre la rupture de céble (Low = limitation atteinte). Les fins de course matériels se
trouvent derriére les fins de course logiciels, dans la mesure ou ceux-ci sont utilisés.
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O

Index 9729.6 Réaction fins de course matériels
Plage de valeurs :

* 0= Pas de réaction

* 1 = Uniquement affichage

» 2= Arrét d'urgence / Avertissement

+ 3 = Arrét aux limites systeme / Avertissement

» 4 = Arrét d'urgence

» 5 = Arrét aux limites systéme

* 6 = Arrét d'urgence / Verrouillage

» 7 = Arrét aux limites systeme / Verrouillage
Réaction des fins de course matériels pour P1/P2/P3

La réaction des fins de course matériels correspond a la réaction au défaut en cas
d'atteinte d'un fin de course matériel.

» Pas de réaction
Le défaut est ignoré.
+ Uniquement affichage

L'afficheur 7 segments indique I'état "hL", mais I'axe ne réagit pas (continue de
tourner).

» Arrét d'urgence / Avertissement

Le moteur ralentit selon la rampe d'arrét d'urgence réglée. Aprés un reset, I'axe ef-
fectue un redémarrage a chaud, c'est-a-dire que I'axe est immédiatement prét (sans
temporisation) a refonctionner.

» Arrét aux limites systéme / Avertissement

Le moteur ralentit a la limite systéme. Aprés un reset, I'axe effectue un redémarrage
a chaud, c'est-a-dire que l'axe est immédiatement prét (sans temporisation) a
refonctionner.

* Arrét d'urgence

Le moteur ralentit selon la rampe d'arrét d'urgence réglée. Aucun reset n'est attendu.
* Arrét aux limites systéme

Le moteur ralentit a la limite systéme. Aucun reset n'est attendu.

» Arrét d'urgence / Verrouillage

Le moteur ralentit selon la rampe d'arrét d'urgence réglée. Aprés un reset, I'axe ef-
fectue un redémarrage systéme.

* Arrét aux limites systéme / Verrouillage

Le moteur ralentit a la limite systéeme. Aprés un reset, I'axe effectue un redémarrage
systéme.

Autres informations, voir la notice d'exploitation au chapitre "Exploitation et service".
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» Utiliser fins de course logiciels

+ "Oui" : active la surveillance des limitations positives et négatives par les fins de
course logiciels. La plage admissible est définie par les limitations positives et né-
gatives. Les fins de course logiciels se trouvent devant les fins de course maté-
riels, dans la mesure ou ceux-ci sont utilisés.

* "Non": désactive la surveillance des limitations positives et négatives par les fins
de course logiciels.

* Index 9729.13 Réaction fins de course Iogiciels”
Plage de valeurs : voir paramétre 9729.6.
Réaction des fins de course logiciels pour P1/P2/P3

+ Index 9961.1 Fin de course logiciel négatif')
Unité : U
Résolution : 1/65536
Plage de valeurs : -2147483648...2147483648, par pas de 1
Fin de course logiciel gauche pour P1/P2/P3

* Index 10064.1 Fin de course logiciel positif”
Unité : U
Résolution : 1/65536
Plage de valeurs : -2147483648...2147483648, par pas de 1
Fin de course logiciel droite pour P1/P2/P3

+ Index 9577.1 Accélération (dégagement d'un fin de course)’
Unité : 10%/(minxs)
Plage de valeurs : 0...300000...2147483647, par pas de 1

Accélération (pour dégagement d'un fin de course) en unités utilisateur
* Index 9578.1 Vitesse (dégagement d'un fin de course)”

Unité : 10~%/min

Plage de valeurs : -10000000...10000000, par pas de 1

Vitesse de dégagement (pour dégagement d'un fin de course) en unités utilisateur

1) L'unité et la résolution sont fonction des réglages effectués lors de la mise en service.
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@ Dégagement d'un fin de course matériel

5.13 Dégagement d’'un fin de course matériel

L'illustration suivante représente le diagramme temps de principe selon lequel un axe
peut se dégager a l'aide de la fonction "Jogg".

Le dégagement peut aussi s'exécuter via une instruction de déplacement, par exemple
de "Positionnement" dans le sens opposé au fin de course atteint.

]
(2]
(3]
[4]
(3]
(6]
(7]
(8]
9]

[2]

[3]

[4]

(5]

[6]

[7]

[8]

(10]

[10] ——>i [9] >
! | e !

DI Libération étage de puissance

FCBxx activé

Fin de course matériel gauche

Défaut "Fin de course matériel atteint / Fin de course gauche atteint"
Reset défaut

FCB Mode Jogg

Jogg droite

Moteur en marche

Séquence de dégagement

Axe atteint fin de course
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5.14 Prise de référence

La fenétre "Prise de référence" présentée ci-dessous permet de régler tous les para-
meétres nécessaires pour la prise de référence dans la mesure ou celle-ci est souhaitée.
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* Index 9658.2 Prise de référence

Plage de valeurs :

» 0= Désactive

* 1 = Impulsion zéro gauche

* 2 = Limite gauche de la came de référence
» 3 = Limite droite de la came de référence

* 4 = Fin de course droit

» 5 = Fin de course gauche

* 6 = Pas de prise de référence

» 7 = Came de référence contre fin de course droite

+ 8 = Came de référence contre fin de course gauche
* 9 = Butée mécanique droite

* 10 = Butée mécanique gauche
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Types de prise de référence
» Prise de référence en général

Pour les applications avec instructions de positionnement absolu, il est nécessaire
de définir le point de référence (point zéro machine). Pour les codeurs absolus, il faut
définir le point de référence une seule fois lors de la premiére mise en service. Pour
tous les autres types de codeur, le point zéro machine doit étre défini lors de chaque
mise sous tension de la machine.

Le MOVIAXIS® supporte dix types de prise de référence différents, réglés par le pa-
rametre "9658.2 Type de prise de référence".

Le référencement sur un fin de course matériel et/ou une came de référence est
réglé dans I'éditeur technologique.

Si, au cours de la prise de référence de type 1 ou type 2, un fin de course matériel
est atteint et si le point de référence n'a pas encore été atteint, I'entrainement repart
en sens inverse et poursuit la prise de référence dans l'autre sens.

Point zéro machine = point de référence + correction point zéro

L'état "Axe référencé" est désactivé lorsque le servovariateur est mis hors tension ou
en cas de messages de défaut concernant la mesure de la distance. Exception : les
codeurs absolus, voir remarque ci-aprés. Avec les codeurs absolus Hiperface® etles
codeurs absolus SSI, I'état "Axe référencé" est toujours activé et n'est désactivé
qu'au cours de la prise de référence. Si la prise de référence est interrompue, l'axe
reste en état "Non référencé".

Pour le choix de la prise de référence sur came de référence ou sur impulsion zéro
du codeur, tenir compte des points suivants.

— L'impulsion zéro du codeur se décale en cas de remplacement du moteur.

— La précision de la came de référence peut étre altérée par son vieillissement ou
son usure ou en raison d'un hystérésis de démarrage.

— Lorsque le point de référence est déterminé a partir de I'impulsion zéro du codeur
et de la came de référence et que I'impulsion zéro du codeur se trouve précisé-
ment a la fin de la came de référence, le front de démarrage de la came de réfé-
rence peut étre défini avant ou apres l'impulsion zéro du codeur (hystérésis de
démarrage). Il peut en résulter un point de référence variant de + un tour moteur.
On peut y remédier en décalant la came de référence (d'environ un demi-tour
moteur).

— Pour les déplacements sans fin dans une seule direction, la prise de référence ne
peut s'effectuer que sur came de référence. Il faut également tenir compte du fait
qu'en cas de rapport de réduction non entier, la distance entre la came de réfé-
rence et I'impulsion zéro du codeur n'est pas constante ; seule la fin de la came
de référence pourra donc étre utilisée comme point de référence.

— La longueur de la came de référence et les vitesses de référence devront étre
choisies de maniére a assurer le passage a vitesse lente (vitesse de référence
IPOS 2) de I'entrainement lorsqu'il atteint la came de référence. La fin de la came
de référence ou la prochaine impulsion zéro du codeur peuvent étre utilisées
comme point de référence.

— La prise de référence sur l'impulsion zéro n'est possible que si le codeur posséde
une impulsion zéro et que la voie avec impulsion zéro est raccordée au
servovariateur.
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En option, le paramétre "9656.1 Atteindre position initiale" permet, pour chaque type
de prise de référence, de sélectionner un positionnement sur la position initiale aprés
la prise de référence. Ainsi, I'entrainement peut, indépendamment du point de réfé-
rence, atteindre une position définie librement avec le bloc fonction FCB 12 Prise de
référence. L'automate est donc dispensé d'un positionnement. La position initiale est
définie dans le parameétre "9730.2 Point zéro machine". La vitesse selon laquelle la
position initiale est atteinte est spécifiée dans le parameétre "9731.1 Vitesse vers po-
sition zéro machine".

Signification des symboles des schémas "Types de prise de référence”
[1]
[2]
[3]
[4]
[5]

[6]

Point de référence

Point zéro machine

Position d'arrét aprés prise de référence initiale (optionnelle)
Came de référence

Fins de course matériels

Butée mécanique

* Impulsion zéro gauche

Le parametre "9750.1 Référencement sur impulsion zéro" est forcé sur "Oui" pour ce
type de prise de référence.

(]
(2]
(3]
4]

9731.2 Vitesse de dégagement

9731.1 Vitesse vers position zéro machine
9730.1 Offset de référence

9730.2 Position initiale
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Le point de référence est la premiére impulsion zéro a gauche du point de départ de
la prise de référence. Aucune came de référence n'est obligatoire. Pour la prise de
référence, c'est exclusivement le paramétre "9731.2 Vitesse de dégagement" (vi-
tesse de référence IPOS 2) qui est utilisé.

* Limite gauche de la came de référence

Le paramétre "9750.1 Référencement sur impulsion zéro" est réglé sur "Oui".

(]
(2]
(3]
4]
5]

(]
(2]
(3]
[4]
(5]
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9731.3 Vitesse de balayage

9731.2 Vitesse de dégagement

9731.1 Vitesse vers position zéro machine
9730.1 Offset de référence

9730.2 Position initiale

Le paramétre "9750.1 Référencement sur impulsion zéro" est réglé sur "Non".

9731.3 Vitesse de balayage

9731.2 Vitesse de dégagement

9731.1 Vitesse vers position zéro machine
9730.1 Offset de référence

9730.2 Position initiale
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4]
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Le point de référence est la limite gauche de la came de référence ou la premiére
impulsion zéro a gauche de la came.

Un bit dans le mot de commande 0-3 doit étre réglé sur "CAME DE REFERENCE".

La prise de référence démarre dans le sens négatif a la vitesse de balayage jusqu'au
premier front positif de la came de référence. Aprés détection de la came de réfé-
rence, elle passe en vitesse de dégagement.

Le point de référence sans "Référencement sur impulsion zéro" est alors le front des-
cendant (limite gauche) de la came de référence. Si "Référencement sur impulsion
zéro = Oui", le point de référence est la premiére impulsion zéro apreés le front des-
cendant de la came de référence.

Le paramétre "9657.1 Fin de course HW pour commutation de vitesse" est sans im-
portance pour ce type de prise de référence.

* Limite droite de la came de référence

Le paramétre "9750.1 Référencement sur impulsion zéro" est réglé sur "Oui".

9731.3 Vitesse de balayage

9731.2 Vitesse de dégagement

9731.1 Vitesse vers position zéro machine
9730.1 Offset de référence

9730.2 Position initiale
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]
(2]
(3]
4]
(5]

Le paramétre "9750.1 Référencement sur impulsion zéro" est réglé sur "Non".

9731.3 Vitesse de balayage

9731.2 Vitesse de dégagement

9731.1 Vitesse vers position zéro machine
9730.1 Offset de référence

9730.2 Position initiale

Le point de référence est le bord droit de la came de référence ou le premier zéro
codeur a droite de la came.

Un bit dans le mot de commande 0-3 doit étre réglé sur "CAME DE REFERENCE".

La prise de référence débute en sens positif. Jusqu'au premier front positif de la
came de référence, c'est la vitesse de balayage qui est utilisée. Aprés détection de
la came de référence, elle passe en vitesse de dégagement.

Le point de référence sans "Référencement sur impulsion zéro" est alors le front des-
cendant (limite droite) de la came de référence. Si "Référencement sur impulsion
zéro = Oui", le point de référence est la premiére impulsion zéro apreés le front des-
cendant de la came de référence.

Le paramétre "9657.1 Fin de course HW pour commutation de vitesse" est sans im-
portance pour ce type de prise de référence.

* Fin de course droite

(]
(2]
(3]
4]
5]
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9731.3 Vitesse de balayage

9731.2 Vitesse de dégagement

9731.1 Vitesse vers position zéro machine
9730.1 Offset de référence

9730.2 Position initiale
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La premiére impulsion zéro a gauche du fin de course droite sert de point de
référence.

La prise de référence débute en sens positif. Jusqu'au front descendant du fin de
course droite, c'est la vitesse de balayage qui est utilisée, puis la vitesse de dégage-
ment.

Le paramétre "9657.1 Fin de course HW pour commutation de vitesse" est sans im-
portance pour ce type de prise de référence.

* Fin de course gauche

(]
(2]
(3]
[4]
(5]

9731.3 Vitesse de balayage

9731.2 Vitesse de dégagement

9731.1 Vitesse vers position zéro machine
9730.1 Offset de référence

9730.2 Position initiale

La premiére impulsion zéro a droite du fin de course gauche sert de point de
référence.

La prise de référence débute en sens négatif. Jusqu'au front descendant du fin de
course gauche, c'est la vitesse de balayage qui est utilisée, puis la vitesse de
dégagement.

Le paramétre "9657.1 Fin de course HW pour commutation de vitesse" est sans im-
portance pour ce type de prise de référence.
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+ Pas de prise de référence

[1] 9731.1 Vitesse vers position zéro machine
[2] 9730.1 Offset de référence
[3] 9730.2 Position initiale

Le point de référence est la position actuelle. Ce type de prise de référence est
conseillé avec les codeurs absolus et lorsque les entrainements doivent étre réfé-
rencés a l'arrét. || permet par exemple de mettre a zéro la position d'un axe de trans-
lation lorsque celui-ci est a l'arrét. L'utilisateur de la machine est alors informé de la
position de I'entrainement au cours de chaque déplacement.

+ Came de référence contre le fin de course droite
Le paramétre "9750.1 Référencement sur impulsion zéro" est réglé sur "Oui".

[1] 9731.3 Vitesse de balayage
[2] 9731.2 Vitesse de dégagement
[3] 9731.1 Vitesse vers position zéro machine

[4] 9730.1 Offset de référence
[5] 9730.2 Position initiale
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Le paramétre "9750.1 Référencement sur impulsion zéro" est réglé sur "Non".

[1] 9731.3 Vitesse de balayage

[2] 9731.1 Vitesse vers position zéro machine
[3] 9730.1 Offset de référence

[4] 9730.2 Position initiale

Le point de référence est la limite gauche de la came de référence ou la premiére
impulsion zéro a gauche de la came.

Un bit dans le mot de commande 0-3 doit étre réglé sur "CAME DE REFERENCE".

La prise de référence débute en sens positif. Jusqu'au premier front positif de la
came de référence, c'est la vitesse de balayage qui est utilisée, puis la vitesse de
dégagement. A l'inverse du type "Limite gauche de la came de référence", I'entrai-
nement démarre vers la droite et repart dans I'autre sens sur la came de référence.

Selon le réglage de "Référencement sur impulsion zéro", le référencement se fait sur
le front descendant de la came de référence ou sur l'impulsion zéro aprés le front
descendant de la came de référence.

La came de référence doit étre placée peu avant ou exactement au niveau du fin de
course droite et entrer dans la plage délimitée par le fin de course. Ainsi, aucun fin
de course matériel ne pourra étre atteint au cours de la prise de référence. Le para-
métre "9657.1 Fin de course HW pour commutation de vitesse" est sans importance
pour ce type de prise de référence.
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+ Came de référence contre le fin de course gauche

Le paramétre "9750.1 Référencement sur impulsion zéro" est réglé sur "Oui".

[1] 9731.3 Vitesse de balayage
[2] 9731.2 Vitesse de dégagement
[3] 9731.1 Vitesse vers position zéro machine

[4] 9730.1 Offset de référence
[5] 9730.2 Position initiale

Le paramétre "9750.1 Référencement sur impulsion zéro" est réglé sur "Non".

[1] 9731.3 Vitesse de balayage

[2] 9731.1 Vitesse vers position zéro machine
[3] 9730.1 Offset de référence

[4] 9730.2 Position initiale

Le point de référence est le bord droit de la came de référence ou le premier zéro
codeur a droite de la came.

Un bit dans le mot de commande 0-3 doit étre réglé sur "CAME DE REFERENCE".
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La prise de référence débute en sens négatif. Jusqu'au premier front positif de la
came de référence, c'est la vitesse de balayage qui est utilisée, puis la vitesse de
dégagement. A l'inverse du type "Limite droite de la came de référence", I'entrai-
nement démarre vers la gauche et repart dans I'autre sens sur la came de référence.

Selon le réglage de "Référencement sur impulsion zéro", le référencement se fait sur
le front descendant de la came de référence ou sur l'impulsion zéro apres le front
descendant de la came de référence.

La came de référence doit étre placée peu avant ou exactement au niveau du fin de
course droite et entrer dans la plage délimitée par le fin de course. Ainsi, aucun fin
de course matériel ne pourra étre atteint au cours de la prise de référence.

Le paramétre "9657.1 Fin de course HW pour commutation de vitesse" est sans im-
portance pour ce type de prise de référence.

+ Butée mécanique droite

Le paramétre "9657.1 Fin de course HW pour commutation de vitesse" est réglé sur
"Fin de course matériel".

[1] 9731.3 Vitesse de balayage
[2] 9731.2 Vitesse de dégagement
[3] 9731.1 Vitesse vers position zéro machine

[4] 9730.1 Offset de référence
[5] 9730.2 Position initiale
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Le paramétre "9657.1 Fin de course HW pour commutation de vitesse" est réglé sur
"Came de référence".

[1] 9731.3 Vitesse de balayage
[2] 9731.2 Vitesse de dégagement
[3] 9731.1 Vitesse vers position zéro machine

[4] 9730.1 Offset de référence
[5] 9730.2 Position initiale

Le paramétre "9657.1 Fin de course HW pour commutation de vitesse" est réglé sur
"Aucun".

[1] 9731.2 Vitesse de dégagement

[2] 9731.1 Vitesse vers position zéro machine
[3] 9730.1 Offset de référence

[4] 9730.2 Position initiale

Le point de référence correspond a la butée mécanique droite. Pour cela, la machine
doit étre congue de maniére a ce que l'atteinte de la butée mécanique a la vitesse
spécifiée se fasse sans détérioration.
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La prise de référence débute en sens positif. Si le paramétre "9657.1 Fin de course
HW pour commutation de vitesse" est réglé sur "Aucun", la prise de référence dé-
marre avec la vitesse de dégagement.

Avec un réglage "Fin de course matériel" ou "Came de référence", la prise de réfé-
rence démarre avec la vitesse de balayage et passe a la vitesse de dégagement
aprés atteinte du fin de course matériel ou de la came de référence.

Le paramétre "9655.1 Temporisation prise de référence sur butée" permet de définir
la durée pendant laquelle le couple (paramétre "9654.4 Couple prise de référence")
doit étre maintenu sur la butée mécanique avant d'étre référencé.

+ Butée mécanique gauche

Le paramétre "9657.1 Fin de course HW pour commutation de vitesse" est réglé sur
"Fin de course matériel".

(]

9731.3 Vitesse de balayage

9731.2 Vitesse de dégagement

9731.1 Vitesse vers position zéro machine
9730.1 Offset de référence

9730.2 Position initiale
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Le paramétre "9657.1 Fin de course HW pour commutation de vitesse" est réglé sur
"Came de référence".

9731.3 Vitesse de balayage

9731.2 Vitesse de dégagement

9731.1 Vitesse vers position zéro machine
9730.1 Offset de référence

9730.2 Position initiale

Le paramétre "9657.1 Fin de course HW pour commutation de vitesse" est réglé sur
"Aucun".

9731.2 Vitesse de dégagement

9731.1 Vitesse vers position zéro machine
9730.1 Offset de référence

9730.2 Position initiale

Le point de référence correspond a la butée mécanique gauche. Pour cela, la ma-
chine doit étre congue de maniére a ce que l'atteinte de la butée mécanique a la vi-
tesse spécifiée se fasse sans détérioration.

La prise de référence débute en sens négatif. Si le parametre "9657.1 Fin de course
HW pour commutation de vitesse" est réglé sur "Aucun”, la prise de référence dé-
marre avec la vitesse de dégagement.

Avec un réglage "Fin de course matériel" ou "Came de référence", la prise de réfé-
rence démarre avec la vitesse de balayage et passe a la vitesse de dégagement
apreés atteinte du fin de course matériel ou de la came de référence.

Le paramétre "9655.1 Temporisation prise de référence sur butée" permet de définir
la durée pendant laquelle le couple (paramétre "9654.4 Couple prise de référence")
doit étre maintenu sur la butée mécanique avant d'étre référencé.
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« Index 9730.1 Offset de référence’)
Unité : U
Résolution : 1/65536.
Plage de valeurs : -2147483648 ... 0 ... 2147483647, par pas de 1

Offset de référence en unités utilisateur, voir type de prise de référence au
parameétre 9658.2.

* Index 9731.3 Vitesse de balayage (vitesse de référence 1)
Unité : 10"3/min
Plage de valeurs : 0 ... 10000000, par pas de 1

Vitesse de balayage en unités utilisateur (vitesse de référence 1), voir type de prise
de référence au parameéetre 9658.2.

* Index 9731.2 Vitesse de dégagement (vitesse de référence 2)
Unité : 10°3/min
Plage de valeurs : 0 ... 10000000, par pas de 1

Vitesse de dégagement en unités utilisateur (vitesse de référence 2), voir type de
prise de référence au parameétre 9658.2.

* Index 9750.1 Référencement sur impulsion zéro
Plage de valeurs :
* Non
*  Oui

Référencement sur impulsion zéro, voir type de prise de référence au
parameétre 9658.2.

* Index 9702.4 Affichage jeu de paramétres actif
Plage de valeurs :
* 0=Aucun
* 1 =Jeu de paramétres 1
+ 2 =Jeu de parameétres 2
+ 3 =Jeude paramétres 3

Affichage du jeu de paramétres actif

1) L'unité et la résolution sont fonction des réglages effectués lors de la mise en service.
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Index 9658.1 Prise de référence avec codeur
Plage de valeurs :

« 0=Sans codeur

« 1 =Codeur 1
+ 2=Codeur?2
« 3=Codeur3

Permet de définir a quel codeur est affectée la prise de référence. Le codeur 1 est
I'entrée de I'appareil en version de base. Les codeurs 2 et 3 sont les entrées codeur
sur les cartes option.

Ci-aprés sont décrits les réglages avanceés.

Index 9730.2 Atteindre position initiale”)

Unité : U

Résolution : 1/65536

Plage de valeurs : -2147483648 ... 0 ... 2147483647, par pas de 1

Position initiale en unités utilisateur, voir type de prise de référence au parametre
9658.2.

Index 9731.1 Vitesse vers position zéro machine (vitesse de référence 3)")
Unité : 10°3/min
Plage de valeurs : 0 ... 10000000, par pas de 1

Vitesse vers position zéro machine en unités utilisateur (vitesse de référence 3), voir
type de prise de référence au parameétre 9658.2.

Index 9656.1 Atteindre position initiale

Plage de valeurs :

* Non

*  Oui

Permet de définir si la fonction "Atteindre position initiale" doit étre activée ou non.

Index 9657.1 Fin de course HW pour commutation de vitesse
Plage de valeurs :

* 0=Aucun

* 1 =Fin de course matériel

+ 2= Came de référence

Commutateur matériel pour commutation de la vitesse lors de la prise de référence,
voir type de prise de référence au paramétre 9658.2.

1) L'unité et la résolution sont fonction des réglages effectués lors de la mise en service.
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* Index 9655.1 Temporisation prise de référence sur butée

Unité : ms

Plage de valeurs : 0 ... 100000, par pas de 1

Temporisation de la prise de référence sur la butée mécanique
* Index 9654.4 Limite de couple

Unité : %

Résolution : 1073

Plage de valeurs : 0 ... 100000 ... 1000000, par pas de 1

Limite de couple en unités utilisateur pour la prise de référence

1) L'unité et la résolution sont fonction des réglages effectués lors de la mise en service.
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5.15 Surveillance position

La fenétre "Surveillance position" présentée ci-dessous permet de réaliser tous les ré-
glages de base nécessaires pour le positionnement.

EHI]U][IIJIS!‘ MotionStudio - [Essais]* ﬂ
Progt  Edter  Réseau  Affichage - Régages  Fenftre  Aide
DEE B LN B + t 4 O 4
a o Postornemant mans- e [3 MAAS1AO02 S03.00-) TAEX
Surveillance pesition

Dorciplon
Tokrance snewa g pounute postornement

Er prrsion fendlse
Eerprdion bystivies
Stobelin

Mose dexgiotaion

.................

* Index 9966.4 Tolérance erreur de poursuite positionnement”
Unite : U
Résolution : 1/65536.
Plage de valeurs : 0 ... 65536 ... 2147483647, par pas de 1

La tolérance d'erreur de poursuite pour le positionnement permet d'indiquer en
unités utilisateur quelle est la tolérance dynamique de la consigne par rapport a la
mesure avant qu'un défaut n'apparaisse. La réaction au défaut est réglée dans le pa-
rameétre "9729.18 Réaction erreur de poursuite positionnement”.

1) L'unité et la résolution sont fonction des réglages effectués lors de la mise en service.
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* Index 9885.2 Changer bit de commande Transférer position
Plage de valeurs :
+ 0=Non
* 1=0ui

Permet d'indiquer si la fonction "Transférer position" doit étre utilisée ou non dans le
mot de commande.

Si ce parametre est réglé sur "Oui", un bit doit étre également paramétré sur "Trans-
férer position" dans la structure du mot de commande. Si un tel bit n'existe pas dans
le mot de commande, ce paramétre doit étre réglé sur "Non" ; dans le cas contraire,
I'entrainement ne démarre pas.

Un front positif doit étre appliqué au bit "Transférer position" dans le mot de
commande a chaque cycle de positionnement pour permettre le transfert de la posi-
tion. Ceci est particulierement avantageux pour tous les modes d'exploitation relatifs
(index mode d'exploitation 9886.1 - 9949.1) --> Cycles relatifs de longueurs de posi-
tion identiques. Pour cela, le nombre de fronts positifs est enregistré pour traitement
immédiat. Exemple : consigne de position relative de 100 tours. La commutation
double consécutive et rapide (changement d'état) du bit "Transférer position" dans
le mot de commande permet de faire 200 tours.

* Index 9886.1 Mode d'exploitation

Le bloc fonction FCB Positionnement peut étre affecté 64 fois a une instance, p.ex.
pour le positionnement par tableau. Chaque instance peut alors étre sélectionnée
dans le mot de commande. Ainsi, tous les paramétres suivants existent 64 fois par
index croissant.

Ce qui donne donc

» Instance 0 avec index de base 9886
» Instance 63 avec index de base 9949
Plage de valeurs :

+ 0= Absolu

* 1 = Relatif

» 2 = Modulo absolu sens positif

» 3 = Modulo relatif sens positif

* 4 = Modulo absolu sens négatif

* 5 =Modulo relatif sens négatif

* 6 = Modulo plus court chemin absolu

* 7 = Modulo plus court chemin relatif
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Absolu : avec ce mode, la consigne de position entrante est atteinte de maniére ab-
solue. La plage de déplacement pour ce mode est limitée a £ 32768 tours moteur au
maximum. En cas de cible au-dela de la limite supérieure, le MOVIAXIS® passe en
état de défaut 18 (défaut logiciel interne).

Relatif : avec ce mode, la consigne de position entrante est atteinte de maniére re-
lative. L'utilisation du bit "Transférer position" dans le mot de commande est recom-
mandée. Ainsi, la position est atteinte en mode relatif pour chaque front, méme
quand la consigne de position relative ne change pas.

La plage de déplacement pour ce mode est limitée a + 32768 tours moteur au maxi-
mum. En cas de cible au-dela de la limite absolue supérieure, le MOVIAXIS® passe
en état de défaut 18 (défaut logiciel interne). La consigne de position relative la plus
élevée pouvant étre donnée par une instruction de déplacement, est 32768 tours
moteur.

Modes d'exploitation modulo : les modes d'exploitation modulo reproduisent une
plage de déplacement allant de "9594.1 Dépassement modulo par le bas" a "9594.10
Dépassement modulo par le haut" sur le paramétre "9839.1 Position modulo”.

Les unités utilisateur (voir routine de mise en route moteur) permettent également la
reproduction en continue de rapports non entiers, comme par exemple un indexeur
modulo avec rapport de réduction non fini qui effectue un mouvement cadencé tou-
jours dans le méme sens. La position modulo absolue entre dépassement par le bas
et dépassement par le haut reste conservée, quel que soit le nombre de tours effec-
tué par I'entrainement. Aprés remplacement du MOVIAXIS® ou du moteur, il faut en
régle générale effectuer une prise de référence.

* Modulo absolu sens positif : avec ce mode, la consigne de position entrante
est atteinte de maniére absolue a l'intérieur de la plage de déplacement modulo.
Le sens de déplacement est toujours positif (vue sur I'arbre moteur : sens de ro-
tation positif). La consigne de position n'est valable qu'a l'intérieur des limites mo-
dulo. En cas de cible au-dela de la limite supérieure ou en dessous de la limite
inférieure, le MOVIAXIS® passe en état de défaut 18 (défaut logiciel interne).
Dans ce mode d'exploitation, il ne sera donc pas possible de faire plus d'un tour
par instruction de déplacement. Tres précisément, il ne s'agit méme pas d'un tour
complet, mais d'un tour moins la résolution de I'unité utilisation réglée.

* Modulo relatif sens positif : avec ce mode, la consigne de position entrante est
atteinte de maniére relative a l'intérieur de la plage de déplacement modulo. Le
sens de déplacement est toujours positif (vue sur I'arbre moteur : sens de rotation
positif pour paramétre "8537.0 Inversion du sens de rotation" = "Désactivée").
Plusieurs plages de déplacement modulo peuvent étre définies de maniére rela-
tive (jusqu'a maximum + 32768 tours moteur).

* Modulo absolu sens négatif : identique au mode d'exploitation "Modulo absolu
sens positif", a I'exception du sens négatif

* Modulo relatif sens négatif : identique au mode d'exploitation "Modulo relatif
sens positif", a I'exception du sens négatif
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*  Modulo plus court chemin absolu : dans ce mode d'exploitation, I'entrainement
se déplace toujours selon le plus court chemin a l'intérieur de la plage de dépla-
cement modulo. Selon le cas, le déplacement se fera alors en sens positif ou en
sens neégatif. La consigne de position n'est valable qu'a l'intérieur des limites mo-
dulo. En cas de cible au-dela de la limite supérieure ou en dessous de la limite
inférieure, le MOVIAXIS® passe en état de défaut 18 (défaut logiciel interne).

*  Modulo plus court chemin relatif
Les réglages suivants sont valables pour tous les modes d'exploitation.

Avec un codeur absolu, le comportement en reset du parametre "9998.1 Mode posi-
tionnement" dépend des réglages suivants :

» En cas de réglage "Sans compteur de dépassement”, le variateur est toujours
positionné dans la plage absolue du codeur aprées un reset CPU ou un redémar-
rage systéme, par exemple a 4096 tours moteur avec un codeur Hiperface®. Ce
qui peut entrainer une dérive de position si le compteur est en dépassement. Si
la plage de positionnement du codeur absolu n'est pas dépassée, une nouvelle
prise de référence est inutile en cas de remplacement du MOVIAXIS®. Le
MOVIAXIS® ne permet en effet pas I'enregistrement de dépassements. Une prise
de référence n'est nécessaire qu'en cas de remplacement du moteur.

* En cas de réglage "Avec compteur de dépassement”, tous les + 32768 tours
moteur sont exploités en absolu. Le MOVIAXIS® enregistre en interne les dépas-
sements du codeur absolu. Ceci se fait également lorsque I'on pousse I'axe non
alimenté en dépassement. Ceci est possible grace a un contréle de la plage de
déplacement. Apres remplacement du MOVIAXIS® ou du moteur, il faut en régle
générale effectuer une prise de référence.

* Index 9885.3 Fenétre En position

La largeur de fenétre pour le message "En position" indique a quel moment le
MOVIAXIS® signale a I'API par un mot d'état que la position cible est atteinte. La fe-
nétre de position peut alors étre affectée d'un hystérésis a l'aide du paramétre
"9885.4 Plage d'hystérésis" pour message "En position". Ainsi, la position réelle
peut, dés qu'elle aura atteint une fois la fenétre de position, se caler dans la plage
d'hystérésis sans perdre l'information "En position". Ce qui permet d'éviter le
"filtrage" du bit.

Position cible

Plage d'hystérésis

Fenétre de position

Plage d'hystérésis

v

En position

1

0

\ 4
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L'information "En position" est gérée par le bloc fonction FCB selon les régles
suivantes :

* Ne peut revenir au réglage de base pendant le déplacement que via les blocs
fonction FCB 09 Positionnement ou FCB 12 Prise de référence.

* N'est pas perdue en cas de passage du bloc fonction FCB09 a tout autre bloc
FCB, p. ex. FCB 13 Arrét aux limites application pour faire retomber le frein. Le
changement doit se faire a l'intérieur de la fenétre de position et de la plage
d'hystérésis.

+ Passe a"0"dés:

— Sortie de la fenétre de position et de la plage d'hystérésis
— Nouvelle demande de déplacement dans le bloc fonction FCB 09

— Passage a un autre bloc fonction FCB et sortie de la fenétre

* Index 9885.3 Plage d'hystérésis pour message En position

Voir paramétre "9885.3 Fenétre En position".
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5.16 Création d'une documentation

Sur chaque page de l'assistant, I'utilisateur peut entrer des commentaires.

* Création d'une documentation

La sélection de cette fonction ouvre une fenétre de dialogue permettant de sauve-
garder les réglages réalisés dans un fichier.

* Visualiser une documentation

Ce champ permet d'accéder a un autre menu permettant d'ouvrir et de visualiser un
fichier créé au préalable.

* Auteur
Champ pour la saisie du nom de I'utilisateur

« Commentaires
Zone de saisie des commentaires libres
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Info

Le champ [Info] sur le bord droit de I'écran permet d'accéder a une autre fenétre de
dialogue complémentaire pour la saisie de notes et d'informations additionnelles, qui
apparaitront dans le document imprimé.

Des notes peuvent étre saisies pour chaque page qui composera la documentation.

Entrées binaires

Cliquer sur le champ [Entrées binaires] sur le bord droit de I'écran pour accéder a la
fenétre d'affichage de I'affectation des entrées binaires.

|E nirées binaires

DINC: Verrouilage étage final
DI01: Sans fanction

DI0Z: Sans fanction

DI03: Came de rétérence

DI04: Sans fanction
DI0S: Sans fanction
DI0E: Sans fanction
DI07: Sans fanction

DI08: Sans fanction

Sorties binaires

Cliquer sur le champ [Sorties binaires] sur le bord droit de I'écran pour accéder a la
fenétre d'affichage de I'affectation des sorties binaires.
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5.17 Transfert des réglages

La fenétre "Transfert des réglages" permet de sauvegarder tous les réglages dans

' .

I'appareil.

B0V T00LSS-HotionStuss - [[ssais]* S rIET
Projn  Edter  Rdseay  Alfchogs  thon Régges Ferdue Ak

D E WD WG+ + T 4 X0 13

% Transfert des réglages

Filicitagions.
Wous Bvez COmaclament saisi toutes les données.
Tarmeaer la ruse en route en chquant sur ls bouon Dawnloads

 Terminer

Cliquer sur le champ [Terminer] pour effectuer le transfert permettant de sauve-
garder de maniére non volatile dans I'appareil tous les réglages des paramétres et
des données-process. Le programme passe ensuite automatiquement dans le
"Moniteur du positionnement mono-axe", & condition que cette fonction soit sélec-
tionnée (réglage standard).
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5.18 Moniteur du positionnement mono-axe

Le moniteur du positionnement mono-axe permet de visualiser toutes les données en-
voyées de l'automate vers I'axe (mode moniteur) ou de commander I'axe en mode pilo-
tage via l'interface PC.
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[11 Données-process

[2] Etat

[3] Pilotage par PC

[4] Données interprétées. La sélection de données entraine leur affichage dans les données-process.

+ Pilotage par PC

Cliquer sur le champ [Pilotage PC] pour passer en mode pilotage. Permet de piloter
I'axe a partir du PC.

» Données sorties-process

Affichage de toutes les données transférées via le bus. Sont également affichées les
consignes telles que la position, la vitesse et I'accélération.

Affichage aussi de :

» quelle fonction est affectée a quelle donnée-process,
» la limitation automatique des valeurs,

* la barre compléte des diodes.

La disposition est mémorisée.
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5.19 Mode pilotage dans le moniteur du positionnement mono-axe

En mode pilotage, I'axe peut étre déplacé depuis le PC par définition des consignes et
des signaux de commande.

Attention toutefois, la libération de I'axe peut générer des mouvements et états dange-
reux sur la machine ou sur l'installation. Les signaux de pilotage et de consigne d'un dis-
positif de commande amont sont sans effet en mode pilotage. S'assurer au préalable du
fonctionnement correct et de I'efficacité des dispositifs de protection (p. ex. coupure d'ar-
rét d'urgence).
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[11 Données-process

[2] Etat

[3] Pilotage par PC

[4] Données interprétées. La sélection de données entraine leur affichage dans les données-process.

 Mode moniteur

Cliquer sur le champ [Mode moniteur] pour passer en mode moniteur. Il sera alors
impossible de définir les signaux de commande et les consignes via le PC.

Noter que la commutation en mode moniteur n'est possible que lorsque I'étage de
puissance est verrouillé.

Pour quitter I'éditeur technologique, le mode moniteur doit étre terminé.
* Données-process actualisées

La définition des signaux de commande par choix du FCB et transfert de consigne
ne se fera qu'apres clic sur le champ [Données-process actualisées].

Noter, pour la mise a jour des signaux de commande et selon la fonction souhaitée,
qu'un changement de flanc High-Low est nécessaire. D'autres informations a ce sujet
sont données au chapitre "Diagramme temps" (page 72).
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@ Mode pilotage dans le moniteur du positionnement mono-axe

* Arréter

Cliquer sur le champ [Arrét] pour remettre a zéro les signaux de commande actifs en
mode pilotage ; le bloc FCB13 est activé en paralléle dans le servovariateur
MOVIAXIS® (standard).

» Verrouillage

Cliquer sur le champ [Verrouillage étage de puissance] pour activer le verrouillage
de I'étage de puissance dans le servovariateur MOVIAXIS®, voir illustration suivante.
Le bloc fonction FCB Verrouillage étage de puissance a la priorité la plus élevée, ce
qui entraine la non-exécution d'éventuels autres blocs fonction actifs a ce moment.
L'activation du verrouillage de I'étage de puissance a lieu dés clic sur le champ
[Verrouillage étage de puissance]. La mise a jour par clic sur le champ [Données-
process actualisées] n'est pas nécessaire pour cela.

Données s

[] FCB 15 Amrét aux limites systéme
[] FCB 19 Maintien de position

[] Reset défaut

[] Sanz fonction

[] Sanz fonction

[[] Walider position

[] Libération

[l Jogg droite

[ Jogg gauche

[] Jogg : zélection vitezze

vl FCB 20 Mode Joag LI

SF1 : mat de comm

La remise a zéro du verrouillage de I'étage de puissance est obtenue par désélection
ciblée du bloc fonction FCB01 "Verrouillage étage de puissance" et clic sur
[Données-process actualisées].

(00000000 00000000

| FCB 01 Werouilage étage de puissance -
FCB 13 Aurét aus limites application I~

| FCB 15 At aus limites systéme

| FCB 19 Maintien de pozition

Rl céa -I— {7 Donnees-process actualisees
SP1: mot de comm|— Sans fonction

| Sans fonction
| Valider position

|

Ll /000
| Jogg gauche
| Jogg : sélection vitesse
v FCB 20 Mode Jogg j
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Mode pilotage dans le moniteur du positionnement mono-axe @

+ Données sorties-process (pilotage --> variateur)

L'affectation des données sorties-process est décrite au chapitre "Affectation des
données-process" (page 15).

Les données sorties-process permettent d'envoyer les informations de pilotage et de
consigne au module d'axe MOVIAXIS®. L'activation a lieu seulement au moment de
cliquer sur le champ [Données-process actualisées].

Noter que pour la définition des signaux de commande, I'ordre des signaux selon le cha-
pitre "Diagramme temps" (page 72) doit étre respecté pour activer la fonction
sélectionnée.

+ Données entrées-process (variateur --> pilotage)

L'affectation des données entrées-process est décrite au chapitre "Affectation des
données-process" (page 15).

Affiche les informations d'état et les données-process de I'entrainement, qui seront
transférées du module d'axe MOVIAXIS® a I'automate.
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Affichage graphique dans le moniteur du positionnement mono-axe

5.20 Affichage graphique dans le moniteur du positionnement mono-axe

Apres la représentation des données-process dans la premiére fenétre de diagnostic de
I'éditeur technologique, la fenétre suivante correspond a la représentation graphique
des données-process de I'entrainement.

Sont ainsi présentées les valeurs actuelles de
+ Vitesse

» Couple

» Courant total en unités utilisateur

» Position réelle actuelle par rapport aux fins de course logiciels définis.

Pl
ODGE B D 8 E A+ + t XD 1

i

E. . . . . oP oP2 oP3 oP4 DP S DOP &

p (% 0020 0000 G000 | 0064 6o Mocch D @
<% @ooo7Nooo 113553 | 0000 0000 000

E )
Pria, élage de puissance venoull Paa de il FCE 01 Elage de puirsance venould

Pilatnge po PE (Ack)

- Mada maniteur "\V [ @ it |‘ Vomuillsge ttage finsl

[ core | [

[1]1 Données-process

[2] Etat

[3] Pilotage par PC

[4] Affichage graphique de la vitesse, du couple, du courant total en fonction des limites systéme
[5] Affichage graphique de la position
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Barre d'état @

5.21 Barre d'état

Cliquer sur le bouton [Etat] sur le bord inférieur droit de I'écran
ouvre automatiquement la barre d'état.

& Bt

L'épingle sur le bord supérieur droit de la fenétre permet de 3|
figer cette fenétre sur le bord inférieur de I'écran.
La barre d'état qui s'affiche alors en permanence est vide.

Etat

. Adresse ‘ Bus ‘ Hom de ' apparei | Signature ‘ Etat ‘ Dréfaut

’b_ 3 -002-503-00- Postonoase FCE 01 Werouilage étage de puissance Pas de défaut

o |

Cliquer a un endroit vide dans la barre d'état avec le bouton droit de la souris pour pou-
voir sélectionner "Afficher tous les appareils" dans la fenétre de dialogue suivante. S'af-
fichent dans la barre d'état tous les participants détectés sur le bus avec leur état de
fonctionnement.

Afficher tous les appareils

X supprimer Suppr

Tout supprimer

Acquitter defaut

Acquitter bous les defauts

Adapter largeur de colonne

Pour optimiser la charge statique, glisser-déposer uniquement les appareils néces-
saires dans la barre d'état.
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5.22 Diagrammes temps

Les diagrammes temps suivants représentent les séquences de signaux nécessaires
pour chaque fonction d'entrainement.

(1]

[2]

(3]

(4]

(5]

6]

]
(2]
(3]
4]
(5]

(6]

72

Mode Jogg

DI Libération étage de puissance
SP1/12 FCB Jogg

SP1/9 Jogg positif

SP1 /10 Jogg négatif

SP1 /11 Jogg sélection vitesse ; avec SP1/ 11, il est possible de sélectionner la consigne pour la
vitesse 2 positive ou négative.

L'entrainement tourne ; les rampes d'accélération ou de décélération ne sont pas prises en compte.
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Diagrammes temps @

* Prise de référence

(1] J

(2]

(3]

4]

[1] DIQGY Libération étage de puissance

[2] SP1/13 FCB 12 Prise de référence

[3] EP1 /13 Moteur actif référencé

[4] L'entrainement tourne ; les rampes d'accélération et de décélération ne sont pas prises en compte.

Est représenté le diagramme temps de principe sans prise en compte d'éventuelles
cames de référence ou référencement sur fin de course.
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Diagrammes temps

* Positionnement

— [1]

—>ie— [0 —p

(1

(2]

(3]

|
|
(4] |
|
|

[8] [9]

(3]

6] |
|

—
]

(71

[1] DIgd Libération étage de puissance
[2] SP1/14 FCBO09 Positionnement

[3] SP1/8 Libération

[4] SP1/7 Transférer position ; I'utilisation de ce signal est libre. Si ce signal n'est pas activé, I'entrai-
nement démarre dés que les consignes valides sont appliquées et que le bloc fonction FCB Posi-
tionnement est actif. En cas de positionnement relatif, I'entrainement démarre aprés sélection du
bloc fonction FCBQ9 Positionnement avec le signal SP1 / 7 "Transférer position".

[5] SP2/3/4/5/6 Consignes et position cible

[6] En position

[71 L'entrainement tourne ; les rampes d'accélération et de décélération ne sont pas prises en compte.

[8] Consignes 1

[9] Consignes 2

[10] 1 cycle de bus min.
[11] 1 ms min.
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Diagrammes temps @

+ Test de freinage

|
[ﬂJ ;
|

(2]

|/

(3]

|
]
4] :
| |

e

[1] DIgd Libération étage de puissance
[2] SP1/15FCB21 Test de freinage
[3] Consigne de couple

[4] EPx/xFreintesté O.K./pas O.K.; sile test de freinage s'est terminé correctement, le signal est forcé
sur "Frein testé O.K.". Si le test a échoué, le signal est forcé sur "Frein testé, pas O.K.".

[5] Durée de test ; la durée de test ne débute qu'une fois le couple réglé atteint.

* Maintien de position

[1] DI Libération étage de puissance
[2] SP1/3 FCB Maintien de position
[3] FCB Maintien de position actif
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5.23 Informations de défaut

L'historique des défauts (arborescence parameétres \ affichage de valeurs \ historique
des défauts 0-5) enregistre les six derniers messages de défaut (défaut O .... défaut 5).
Il stocke chaque nouveau message de défaut et simultanément efface le plus ancien
des messages stockés. Au moment de I'apparition d'un défaut, I'historique enregistre de
fagon non volatile les informations suivantes :

« Nature du défaut avec code et sous-code de défaut

+ Informations générales comme

Etat de l'appareil, p. ex. étage de puissance verrouillé, prét "oui/non", jeu de
parameétres actuel, etc.

Vitesse réelle en unités utilisateur

Position réelle en unités utilisateur

Fréquence [Hz]

Courant de sortie [%]

Courant actif [%]

Tension de sortie [%]

Tension circuit intermédiaire [%]

Détection rupture des phases VM

Température moteur actuelle [°C] (modéles de moteur et KTY)

« Unités utilisateur

Position

Vitesse

» Charge [%]

Appareil

Thermique

Radiateur

Moteur actif (modéle de moteur et KTY)

Dynamique (relative et absolue)

» Etat binaire

76

Appareil de base entrées DIGQ - DIG8
Option E/S 1 entrées 0 -7

Option E/S 2 entrées 0 - 7

Appareil de base sorties DIGD - DIg4
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Informations de défaut @

Selon la nature du défaut, différents types de réaction sont possibles.
* Pas de réaction

Le défaut est ignoré.
* Uniquement affichage

L'afficheur 7 segments indique le défaut, mais I'axe ne réagit pas (I'axe continue de
tourner).

+ Arrét immédiat / Verrouillage

L'axe passe en état "Etage de puissance verrouillé" et, le cas échéant, active le frein
mécanique. En I'absence de frein, le moteur termine sa course en roue libre. Aprés
un reset, I'axe effectue un redémarrage systéme.

» Arrét d'urgence / Verrouillage

Le moteur ralentit selon la rampe d'arrét d'urgence. Aprés un reset, I'axe effectue un
redémarrage systéme.

* Arrétimmédiat / Avertissement

L'axe passe en état "Etage de puissance verrouillé" et, le cas échéant, active le frein
mécanique. En I'absence de frein, le moteur termine sa course en roue libre. Aprés
un reset, I'axe effectue un redémarrage a chaud, c'est-a-dire que I'axe est immédia-
tement prét (sans temporisation) a refonctionner.

» Arrét d'urgence / Avertissement

Le moteur ralentit selon la rampe d'arrét d'urgence. Aprés un reset, I'axe effectue un
redémarrage a chaud, c'est-a-dire que I'axe est immédiatement prét (sans tempori-
sation) a refonctionner.

» Arrét aux limites application / Avertissement

Le moteur ralentit a la limite application. Aprés un reset, I'axe effectue un redémar-
rage a chaud, c'est-a-dire que l'axe est immédiatement prét (sans temporisation) a
refonctionner.

» Arrét aux limites application / Verrouillage

Le moteur ralentit a la limite application. Aprés un reset, I'axe effectue un redémar-
rage systéeme.

+ Arrét aux limites systéme / Avertissement

Le moteur ralentit a la limite systéme. Aprés un reset, I'axe effectue un redémarrage
a chaud, c'est-a-dire que l'axe est immédiatement prét (sans temporisation) a
refonctionner.

» Arrét aux limites systéme / Verrouillage

Le moteur ralentit a la limite systéeme. Aprés un reset, I'axe effectue un redémarrage
systéme.

Autres informations, voir la notice d'exploitation au chapitre "Exploitation et service".
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@ Affichages durant le fonctionnement et messages de défaut

5.24 Affichages durant le fonctionnement et messages de défaut

Affichage durant le fonctionnement de I'afficheur 7 segments

* Les deux affichages 7 segments indiquent I'état de fonctionnement des modules de
puissance et des modules d'axe.

» Tous les réglages et fonctions importants pour la mise en service de I'ensemble
servovariateur se trouvent dans le module d'axe. C'est pourquoi, il y a plus d'affi-
chages de fonctionnement dans le module d'axe que dans le module de puissance.
Le module de puissance n'a pas d'intelligence programmable.

* Les réactions aux défauts identifiés et aux avertissements ne sont générées que
dans le module d'axe. Les défauts et avertissements sont néanmoins affichés tant
sur le module de puissance que sur le module d'axe. Pour certains événements, le
numeéro affiché sur le module d'axe est différent de celui affiché sur le module de
puissance.

» Les affichages durant le fonctionnement des modules d'axe et des modules de puis-
sance sont donc décrits différemment. Les affichages de fonctionnement sont repré-
sentés dans I'ordre suivant :

— Affichages durant le fonctionnement du module d'axe :

Affichages procédure de boot

Affichages sous fonctionnement normal

Affichages de défaut / liste des défauts

Affichages en cas de mise a jour du firmware
— Affichages durant le fonctionnement du module de puissance :
— Affichages de défaut et d'avertissement
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C 29,

Affichages durant le fonctionnement du module d'axe

\ Description
Affichages durant la procédure de boot

Etat

Remarque / Action

Pendant le chargement du
firmware (boot), I'appareil tra-
verse différents états avant
d'étre prét a fonctionner.

Affichages sous différents états de I'apparei

Etat : non prét
Etage de puissance verrouillé
Communication impossible

» Attendre que la procédure de boot soit
terminée.

+ L'appareil reste dans cet état : appareil
défectueux

I Absence de tension de circuit
intermédiaire

I Module de puissance non prét

Module d'axe 24 V ou module
I d'alimentation interne de I'axe
I non prét

I Module d'axe en arrét sécurisé

Synchronisation par bus

= |incorrecte. Traitement des
I_ <! | données-process pas prét
clignotant
I I_I Mesure codeur pas préte

Etat : non prét
Etage de puissance verrouillé
Communication possible

Controler le réseau.

Vérifier le module de puissance.

Veérifier I'alimentation 24 V ou appareil
défectueux.

Fonction de sécurité activée

«  Vérifier la liaison bus.

«  Vérifier le réglage de la synchronisation sur

I'appareil et la commande.

«  Vérifier le réglage des données-process sur

I'appareil et la commande.
* Rechercher I'absence d'un PDO.

« Initialiser codeurs.
* L'appareil reste dans cet état :
* a) Aucun codeur sélectionné

* b) Le paramétre "Source vitesse réelle"

indique un codeur introuvable.
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\ Description \

Etat

\ Remarque / Action

Affichages durant les procédures d'initialisation (les paramétres sont remis aux valeurs-usine)

I Initialisation de base

pa—
U

I I Initialisation état de livraison
| |

Initialisation réglages-usine .

Initialisation jeu spécifique
client 1

Initialisation jeu spécifique
client 2

Etat : non prét
Etage de puissance verrouillé
Communication possible

Attendre que l'initialisation soit terminée.
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\ Description \ Etat

Remarque / Action

Affichages en fonctionnement normal

I I I Verrouillage - Etage de puissance verrouillé
il |
= r——
I I I Non affecté
pa—

I_I :I Non affecté
Il _l

I_I I_I Non affecté
Il |

- Régulation n

Régulation n interpolée

Des informations a ce sujet sont don-
Régulation C nées au chapitre "Description des para-
métres" du manuel de détermination.

Régulation C interpolée

I Régulation de position

I Régulation de position
I interpolée

Fins de course (matériels et
logiciels) libres ou en cours
d'atteinte

-—
I I Prise de référence
—

L'entrainement n'est pas piloté par I'étage de
puissance. Le frein retombe ou le moteur ter-
mine sa course en roue libre s'il n'y a pas de
frein. Ce bloc fonction est figé sur la borne DIOO.
Mais peut encore étre sélectionné par d'autres
sources.

Régulation de vitesse avec générateur de
rampe interne

Régulation de vitesse cyclique par consignes
via bus. Le générateur de rampe est considéré
comme externe, il se trouve par exemple dans
la commande amont.

Régulation de couple

Régulation de couple cyclique par consignes via
bus

Mode de positionnement avec générateur de
rampe interne

Mode de positionnement cyclique par consignes
via bus. Le générateur de rampe est considéré
comme externe, il se trouve par exemple dans

la commande amont.

Ce bloc fonction est activé par le firmware dés
que le fin de course est atteint.

L'entrainement exécute une prise de référence.
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Description

Etat

Remarque / Action

Arrét

Arrét d'urgence

Arrét a la limite systeme

Came électronique

Synchronisation

Mesure codeur

Maintien de position

Mode Jogg

Test de freinage

Des informations a ce sujet sont don-
nées au chapitre "Description des para-
metres" du manuel de détermination.

Décélération en limite application. Ce bloc fonc-
tion est également activé lorsqu'aucun autre
bloc fonction que le FCB par défaut n'est
sélectionné.

Décélération en limite d'arrét d'urgence

Décélération en limite systéeme

Came électronique activée

Synchronisation activée

Commutation du codeur dans le cas de moteurs
synchrones

Maintien sur position instantanée

Mode Jogg activé

Le frein est testé par application de couple
lorsqu'il est retombé.
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Liste des défauts

Explication des termes des listes des défauts

Réaction aux défauts

Etat final possible apres

Ordre d'acquitte-

Description

réaction ment
Afficher défaut Pas de réaction Redémarrage a En cas d'apparition du défaut, il n'y a aucune
chaud réaction a part I'affichage de code de défaut
sur l'afficheur et dans I'état du systeme.
Verrouillage Systeme verrouillé Nouveau démar- En cas d'apparition d'un défaut,
rage systéeme ou « |'étage de puissance est verrouillé
ou reset CPU immédiatement,
* le frein retombe immédiatement.
Systéme en attente Redémarrage a
chaud
Arrét avec Systéme verrouillé Nouveau démar- En cas d'apparition d'un défaut,

limitations systéme

ou

Systéme en attente

rage systéme ou
reset CPU

Redémarrage a
chaud

* le contrdle n est désactive,

* le régulateur n freine selon la décélération
systéme

Aprés un arrét moteur avec frein,

* le frein retombe,

» l'étage de puissance est verrouillé.

Aprés un arrét moteur sans frein,

* lavitesse passe a 0,

» l'étage de puissance n'est pas verrouillé.

Arrét avec
Limitations application

Systéme verrouillé

ou

Systéme en attente

Nouveau démar-
rage systéme ou
reset CPU

Redémarrage a
chaud

En cas d'apparition d'un défaut,

* le contrdle n est activé,

» lerégulateur n freine selon la décélération
application

Aprés un arrét moteur avec frein,

* le frein retombe,

+ I'étage de puissance est verrouillé.

Aprés un arrét moteur sans frein,

* lavitesse passe a 0,

» |'étage de puissance n'est pas verrouillé.

En cas de reset de défaut, I'état de défaut final définit quel type de reset doit étre
exécuté ; voir tableau suivant.

Etat final de défaut

Réaction sur acquittement de défaut

Uniquement afficher défaut

Redémarrage a chaud (effacer code de défaut)

Systéme en attente

Redémarrage a chaud (effacer code de défaut)

Systéme verrouillé

Systéme verrouillé

Nouveau démarrage systéme (exécuter reset logiciel)
Reset CPU (exécuter reset CPU)
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Reset CPU

En cas de reset CPU, il y a redémarrage réel du microcontréleur et du firmware. Le sys-
téme de firmware est lancé de la méme maniére que si le module d'axe était redémarré.

Le redémarrage du systéme a les conséquences suivantes :

» le boot-loader est activé ; I'afficheur indique "bQ",

» les positions de référence des codeurs incrémentaux sont perdues,

+ les éventuelles interfaces bus de terrain présentes sont remises a zéro,
» les éventuelles options de commande sont remises a zéro,

* la communication par bus de terrain est interrompue,

+ linterface entre les options et le systéme de firmware est réinitialisée. Une nouvelle
synchronisation sur le bus de terrain ou l'option de pilotage a lieu,

* la communication via les interfaces CAN systéme est interrompue,

» la liaison avec le module de puissance est resynchronisée (systeme d'information
matériel),

* le "message de défaut" présent est acquitté [sortie binaire = 1, état systeme = 0].

Selon I'état du systéme, le signal "Prét" réapparait immédiatement apres le reset par le
contrble d'état du systéme.

Redémarrage systéme
En cas de redémarrage du systéme, il n'y a pas de véritable reset du microcontrdleur.
Un nouveau démarrage systéme a les conséquences suivantes :

+ le firmware est redémarré sans que le boot-loader ne soit activé (pas
d'affichage "b0" !),

» les positions de référence des codeurs incrémentaux sont perdues,
» |'éventuelle interface bus de terrain n'est pas concernée,
» I'éventuelle option de pilotage n'est pas concernée,

» linterface entre les options et le systéme de firmware est réinitialisée. Une nouvelle
synchronisation sur le bus de terrain ou 'option de pilotage a lieu,

* la communication via les interfaces CAN systéme est interrompue,

» la liaison avec le module de puissance est resynchronisée (systéme d'information
matériel),

* le "message de défaut" présent est acquitté [sortie binaire = 1, état systeme = 0].

Selon I'état du systéme, le signal "Prét" réapparait immédiatement apres le reset par le
contrble d'état du systéme.
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Redémarrage a chaud

Dans le cas d'un redémarrage a chaud, le code de défaut est uniquement remis a zéro.
Un redémarrage a chaud a les conséquences suivantes :

* le systeme firmware n'est pas remis en marche,

» toutes les positions de référence sont conservées,

* la communication n'est pas interrompue,

* le "message de défaut" présent est acquitté [sortie binaire = 1, état systéme = 0].

Remarque concernant la liste des défauts

L'affichage d'un code de défaut peut étre composé d'un code de défaut et d'un code de
sous-défaut ; ces codes ne sont pas listés dans le tableau suivant. Dans ces cas, priere
de contacter l'interlocuteur SEW local.

Un "P" dans la colonne "Réaction au défaut" signifie que la réaction est programmable.
La colonne "Réaction au défaut" indique la réaction selon le réglage-usine.

Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- |Info sorties
défaut | défaut sous- défauts défaut / Type garder | binaires
défaut (P = program- de reset dans (valable
mable, D = réac- histo-  pour réac-
tion par défaut) rique tion par
défaut)
Pas de défaut
(cet affichage est
en réalité un affi- Prét =1
00 chage de fonc- o - N (selon état
tionnement -> du systeme)
voir affichages Défaut =1
durant le
fonctionnement)
. +  Court-circuit en sortie Systeme en A
01 Défaut *  Moteur trop grand Verrouillage attente oui Prét =1
"Surintensité” P9 ) 9 Redémar- Défaut = 0
+ Etage de puissance défectueux rage a chaud
Ce défaut est un autre type de surin-
t,ensité, mesurée sur la ten§ion des Systéme en
02 Défaut "Controle ﬁ{‘netteurs collecteurs au niveau de . attente . Prét=1
UCE" 9tage de'pwssanc'e. Lq cause pos- Verrouillage Redé g oui Défaut = 0
sible de défaut est identique a celle edemar efau
du défaut 01. La différenciation ne rage a chaud
sert que pour des besoins internes.
Court-circuit terre Systéme
03 Défaut "Court- + dans la liaison moteur v i verrouillé . |Prét=0
circuit terre" + au niveau du variateur errourlage Redémar- U pefaut=0
+  au niveau du moteur rage systéme
Message de défaut VM via bus
signalisation
* Puissance en génératrice trop
forte Systéme en
Défaut "Frein- «  Circuit de la résistance de frei- - attente . |Prét=1
04 hacheur" nage interrompu Verrouilage Redémar- U pefaut=0
»  Court-circuit dans le circuit de la rage a chaud
résistance de freinage
* Reésistance a impédance trop forte
»  Frein-hacheur défectueux
Défaut La liaison via bus signalisation entre ?gfrfurﬂleé Prat = 0
05 "Time out bus module de puissance et module Verrouillage . oui ,
signalisation” d'axe a été interrompue. Redémar- Défaut =0
rage systéme
01 Interruption de liaison bus
signalisation
02 Drapeau time out bus signalisation
non acquittable
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Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- |Info sorties
défaut | défaut sous- défauts défaut / Type garder | binaires
défaut (P = program- de reset dans (valable
mable, D = réac- histo-  pour réac-
tion par défaut) rique tion par
défaut)
06 (Ilj)éfaut "Rupture I\/_Iessa_lge_de déffaut VM vi? bus Uniquement affi- _ Prét = 0
e phases signalisation. L'absence d'une phase chage (D), (P) oui Défaut = 0
réseau” réseau a été détectée. ’
i . Systéme en
07 Défaut "U circuit Message de defaut du VM via bus . at)tlente . |Prét=1
intermédiaire” &g_n_allsathn en cas de'tensflon de cir- | Verrouillage Redémar- oui Défaut = 0
cuit intermédiaire trop élevée .
rage a chaud
D& La surveillance de vitesse a détecté |Verrouillage étage Systéme en At —
éfaut e - o ; attente . Prét=1
08 "Contréle n" une c_ilfferencg non adm|_53|ble eptre de puissance (D), Redémar- oui Défaut = 0
consigne de vitesse et vitesse réelle. | (P) N
rage a chaud
01 Surveillance vitesse en moteur
02 Surveillance vitesse en générateur
03 Limite systeme vitesse réelle
dépassée
La température du module d'axe a
atteint voire dépassé le seuil de .
Pséfaut ) déclenchement. Causes possibles :  Arrat avec décéls- SYSteme en Prot= 1
1 urtempera- + température ambiante trop élevée |ration d'arrét attente oui ret=
ture" module . L ) \ Redémar- Défaut =0
d'axe * convection par air insuffisante d'urgence (D), (P) rage & chaud
+ ventilateur défectueux
« charge moyenne trop élevée
01 Limite de température du radiateur
dépassée
* Pas de frein raccordé
+ Liaison de freinage coupée sous
tension
» Surcharge due.é I_a §urintensité > Systeme
Défaut "Sortie 2 A(F13 est prlgrltalr(?) . vgrrouillé ' Prat=0
12 frein® » Surcharge due a la mise sous Verrouillage Redémar- oui Défaut = 0
tension trop fréquente R
(env. > 0,5 Hz) rage systéme
La surveillance n'est active qu'en cas
de réglage de paramétres "Frein
actif" et "Frein fermé".
01 Sortie frein
La tension d'alimentation du frein se
situe en dehors de la tolérance de :
Défaut "Alimen- +1,0/ 0%. La sgrveillance n'est gctive _ sgrsrfurﬂleé _ Prét = 0
13 tation frein"” qu'en cas.de reglage de pgrametr.es Verrouillage Redémar- oui Défaut = 0
"Frein actif" et "Frein fermé" et uni- R
quement pour les moteurs CMP rage systeme
et DS.
01 Tension d'alimentation du frein
Systéme
Défaut Défaut au niveau du résolveur ou du . verrouillé . |Prét=0
14 "Résolveur" traitement du résolveur Verrouillage Redémar- oul Défaut = 0
rage systeme
01 Détection de rupture des cables
résolveur
02 Défaut émulation résolveur (vitesse
trop élevée)
19 Angle non admissible pendant le
calibrage
. . Systéeme
15 ggea-lgo:g):r:- Défaut dans la somme de total Verrouillage VeI’I'CjUi”é oui F’I”ét =0
Check" contrdle des signaux Hiperface Redémar- Défaut =0
rage systeme
Comparaison toutes les secondes de
01 la position absolue du codeur (par
canal paramétres Hiperface) avec
position incrémentale de I'axe
02 Type de codeur inconnu
32 Le codeur signale un défaut interne.
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Code Message de
défaut | défaut

Code
sous-
défaut

Cause possible du défaut

Réaction aux
défauts

(P = program-
mable, D = réac-
tion par défaut)

Etat final de
défaut / Type
de reset

Sauve-
garder
dans
histo-
rique

Info sorties
binaires
(valable
pour réac-
tion par
défaut)

Défaut "Mise en

16 LAt
service

01

Défaut lors de la mise en service

Dénominateur du nombre de paires
de péles du résolveur différent de 1

Verrouillage

Systeme
verrouillé
Redémar-
rage systeme

oui

Prét=0
Défaut = 0

02

Numérateur du nombre de paires de
pbles du résolveur trop grand

03

04

Numeérateur du nombre de paires de
pbles du résolveur trop petit, c'est-a-
dire égal a zéro

Dénominateur du nombre d'impul-
sions de I'émulation pour le résolveur
différent de 1

05

Numeérateur du nombre d'impulsions
de I'émulation pour le résolveur trop
petit

06

07

Numeérateur du nombre d'impulsions
de I'émulation pour le résolveur trop

grand

Numérateur du nombre d'impulsions
de I'émulation pour le résolveur n'est
pas une puissance a deux chiffres

08

Dénominateur du nombre d'impul-
sions de I'émulation pour le codeur
sinus différent de 1

09

10

Numeérateur du nombre d'impulsions
de I'émulation pour le codeur sinus
trop petit

Numérateur du nombre d'impulsions
de I'émulation pour le codeur sinus
trop grand

1"

512

513

Numeérateur du nombre d'impulsions
de I'émulation pour le codeur sinus
n'est pas une puissance a deux
chiffres

Mise en route d'un type de moteur
non valide

Limite de courant réglée dépasse le
courant maximal de |'axe

514

515

516

Limite de courant réglée inférieure au
courant nominal de magnétisation du
moteur

CFC : représentation du facteur pour
le calcul du courant g impossible
Fréguence de découpage non admis-
sible paramétrée

517

518

519

Parametre "Tableau de flux vitesse
finale" en dehors de la plage
admissible

Parametre "Tableau ID flux final" en
dehors de la plage admissible
Demande de libération de I'étage de
puissance sans mise en service du
moteur valide

520

521

522

Mise en service du moteur impossi-
ble avec étage de puissance libéré
Impossible de représenter le facteur
de limite de couple (A)

Impossible de représenter le facteur
de limite de couple (B)

530

Courant moteur maximal mal
paramétré
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Code
défaut

Message de
défaut

Code
sous-
défaut

Cause possible du défaut

Réaction aux
défauts

(P = program-
mable, D = réac-
tion par défaut)

Etat final de
défaut / Type
de reset

Sauve-
garder
dans
histo-
rique

Info sorties
binaires
(valable
pour réac-
tion par
défaut)

1024

Le paramétre de mémoire non vola-
tile du courant nominal de I'appareil
est supérieur au paramétre de
mémoire non volatile de la plage de
mesure du courant.

1025

Le paramétre de mémoire non vola-
tile de la plage de mesure du courant
est nul.

1026

Le paramétre de mémoire non vola-
tile de la plage de mesure du courant
est nul.

1027

Le paramétre de mémoire non vola-
tile de la plage de mesure du courant
est trop grand.

1028

1029

Limites systéme pour la vitesse
supérieures a la vitesse maximale
possible

Limites application pour la vitesse
supérieures a la vitesse maximale
possible

1032

CFC : codeur moteur utilisé pour
moteurs synchrones n'est pas un
codeur absolu

1033

1034

1035

Plage de position dépassée en mode
de mesure de position "Sans comp-
teur de dépassement”

FCB Double entrainement : fenétre
d'erreur de poursuite ne doit pas étre
plus petite que fenétre d'erreur de
poursuite "normale”

FCB Double entrainement : fenétre
d'erreur de poursuite ne doit pas étre
plus petite que seuil d'adaptation

1036

1037

Offset référence modulo en dehors
de la limitation modulo

Valeurs de position des fins de
course logiciels inversées,

positif < négatif

Défaut calcu-
lateur interne
(traps)

17

Le CPU a détecté un défaut interne.

Verrouillage

Systéme ver-
rouillé / Reset
CPU

oui

Prét=0
Défaut = 0

Défaut logiciel

18 interne

Un état non admissible a été détecté
dans le logiciel.

Verrouillage

Systéme
verrouillé
Redémar-
rage systéme

oui

Prét=0
Défaut = 0

66

67

68

FCB PositionControl : définition de
cible en unités utilisateur en dehors
de la plage autorisée en unités
utilisateur

FCB PositionControl : définition de
cible en unités utilisateur génére un
dépassement de la cible en unités
SYS

FCB PositionControl :

ModuloMin > ModuloMax

69

Corruption temps dans systéme de
taches

Défaut données-
process

19

70-78

Erreur dans le pilote K-Net

Les données-process ne sont pas
plausibles.

Verrouillage

Systéme
verrouillé
Redémar-
rage systéme

oui

Prét=0
Défaut =0

01

Données-process : couple maximal
négatif

88

02

Données-process : couple minimal
positif
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Code
défaut

Message de
défaut

Code
sous-
défaut

Cause possible du défaut

Réaction aux
défauts

(P = program-
mable, D = réac-
tion par défaut)

Etat final de
défaut / Type
de reset

Sauve-
garder
dans
histo-
rique

Info sorties
binaires
(valable
pour réac-
tion par
défaut)

03

Données-process : limite de couple
moteur négatif

04

Données-process : limite de couple
générateur négatif

05

06

Données-process : limite de couple
pour quadrant 1 est négative
Données-process : limite de couple
pour quadrant 2 est négative

07

Données-process : limite de couple
pour quadrant 3 est négative

08

Données-process : limite de couple
pour quadrant 4 est négative

09

Régulation de couple : vitesse maxi-
male < que vitesse minimale

10

1"

12

Régulation de position : valeur de
vitesse maximale < 0

Régulation de position : vitesse
maximale < 0

Régulation de position : vitesse
minimale > 0

13

Données-process : accélération
négative

14

Données-process : décélération
négative

15

Données-process : Jerk négatif

16

Combinaison numéro FCB + ins-
tance FCB n'existe pas

17

Position cible en dehors de la plage
délimitée par les fins de course

20

Erreur de pour-
suite came
électronique

01

La limite d'erreur de poursuite indi-
quée pour le mode came électro-
nique a été dépassée.

CAM : Erreur de poursuite came
électronique

Verrouillage

Systéme en
attente
Redémar-
rage a chaud

oui

Prét =1
Défaut = 0

21

Erreur de pour-
suite double
entrainement

La limite d'erreur de poursuite indi-
quée pour le mode double entrai-
nement "Engel" a été dépassée.

Verrouillage

Systéme en
attente
Redémar-
rage a chaud

oui

Prét =1
Défaut = 0

01

FCB Double entrainement : erreur de
poursuite pendant la phase
d'adaptation

02

FCB Double entrainement : erreur de
poursuite en fonctionnement normal

25

Défaut "Mémoire
parameétres non
volatile"

03

Un défaut a été détecté lors de
l'acces a la mémoire paramétres non
volatile.

Erreur de lecture des données de la
mémoire non volatile. Les données
ne peuvent pas étre utilisées car un
identifiant ou une somme de contréle
est erroné(e).

Verrouillage

Systeme
verrouillé
Redémar-
rage systeme

oui

Prét=0
Défaut = 0

04

05

06

Défaut d'initialisation du systéme-
mémoire

La mémoire non volatile contient des
données non valide.

La mémoire non volatile contient des
données incompatibles d'un autre
appareil (en cas de rédutilisation de
données-mémoire).

26

Défaut "Borne
externe"

Un défaut a été signalé par une
borne d'entrée binaire.

Arrét avec décélé-
ration d'arrét
d'urgence (D), (P)

Systéme en
attente
Redémar-
rage a chaud

oui

Prét =1
Défaut = 0
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Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- |Info sorties
défaut | défaut sous- défauts défaut / Type garder | binaires
défaut (P = program- de reset dans (valable
mable, D = réac- histo-  pour réac-
tion par défaut) rique tion par
défaut)
01 Défaut borne externe
Un ou les deux fins de course Arrét avec décélé- Systéme en
Défaut "Fin de n'a(ont) pas pu étre détecté(s) parles | .. A attente . Prét=1
27 " \ . ration d'arrét ) oui )
course bornes d'entrée programmables ou d Redémar- Défaut=0
urgence N
dans le mot de commande. rage a chaud
Absence des deux fins de course ou
01 -
rupture de cable
02 Fins de course inversés
Arrét déceld Systéme en
Défaut données- La communication données-process fret avec decele- pgtente . |Prét=1
28 . ; ration application , oui )
process time out est interrompue. (D), (P) Redémar- Défaut =0
’ rage a chaud
01 Défaut time out bus de terrain
, e . . ... Systémeen
Défaut "Fin ,d? Fins de course matériels atteints au Arrét avec Siecele- attente . Préet=1
29 course matériel ositionnement ration d'arrét Redé oul  befaut= 0
atteint" p d'urgence (D), (P) hRedemar- efaut =
rage a chaud
01 Fin de course droite atteint
02 Fin de course gauche atteint
L'entrai ¢ - " Systéme en
Défaut "Time out entrainement ne S est pas arrcte . attente . |Prét=1
30 PP dans la durée de décélération Verrouillage 3 oui 3
décélération indiqué Redémar- Défaut = 0
quée. N
rage a chaud
01 Durée de la rampe d'arrét dépassée
02 Dépassement du temps d'arrét a la
limite application
03 Dépassement du temps d'arrét a la
limite systeme
04 Durée de la rampe d'arrét d'urgence
dépassée
Défaut "Protec- La sonde de surtempérature (KTY/ |, R Prét = 1
31 tion thermique TF/TH) pour la protection moteur de (gz)as(g()e réaction féaascggn oui Dr’?‘ -1
moteur" I'entrainement a déclenché. ' efaut =
01 Rupture du cable de la sonde de
température moteur détectée
Court-circuit de la sonde de tempéra-
02 . .
ture moteur détecté
03 Surtempérature moteur KTY
04 Surtempérature moteur (modéle de
moteur synchrone)
05 Surtempérature moteur (TF/TH)
06 Surtempérature moteur modéle 12t
07 Conversion AD non exécutée
32 Non affecté
Systeme
33 Défaut "Time out Le module de puissance (VM) n'est .. verrouillé oui Prét=0
boot VM" pas encore (plus) prét. ¢ Redémar- Défaut = 0
rage systeme
34 Non affecté
35 Non affecté
Défaut "Erreur L'erreur de poursuite maximale Systeme en At =
. RERE cre . . attente . Prét=1
36 de poursuite admissible indiquée a été dépassée | Verrouillage ) oui sfaut =
synchronisation" lors de la synchronisation. Redémar- Défaut = 0
rage a chaud
01 FCB Synchronisation : erreur de
poursuite
37 Défaut "Wat- Dépassement de durée du Watchdog |\ /oo uillage rscijsiltlzn;??ézre-t oui Prét=0
chdog systeme" interne 9 CPU Défaut =0
- Systéme en
Défaut . . . Arrét avec limita- At =
N : Défaut au niveau d'une fonction ) L attente Prét =1
38 Fonction technologique tions application, Redémar- Défaut = 0

technologique”

programmable

rage a chaud
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Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- |Info sorties
défaut | défaut sous- défauts défaut / Type garder | binaires
défaut (P = program- de reset dans (valable
mable, D = réac- histo-  pour réac-
tion par défaut) rique tion par
défaut)
01 Fonction de came : seuil avec front oui
descendant < front montant saisi
Fonction de came : dépassement .
02 . ) oui
commande de traitement seuil
Vi i £t Systéme
Défaut "Prise de Apparition d'un défaut lors de la prise erroulliage etage |y e royilg . Prét=0
39 o " P de puissance (D), A oui 3
référence de référence P) Redémar- Défaut = 0
rage systeme
FCB Prise de référence : dépas-
01  sement du temps de recherche de
I'impulsion zéro
FCB Prise de référence : fins de
02  course matériels avant cames de
référence
FCB Prise de référence : fins de
03  course matériels et cames de réfé-
rence ne se touchent pas.
FCB Prise de référence : pour le type
04 P e h
0, sélectionner référencer sur point 0.
FCB Prise de référence : type de
99 prise de référence modifié pendant le
déplacement
N~ Systéeme
40 Défaut "Auto- tzt%/r? ib;%r;za;fgt?geeiastaér;e Verrouillage verrouillé oui Prét =0
diagnostic DRS correctement Redémar? Défaut =0
rage systéme
. L Systé
Défaut "Durée La liaison entre calculateur principal vgfr:lmleé Prét = 0
41 Watchdog et calculateur carte option n'existe Verrouillage i oui ,
L Redémar- Défaut =0
option plus. R
rage systéme
Trop d'options en tout ou trop
02 L ; N
d'options d'un méme type
07 Détection de deux options avec
sélecteur d'adresse identique
08 Défaut CRC XIA11A
09 Watchdog apparu au niveau de
XIA11A
13 Défaut Watchdog sur CP923X
14 Time out lors de I'accés au bus
option
15 Interruption défaut pour laquelle
aucune cause n'a pu étre déterminée
L'erreur de poursuite maximale
admissible indiquée a été dépassée
lors du positionnement.
+ Polarité codeur mal réglée Svste
Défaut "Erreur * Rampes d'accélération trop courtes at)tlz:ﬁze en Prét = 1
42 de poursuite «  Gain P du régulateur de position |Verrouillage Redé oui Défaut = 0
positionnement" trop petit edemar- efaut =
i . rage a chaud
* Régulateur de vitesse mal
paramétré
» Tolérance d'erreur de poursuite
trop faible
01 FCB Positionnement : erreur de
poursuite
Systéme en
43 Défaut "Time Interruption apparue pendant le pilo- |Arrét avec limita-  attente . Prét=1
. ) . - . C ., oui 3
out tage via une interface-série tions application |Redémar- Défaut=0
rage a chaud
01 FCB Mode Jogg : Time out communi-

cation en cas de pilotage de sens
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O

Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- |Info sorties
défaut | défaut sous- défauts défaut / Type garder | binaires
défaut (P = program- de reset dans (valable
mable, D = réac- histo-  pour réac-
tion par défaut) rique tion par
défaut)
Systéme en
44 E(?..fam Charge Variateur en surcharge Verrouillage :,t;r:;ar_ oui E:éefta;tl 0
rage a chaud
01 Limite de courant [xt inférieure au
courant d nécessaire
02 Limite processeur élévation de tem-
pérature dépassée
03 Limite processeur température
dépassée
04 Limite charge él.-méc. dépassée
05 Court-circuit détecté sur la sonde
06 Courant max. moteur dépassé
07 Conversion AD non exécutée
45  DefautInitiali- Défaut lors de lnitialisation du Verrouillage rsoﬁltg’/“;{;‘:ret oui PTEt=0
sation systéeme" systéme CPU Défaut =0
' Offsets de courant mesurés supé-
01 rieurs aux valeurs maximales
admissibles
02 Apparition d'un défaut lors de la défi-
nition Checksum du firmware
03 Défaut bus de données lors du test
de la RAM
04 Défaut bus d'adressage lors du test
de la RAM
05 Défaut registres lors du test de la
RAM
R i Systéme en
46 Défaut "Time out La communication via SBUS#2 est g\cr;g :;Sﬁclggi- attente oui Prét =1
SBUS #2" interrompue. Pl Redémar- Défaut =0
rage a chaud
01 Time out CANopen CAN2
Défaut tension Systeme ogiL](l.OII:-
50 d'alimentation Defatutt_au 22’?“ de la tension dali- Verrouillage verrc:unle Sys- Pr'et - 0_
PYRY, mentation Redemart teme est | Défaut =0
rage systéme prét
01 Signaux 24 V erronés ou module
d'alimentation défectueux
R . ... Systemeen
51 Défaut "Fin de Fin de course logiciel atteint pendant Arrét a(;llec decélé- attente . Prét=1
course logiciel" le positionnement :f.mon arrét Redémar- out Défaut =0
urgence (D), (P) N
rage a chaud
01 Fin de course logiciel droit atteint
02 Fin de course logiciel gauche atteint
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Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- |Info sorties
défaut | défaut sous- défauts défaut / Type garder | binaires
défaut (P = program- de reset dans (valable
mable, D = réac- histo-  pour réac-
tion par défaut) rique tion par
défaut)
" . . Systeme
Défaut "CRC Apparition d'un défaut CRC lors du _ verrouillé  Prét=0
53 Flash" contréle flash du code programme Verrouillage . oui sfaut =
dans code RAM ou résolveur DSP Redémar- Défaut = 0
rage systéme
01 Défaut CRC dans section "Initial Boot
Loader" de 'EEPROM Flash
54 Non affecté
. . . . . Systéme ver- At =
Défaut "Configu- Défaut interne dans bloc logique . e . Prét=0
55 ration FPGA" (FPGA) Verrouillage g);:\ljle / Reset oui Défaut = 0
Défaut "RAM Défaut interne dans bloc RAM . Systeme ver- . Prét=0
56 " Verrouillage rouillé / Reset oui 3
externe externe CPU Défaut = 0
01 DRAM asynchrone read&write check
error
Systeme
S " . . e . |Prét=0
57 _I?_?fLa"ut Codeur Défaut au niveau du codeur TTL Verrouillage :::;l:;:r_ oui Dré?‘au t=0
rage systéme
01 Codeur TTL : rupture de cable
Codeur TTL : défaut émulation
02 : a9
(vitesse trop élevée)
Codeur TTL : angle non admissible
19 :
pendant le calibrage
Codeur TTL : échec du controle des
512 .
amplitudes
513 Codeur TTL : défaut signalé par
EPLD
Systéme
58 Défaut "Codeur Défaut lors du traitement du codeur |\, - verrouillé oui Prét=0
sinus-cosinus" sinus-cosinus 9 Redémar- Défaut = 0
rage systéme
Codeur sinus-cosinus : détection de
01 R
rupture des cables
Codeur sinus-cosinus : défaut émula-
02 : . o
tion (vitesse trop élevée)
19 Codeur sinus-cosinus : angle non
admissible pendant le calibrage
Codeur sinus-cosinus : échec du
512 N .
contrdle des amplitudes
Codeur sinus-cosinus : la vérification
514 . .
des quadrants a échoué
Arrét décélé Systéme en
59 Défaut "Codeur Défaut au niveau du codeur Hiper- razzinaa{:?réte CEe- attente oui Prét=1
HIPERFACE" face ou du traitement Hiperface d Redémar- Défaut=0
urgence N
rage a chaud
01 Codeur Hiperface : la vérification des
quadrants a échoué.
Codeur Hiperface : offset de voie
02 . -
angulaire défectueux
16 Codeur Hiperface : le codeur ne
répond pas a la communication.
Codeur Hiperface : erreur de commu-
64 AN
nication a la lecture du type
Codeur Hiperface : erreur de commu-
128 SOPEEN .,
nication a la lecture de I'état
Codeur Hiperface : erreur de commu-
192 nication a la lecture du numéro de
série
Codeur Hiperface : erreur de commu-
256 nication lors de l'initialisation de la
position absolue
Codeur Hiperface : erreur de commu-
320 nication lors de la réinitialisation de la

position absolue
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Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- |Info sorties
défaut | défaut sous- défauts défaut / Type garder | binaires
défaut (P = program- de reset dans (valable
mable, D = réac- histo-  pour réac-
tion par défaut) rique tion par
défaut)
Codeur Hiperface : erreur de commu-
384 nication lors de la vérification de la
position absolue
Codeur Hiperface : erreur de commu-
448 | nication lors de I'écriture de la
position
Systéme
60 Ei(ca:zil:)tn %OSIBTU' Défaut lors du flashage du DSP Verrouillage ;2’;2;:';_ oui ;Z;;t(i 0
rage systeme
01 Défaut DSP JTAG-Comm : pas de
liaison JTAG
Défaut de R . | Systéme
66 configuration Défaut de configuration Arrét avec gecele- verrouillé Prét=0
A . ration d'arrét B 1 .
données- données-process d'urgence Redémar- Défaut = 0
process rage systéme
La configuration des données-
process a été modifiée. Le sous-
1 systéme complet de données-
process doit étre redémarré simple-
ment par un reset variateur.
Un objet PDO configuré en CAN a un
10001 identifiant qui se situe dans la plage
utilisée pour le paramétrage par
SBus (0x200-0x3ff et 0x600-0x7ff).
Un objet PDO configuré en CAN a un
10002 identifiant qui se situe dans la plage
utilisée pour le paramétrage par
CANopen (0x580-0x67f).
Un objet PDO configuré en CAN doit
10003 transmettre plus de 4 DP. Pour CAN,
seul(s) 0...4 DP sont possibles
Deux ou plusieurs objets PDO confi-
10004 gurés sur le méme bus CAN utilisent
le méme identifiant.
Deux objets PDO configurés sur le
10005 méme bus CAN utilisent le méme
identifiant.
Le mode de transmission paramétré
10008 pour I'objet PDO configuré en CAN
n'est pas valide
20001 Cor)flit de configuration avec le
maitre
. . Durée time out dépasséle pourune |, e vec décélé- Systeme en .
67 Défaut "Time out valeur PDO dont la durée time out ..~ application attente oui Prét =1
PDO" est différente de 0 et qui n'est pas (D), (P) Redémar- Défaut =0
"Offline" et déja réceptionnée. ’ rage a chaud
0 PDO 0
1 PDO 1
2 PDO 2
3 PDO 3
4 PDO 4
5 PDO 5
6 PDO 6
7 PDO 7
8 PDO 8
9 PDO 9
10 PDO 10
1 PDO 11
12 PDO 12
13 PDO 13
14 PDO 14
15 PDO 15
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Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- |Info sorties
défaut | défaut sous- défauts défaut / Type garder | binaires
défaut (P = program- de reset dans (valable
mable, D = réac- histo-  pour réac-
tion par défaut) rique tion par
défaut)
. . ... Systemeen
68 Défaut "Synchro- Arrét a(;/'ec S’ece'e' attente . |Prét=1
nisation externe" :ﬁtlon arrét Redémar- ou! Défaut =0
urgence N
rage a chaud
01 Limite de temps pour le signal de
synchronisation attendu dépassée
Synchronisation perdue, période de
02 synchronisation en dehors de la
plage de tolérance
03 Pas de synchronisation possible sur
le signal de synchronisation
Durée de période du signal de syn-
04 chronisation n'est pas un multiple
entier de la durée de période du
systéme PDO
05 Limite de temps pour signal de syn-
chronisation dépassée
Synchronisation perdue, durée de
06 période du signal de synchronisation
non valide
07 Pas de synchronisation possible sur
le signal de synchronisation
08 Durée de la période systéme trop
petite
09 Durée de la période systeme trop
grande
La durée de la période systéme n'est
10 pas un multiple de la période de
base.
o | Lo tmperatre moteur  cepasse o o0 0SSN
pérature moteur" seuil d'avertissement réglable affichage Défaut = 1
Protection thermique moteur : aver-
01 tissement déclenché par température
KTY
Protection thermique moteur : aver-
02 tissement déclenché par température
modéle de moteur synchrone
03 Protection thermique moteur : seuil
d'avertissement modéle 12t dépassé
Défaut "Mot de Identification d'un message de défaut | Pas de réaction,
70 signalisation de d'un appareil spécial dans le mot de |uniquement | ---—-—--- oui
défaut 0" signalisation de défaut affichage
01 Message mot de contrble de défaut 0
Défaut "Mot de Identification d'un message de défaut | Pas de réaction,
71 signalisation de d'un appareil spécial dans le mot de |uniquement |--------- oui
défaut 1" signalisation de défaut affichage
01 Message mot de contrdle de défaut 1
Défaut "Mot de Identification d'un message de défaut | Pas de réaction,
72 signalisation de d'un appareil spécial dans le mot de |uniquement | ---—-—--- oui
défaut 2" signalisation de défaut affichage
01 Message mot de contréle de défaut 2
Défaut "Mot de Identification d'un message de défaut | Pas de réaction,
73 signalisation de d'un appareil spécial dans le mot de |uniquement |--------- oui
défaut 3" signalisation de défaut affichage
01 Message mot de contrble de défaut 3
Défaut "Mot de Identification d'un message de défaut | Pas de réaction,
74 signalisation de d'un appareil spécial dans le mot de |uniquement ~  |---------
défaut 4" signalisation de défaut affichage
01 Message mot de contréle de défaut 4
Défaut "Mot de Identification d'un message de défaut | Pas de réaction,
75 signalisation de d'un appareil spécial dans le mot de |uniquement | -----—--- oui
défaut 5" signalisation de défaut affichage
01 Message mot de contr6le de défaut 5
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Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- |Info sorties
défaut | défaut sous- défauts défaut / Type garder | binaires
défaut (P = program- de reset dans (valable
mable, D = réac- histo-  pour réac-
tion par défaut) rique tion par
défaut)
. I Pas de réaction,
76 ::r)]gﬁiugte'ntg.pt'on Défaut MOVI-PLC uniqguement  --—-m-—- oui
affichage
77 Non affecté
78 Non affecté
79 Non affecté
80 Non affecté
Défaut "Surin- Le courant du circuit intermédiaire Systéme en A
81 tensité circuit dans le VM a dé 4 | limi oy il attente . Prét=1
intermédiaire \ a dépassé la limite maxi- Verrouillage Redémar- oui Défaut = 0
VM male admissible de 250 % l,,om rage & chaud
01 VM : intensité du circuit intermédiaire
trop élevée
82 fgems_sementz La charge du VM a atteint le seuil Pas de réaction . |Prét=1
urveillance Ixt a T ey By | e— oui , _
VM" avertissement (D), (P) Défaut =1
01 VM : avertissement charge Ixt
4 R . ... |Systemeen
83 $m¢ 2 La charge du VM a atteint voire Aww@w%%'mMe . Prét=1
urveillance 1>t . : . . ration d'arrét ) oui ,
VM" dépassé le seuil de déclenchement d'urgence (D) Redémar- Défaut =0
rage a chaud
01 VM : défaut Charge Ixt
Message de défaut du VM via sys-
téme d'information hardware. Le Systéme en
84 Défaut frein- fMWMWQNWVMN%m%p@hHVHmwb% attente oui Prét =1
hacheur sur AM a déclenché en raison de la sur- Redémar- Défaut =0
veillance du court-circuit BRC ou de rage a chaud
la surveillance de la tension de pilote.
01 VM : défaut frein-hacheur
ﬁvertls'sement La température du VM approche le | Pas de réaction . prét=1
85 Surveillance de seuil de déclenchement (o), T Ul befaut = 1
température VM" ’ ut=
01 VM : avertissement température
Arrét décal Systéme en
86 Défaut "Surtem- La température du VM a atteint voire rartriina(;/'ZSréte Cele” | attente oui Prét =1
pérature VM" dépassé le seuil de déclenchement d Redémar- Défaut =0
urgence (D) N
rage a chaud
01 VM : défaut de température
gggﬁgregrzent La charge de la résistance de frei- .
87 résistance de nage |rl1tégré_e dans le VM a atteint le |Pas de réacton | oui Prét =1
freinage d seuil d ayert!ssement (ne concerne | (D), (P) Défaut = 1
ge dans ,
VM" que I'exécution 10 kW).
01 VM : avertissement Ixt résistance de
freinage
Défaut La charge de la résistance de frei- N
"Surcharge nage intégrée dans le VM a atteint | Arrét avec décélé- :t)tlztnetg]e en Prét = 1
88 résistance de voire dépassé le seuil de déclenche- |ration d'arrét i oui A _
freinage dans ment (ne concerne que l'exécution | d'urgence (D) Rede[nar- Defaut = 0
V™" 10 kW). rage & chaud
01 Défaut surcharge Ixt résistance de
freinage dans VM
89 Défaut "Alimen- Défaut au niveau de l'alimentation Pas de réacti . Préet=1
tation VM" VM as de réaction | -----—--- oui Défaut = 1
01 I manque au moins une tension d'ali-
mentation dans le VM.
Avertissement
"Tension d'ali-
mentation 24 V Alimentation 24 V de I'électronique Prat = 1
91 VM", affiché uni- en dessous de 17 V -> Pas de mes- |Pas de réaction | --------- oui A _
quement sur le sage de défaut pour l'axe !! Défaut = 1
module de
puissance
01 Tension d'alimentation 24 V trop

basse
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Code Message de Code Cause possible du défaut Réaction aux Etat final de |Sauve- |Info sorties
défaut | défaut sous- défauts défaut / Type garder | binaires
défaut (P = program- de reset dans (valable
mable, D = réac- histo-  pour réac-
tion par défaut) rique tion par
défaut)
92 Non affecté
93 Non affecté
Défaut"Données Apparitioq d'un défau't dan§ le bloc Systénje' .
94 de configuration des don_nees de conf!g_u_ratlpn de Verrouillage verrouillé oui Pret =0
; gur " I'appareil lors de la vérification pen- ¢ Redémar- Défaut =0
de l'appareil R
dant la phase de reset rage systéme
01 Données de configuration de I'appa-
reil : défaut du total controle
95 Non affecté
96 Non affecté
Défaut o Systeme .
97 "Recopie jeu de Erreur]ors de la recopie du jeu de Verrouillage verrcjunle oui Pr’et =0
paramétres" parametres Redemar: Défaut = 0
rage systéme
01 Interruption du transfert de jeu de
parameétres vers I'appareil
98 Non affecté
99 Non affecté
Les raccords X7:1 (+24 V) | X7:2 Systeme en .
15 Défaut "Fonc- (RGND) ou X8:1 (+24 V) / X8:2 Verrouillage attente oui Prét=1
tions de sécurité" (RGND) sont inversés. Vérifier le Redémar- Défaut =0
cablage. rage a chaud
Relais de sécurité : I'écart de
01 commutation entre le canal 1 et le

canal 2 est trop important.
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