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Remarques générales
Structure des consignes de sécurité

Remarques générales
1.1  Structure des consignes de sécurité

Les consignes de sécurité de la présente notice d’exploitation sont structurées de la ma-
nieére suivante :

Pictogramme A TEXTE DE SIGNALISATION !

Nature et source du danger
Risques en cas de non-respect des consignes
* Mesure(s) préventive(s)

>

Pictogramme Mot de signal Signification Conséquences en cas de
non-respect
Exemple : A DANGER! Danger imminent Blessures graves ou mortelles
i E Situation potentiellement Blessures graves ou mortelles
Danger général dangereuse
A ATTENTION ! | Situation potentiellement Blessures légeres
dangereuse
Danger spécifique,
p. ex. d’électrocution
STOP ! Risque de dommages matériels Endommagement du systéme d’entraine-
ment ou du milieu environnant
REMARQUE Remarque utile ou conseil
@ facilitant la manipulation du sys-
1 téme d’entrainement

1.2 Recours en cas de défectuosité

Il est impératif de respecter les instructions et remarques de la notice d’exploitation
afin d’obtenir un fonctionnement correct et de bénéficier, le cas échéant, d’'un re-
cours en cas de défectuosité. Il est donc recommandé de lire la notice d’exploitation
avant de faire fonctionner les appareils !

Vérifier que la notice d’exploitation est accessible aux responsables de l'installation et
de son exploitation ainsi qu’aux personnes travaillant sur l'installation sous leur propre
responsabilité dans des conditions de parfaite lisibilité.
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1.3  Exclusion de la responsabilité

Le respect des instructions de la notice d’exploitation est la condition pour étre
assuré du bon fonctionnement du servovariateur multi-axe MOVIAXIS® et pour
obtenir les caractéristiques de produit et les performances indiquées. SEW dé-
cline toute responsabilité en cas de dommages corporels ou matériels survenus
suite au non-respect des consignes de la notice d’exploitation. Dans ce cas, tout
recours de garantie en raison de dommages matériels est exclu.
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2.1

2.2

2.3

Consignes de sécurité

Générales

Les consignes de sécurité générales suivantes visent a prévenir les dommages maté-
riels et corporels. L'exploitant est tenu de vérifier que les consignes de sécurité géné-
rales sont respectées. S’assurer que les responsables et exploitants d’installations ainsi
que les personnes travaillant sur l'installation sous leur propre responsabilité ont inté-
gralement lu et compris la notice d’exploitation. En cas de doute et pour plus d’infor-
mations, consulter I'interlocuteur SEW habituel.

Ne jamais installer et mettre en route des appareils endommagés. En cas de détério-
rations, faire immédiatement les réserves d’usage auprés du transporteur.

Durant le fonctionnement, les variateurs peuvent selon leur indice de protection étre
parcourus par un courant, présenter des éléments nus, en mouvement ou en rotation,
ou avoir des surfaces chaudes.

Des blessures graves ou des dommages matériels importants peuvent survenir suite au
retrait inconsidéré du couvercle, a I'utilisation non conforme a la destination de I'appa-
reil, a une mauvaise installation ou utilisation.

Pour plus d’informations, consulter la documentation correspondante.

Personnes concernées

Les travaux d’installation, de mise en service, d’élimination du défaut ainsi que la main-
tenance doivent étre effectués par du personnel électricien qualifié (tenir compte des
normes CEI 60364, CENELECHD 384 ou DINVDEO100 et CEI60664 ou
DIN VDE 0110 et des prescriptions de protection nationales en vigueur).

Sont considérées comme personnel électricien qualifié selon les termes de ces
consignes de sécurité les personnes familiarisées avec l'installation, le montage, la
mise en service et I'exploitation du produit et ayant les qualifications nécessaires pour
I'exécution de leurs taches.

Les taches relatives au transport, au stockage, a I'exploitation et au recyclage doivent
étre effectuées par du personnel ayant regu la formation adéquate.

Utilisation conforme a la destination des appareils

Les servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX sont des appareils destinés a des ins-
tallations en milieu industriel et artisanal et servent au pilotage de servomoteurs syn-
chrones triphasés a aimants permanents et de moteurs triphasés asynchrones avec re-
tour codeur. Il est important de vérifier si les moteurs utilisés peuvent étre raccordés a
un servovariateur. D’autres types de moteur ne doivent étre raccordés sur I'appareil
qgu’aprés accord du fabricant.

Les servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX sont destinés a I'utilisation en armoire
de commande métalliques. Ces armoires de commande métalliques assurent I'indice de
protection nécessaire pour I'application ainsi que la mise a la terre grace a une grande
surface nécessaire a la CEM.

La mise en service d’un servovariateur multi-axe monté sur une machine (premier fonc-
tionnement conformément a la destination des appareils) ne sera pas autorisée tant qu'il
n’aura pas été prouvé que la machine respecte pleinement les prescriptions de la direc-
tive européenne 98/37/CEE (respecter les indications de la norme EN 60204).
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2.4 Installation

Consignes de sécurité
Installation

Avant toute mise en service (premier fonctionnement conformément a la destination des
appareils), il est indispensable d’apporter la preuve que la machine satisfasse aux pres-
criptions de la directive CEM 89/336/CEE.

Les variateurs sont conformes aux prescriptions de la directive Basse Tension
2006/95/CE. Les normes harmonisées de la série EN 61800-5-1/DIN VDE T105 avec
les normes EN 60439-1/VDE 0660 partie 500 et EN 60146/VDE 0558 s’appliquent a
ces variateurs.

Les caractéristiques techniques ainsi que les instructions de raccordement mention-
nées sur la plaque signalétique et dans la documentation doivent impérativement étre
respectées.

Les servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® ne peuvent assurer des fonctions de sécu-
rité sans étre reliés a un dispositif de sécurité de rang supérieur. Prévoir des dispositifs
de sécurité de rang supérieur pour garantir la sécurité des machines et des personnes.

Pour des applications en mode sécurisé, tenir impérativement compte des indications
des documentations suivantes :

» Coupure sécurisée pour MOVIAXIS® — Dispositions techniques
» Coupure sécurisée pour MOVIAXIS® — Applications

L’installation et le refroidissement des appareils doivent étre assurés conformément aux
prescriptions de la documentation correspondante.

Les servovariateurs multi-axes doivent étre préservés de toute contrainte mécanique.
Durant le transport et la manutention, les composants ne doivent en aucun cas étre dé-
formés ni les distances d’isolement modifiées. C’est pourquoi il faut éviter de manipuler
les composants électroniques et les contacts.

Les servovariateurs multi-axes comportent des éléments risquant de se charger élec-
trostatiquement et de se détériorer en cas de manipulation incorrecte. Les composants
électriques ne doivent en aucun cas étre endommagés ou détériorés par action méca-
nique (dans certaines circonstances, risques d’effets négatifs sur la santé).

Applications interdites, sauf si les appareils sont spécialement congus a cet effet :
+ L’utilisation dans des zones a risque d’explosion

» L'utilisation dans un environnement ou il existe un risque de contact avec des huiles,
des acides, des gaz, des vapeurs, des poussiéres, des rayonnements, etc.

» L'utilisation sur des appareils mobiles lorsqu’ils générent des vibrations et des chocs
dont les niveaux dépassent ceux indiqués dans la norme EN 61800-5-1.
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2.5

2.6

Raccordement électrique

En cas d’intervention sur des servovariateurs multi-axes sous tension, respecter les
prescriptions de protection nationales en vigueur (p. ex. BGV A3).

Procéder a linstallation électrique selon les prescriptions en vigueur (sections des
cables, protections électriques, mise a la terre). Toutes les autres instructions nécessai-
res se trouvent dans la documentation !

Les renseignements concernant l'installation conforme a CEM ainsi que pour le blin-
dage, la mise a la terre, la disposition des filtres et la pose des cables figurent dans la
documentation des servovariateurs multi-axes. Ces instructions doivent également étre
respectées pour les servovariateurs multi-axes conformes CE. Le respect des limita-
tions prescrites par la norme CEM doit étre assuré par le fabricant de l'installation ou de
la machine.

Prévoir les mesures et installations de sécurité conformément aux prescriptions en vi-
gueur (par exemple EN 60204 ou EN 61800-5-1).

Mesure de protection indispensable : mise a la terre de I'appareil

Coupure sécurisée

L’appareil satisfait a toutes les exigences de la norme EN 61800-5-1 en matiére de sé-
paration électrique des circuits des éléments de puissance et électroniques. Pour ga-
rantir une séparation électrique efficace, il faut cependant que tous les circuits raccor-
dés satisfassent également a ces exigences.

Manuel de détermination Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX




3 — Détermination
==EE Déroulement de la détermination

3 Détermination
3.1 Déroulement de la détermination

Le déroulement suivant présente la procédure de détermination d’'un servovariateur
multi-axe MOVIAXIS® MX. Les différentes étapes sont décrites de maniere détaillée
dans les chapitres suivants.

REMARQUE
Pour optimiser les calculs des différents modules et appareils, il est indispensable de
i consulter l'interlocuteur SEW habituel disposant d’outils de détermination spécifiques.
1. Application + Détermination des conditions de charge

— Masses déplacées
— Eléments de transmission
— Diagrammes vitesse/temps

» Ces indications permettront de calculer les valeurs suivantes :

— Vitesses
— Couples
— Charges sur I'arbre de sortie

2. Détermination du motoréducteur
Des informations détaillées concernant la détermination des servoréducteurs sont don-
nées dans les catalogues "Servoréducteurs".

La sélection des servomoteurs asynchrones et synchrones est décrite au chapitre
"Choix du moteur".

3. Détermination du module d’axe
La taille d’'un module d’axe est fonction :

* du point de fonctionnement maximal
» des courbes de charge, en particulier de

— charge dynamique
— charge électromécanique
— charge thermique

Les charges sont indiquées en % et doivent étre inférieures a 100 %. En raison de la
complexité des courbes, ce calcul ne peut étre réalisé qu’a I'aide d’outils spécifiques
(consulter I'interlocuteur SEW habituel).
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4. Détermination du module de puissance

La taille d’'un module de puissance est fonction :

* du point de fonctionnement maximal : P.,ax < 250 % Py

+ de la somme de la puissance efficace de tous les modules d’axe : Py < Py, en mo-

teur et en générateur

» de la puissance continue cbté résistance de freinage. Celle-ci ne doit pas dépasser

50 % de la puissance nominale du module de puissance.

* de la regle des sommes. La somme des courants nominaux des modules d’axe ne
doit pas dépasser 2x, voire 3x sous certaines conditions spécifiques, le courant no-
minal du circuit intermédiaire du module de puissance. A ce sujet, voir le paragraphe
"Tableau de sélection module de puissance avec / sans self-réseau” sur cette page.

La puissance nominale du module de puissance se rapporte a la puissance utile ; les
courants de magnétisation des moteurs n’ont donc pas besoin d’étre pris en compte

pour cette étape.

REMARQUE

Attention : la puissance totale (puissance du circuit intermédiaire) résulte de la super-
position des cycles des différents modules d’axe raccordés.

Toute modification des temps de cycle a une forte influence sur la charge en moteur et
en générateur du module de puissance.

Il est nécessaire de se baser sur la configuration la plus défavorable.

Tableau de
sélection module
de puissance
avec / sans self-
réseau

5. Détermination du module condensateur

REMARQUES

Pour la détermination d’'un module condensateur, consulter

1

Sous certaines conditions réseau, une self-réseau peut étre indispensable. A ce sujet,
voir le tableau suivant.

En raison de la complexité, ce calcul ne peut étre réalisé qu’a 'aide d’outils de détermi-

nation spécifiques (consulter 'interlocuteur SEW habituel).

Une self-réseau est obligatoire pour les conditions réseau indiquées :

Tension réseau

Détermination sur %
des courants d’axe

valable pour module
de puissance

Self-réseau nécessaire

nominaux
380-400V =10 % 300 % tous non
>400- 500V £ 10 % 300 % tous oui
380-500V +10 % 200 % tous non

habituel.

l'interlocuteur SEW

6. Détermination du module tampon

1

REMARQUES

Pour la détermination d’'un module tampon, consulter I'interlocuteur SEW habituel.
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7. Détermination de la résistance de freinage
Une résistance de freinage est indispensable pour les phases de déplacement en mode
générateur si le module de puissance n’est pas équipé d’'une réinjection sur réseau ou
d’'un module condensateur.

D’autres informations sont données au chapitre "Choix de la résistance de freinage",

8. Détermination de I’alimentation 24 V
Un module d’axe a besoin d’'une alimentation 24 V pour deux bornes de raccordement
distinctes :

+ Alimentation de I'électronique
« Alimentation du frein moteur

Une alimentation aux deux extrémités (du groupe d’axes) peut en outre étre nécessaire
lorsque le courant dépasse la valeur maximale de 10 A.

D’autres informations sont données au chapitre "Choix de I'alimentation 24 V".

9. Liaisons réseau et liaisons moteur
Informations, voir page 57.

10. Mesures pour une installation conforme CEM
Informations, voir page 60.

11. Détermination du module de décharge du circuit intermédiaire

REMARQUE

Pour la détermination d’'un module de décharge du circuit intermédiaire, consulter I'in-
i terlocuteur SEW habituel.
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Détermination

3.2 Courants de sortie pour fréquences basses du champ tournant

Le modéle thermique des MOVIAXIS® effectue une limitation dynamique du courant de
sortie maximal. Le courant de sortie permanent maximal I est fonction de la fréquence
de découpage et de la fréquence de sortie fa.

Une fréquence de sortie fo < 2 Hz est une condition importante surtout pour :
» des dispositifs de levage maintenus a I'arrét électriquement
» de la régulation de couple a petite vitesse ou a l'arrét

REMARQUE

1

La fréquence de sortie du servovariateur, en cas d’utilisation d’'un moteur asynchrone,
est composée de la fréquence de rotation (= vitesse) et de la fréquence de glissement.

Avec un moteur synchrone, la fréquence de sortie du servovariateur est identique a la
fréquence de rotation du moteur synchrone.

Fréquence de

découpage 4 kHz

et 8 kHz

140

130 p—

120
1 2] —
110 /
90

80
70
60 —— — —t—t— ——t— ——
0 0,5 1 1,5 2 2,5
Champ tournant de I'appareil [Hz]

|

Courant de sortie de I'appareil [%]

60976AFR
Fig. 1 : Courants de sortie pour fréquences basses du champ tournant
[11  Modules d’axe tailles 1 et 2 pour fréquences de découpage 4 kHz et 8 kHz
[2] Modules d’axe tailles 3, 4, 5, 6 pour fréquence de découpage 4 kHz

[31 Modules d’axe tailles 3, 4, 5, 6 pour fréquence de découpage 8 kHz
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Fréquence de

découpage
16 kHz < 70
= 1 | [1] |
Q. T
Q. T
S 60 +
[ T [2
Q551
Q T
£ 3
» 50 + —
[}] 4
- T /
£ 45 1
E -
3 40+
o 0 ‘ ] ‘ 5 |

Champ tournant de I'appareil [Hz]
60977AFR
Fig. 2 : Courants de sortie pour fréquences basses du champ tournant
[11  Modules d’axe tailles 1 et 2
[21 24 A (taille 3)
[3] 32A/(taille 3)
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3.3 Disposition des modules dans un ensemble servovariateur

Disposition des

axes
STOP !
Noter que huit modules d’axes au maximum sont autorisés dans un groupe.
MXC/
MXM MXB MXP MXA MXA MXA MXA MXA MXA MXS
8A
75 kW | 100 A 64A [48A |32A[16 A|4A 24V
24A|12A|2A
60439AXX
Fig. 3 : Exemple de disposition d’axes
MXM Module maitre additionnel MXP Module de puissance, tailles 1-3
MXC Module condensateur additionnel MXA Modules d’axe, tailles 1-6
MXB Module tampon additionnel MXS Module alimentation 24 V additionnel
Module maitre Installer le module maitre en premiére position dans 'ensemble servovariateur, voir
MXM fig. 3.
Le module maitre est un module additionnel.
Module Dans I'ensemble servovariateur, installer le module condensateur a la gauche du mo-
condensateur dule de puissance, voir fig. 3.
MxC Le module condensateur est un module additionnel.
Module tampon Dans I'ensemble servovariateur, installer le module tampon a la gauche du module de
MXB puissance.
Le module tampon est un module additionnel.
Module de Dans un ensemble servovariateur, installer le module de puissance a la gauche des mo-
puissance MXP dules d’axe.
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Modules d’axe
MXA

Module

Détermination
Disposition des modules dans un ensemble servovariateur

STOP!

La puissance électrique des modules d’axe doit diminuer de gauche a droite.
La regle suivante s’applique :

Imxa 12 Imxa 2 2 Iuxa 3 2 Iuxa 4 - etc.

Installer les modules d’axe en fonction de leur courant nominal : a la droite du module
de puissance, de sorte que le courant nominal diminue de gauche a droite, voir fig. 3.

Dans I'ensemble servovariateur, installer le module d’alimentation 24 V a la droite du

alimentation 24 V dernier module d’axe, voir fig. 3.

MXS

Le module d’alimentation 24 V est un module additionnel.
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Disposition des modules dans un ensemble servovariateur —===

Alimentation en L’illustration suivante montre, a titre d’exemple, une disposition typique des modules
. ® . . . .

puissance MOVIAXIS®™ dans un ensemble servovariateur. Est présenté la mise en place des

barrettes

* de circuit intermédiaire

* du bus signalisation

+ et de la tension d’alimentation DC 24 V.

Bus signalisation Résistance de

MXM MXC/

MXB
X5 X5
ab ab

o terminaison de ligne * *)
a a/b a al a

MXP| |MXA| |[MXA| |MXA| [MXA| |MXA| [MXA| |MXA| |MXA| [MXS
1 2 3 4 5 6 7 8

X16E 24 V externe

i

PE||®

uz+| |®

uz| |®

Fig. 4 : Exemple d’ordre de disposition des appareils MOVIAXIS® MX

60440AXX

*) Résistance de terminaison de ligne : uniquement pour variante d’appareil bus CAN

Légende :

MXM
MXC
MXB
MXP
MXA 1..MXA 8
MXS

Module maitre additionnel

Module condensateur additionnel
Module tampon additionnel

Module de puissance

Modules d’axe, appareil 1 a appareil 8
Module alimentation 24 V additionnel

Module condensateur : simple passage de I'alimentation 24 V du frein

Module tampon

: simple passage de I'alimentation 24 V du frein et de I'électronique

Manuel de détermination Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX 17
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3.4 Caractéristiques de régulation des modules d’axe
Grandeurs des Les servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® mettent a disposition des capacités de ré-
régulateurs gulation élevées. Les grandeurs suivantes sont valables pour le fonctionnement avec
des servomoteurs synchrones SEW.
M Temps de
régulation . s -~ T
egulatio Régularité en régime établi
Neons] N
Ecart maximal
de vitesse
M t
Saut de charge M = 80 % du couple nominal moteur
t
01762BFR
Fig. 5 : Grandeurs pour caractéristiques de régulation
Les valeurs suivantes sont valables pour les servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® as-
sociés a un moteur de puissance équivalente :
Plage de réglage en continu ACEEED SO eh
Type MOVIAXIS® n 9 _ 30009trl?nin régulation” rapportée a
max Nmax = 3000 tr/min
MXAB80A avec résolveur > 1:3000 0.01 %
MXAB80A avec codeur Hiperface 1:5000 0.01 %
1) = variation de la vitesse réelle - vitesse moyenne par rapport a la consigne de vitesse
Les caractéristiques de régulation spécifiées sont tenues dans les plages de réglage
indiquées.
Comportement La configuration suivante montre, a titre d’exemple, les différences de comportement a
en régulation la régulation.
Caractéristiques » Consigne de vitesse N¢gng = 1000 tr/min

» Saut de charge AM = 80 % du couple moteur
» Charge exempte de torsion avec rapport d’'inertie des masses J| / Jy = 1,8

Type MOVIAXIS®

Variation max. de vitesse pour
AM = 80 %, rapportée a
n = 3000 tr/min

Régularité de rotation sous
M = const., rapportée a
n = 3000 tr/min

MXAB80A avec codeur TTL o o
(1024 incréments) 1.0% =0.07%
MXAB80A avec codeur sin/cos 0.7 % <0.03 %

3.5

Choix des fonctions de sécurité

Les informations a ce sujet sont données dans les manuels suivants :
» "Coupure sécurisée pour MOVIAXIS® — Dispositions techniques"
» "Coupure sécurisée pour MOVIAXIS® — Applications"
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Détermination
Choix du servomoteur synchrone

3.6 Choix du servomoteur synchrone
STOP !
La fonction de mise en route de I'atelier logiciel MOVITOOLS®-MotionStudio regle
automatiquement le couple maximal.
Cette valeur ne doit en aucun cas étre augmentée.
Un couple maximal trop élevé peut entrainer la détérioration du servomoteur.
Pour la mise en route, utiliser de préférence une version récente de
MOVITOOLS®-MotionStudio. La derniére version du logiciel MOVITOOLS® est dispo-
nible pour téléchargement sur notre site Internet.
Caractéristiques Quelques-unes des exigences principales demandées a un servoréducteur sont la dy-
du moteur namique de vitesse, la précision de rotation et la précision du positionnement. Les ser-

vomoteurs DS, CM, CMP, CMD associés a un MOVIAXIS® répondent parfaitement a
ces besoins.

Ces moteurs sont des servomoteurs synchrones a aimants permanents sur le rotor avec
un systéme de retour d’informations adapté. Le comportement souhaité, a savoir

» un couple constant sur une large plage de vitesse (jusqu’a 6000 tr/min),
* une large plage de vitesse et de réglage,
* une capacité de surcharge élevée,

est obtenu grace a la régulation par MOVIAXIS®. Le servomoteur synchrone a un mo-
ment d’inertie de masse inférieur a celui d’'un moteur asynchrone ; il est donc parfaite-
ment adapté pour des applications réclamant une forte dynamique.

M [Nm], 2]
Mmax \
\
\
\
\
\
My (1] \
\
\I B
0 0 ”IN n [tr/min]

01652CFR
Fig. 6 : Exemple de courbe caractéristique vitesse/couple d’un servomoteur DS/CM/CMD

[11 Couple permanent
[2] Couple maximal

Mg et Mo sont fonction du moteur. Selon le servovariateur, le M55 possible peut ce-
pendant étre inférieur.

Les valeurs de Mg sont données dans les tableaux de sélection pour moteurs (DS/CM).

Les valeurs de M, sont données dans les tableaux de sélection pour moteurs
(DS/CM).

Manuel de détermination Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX
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=222 Choix du servomoteur synchrone
Recomman- Les caractéristiques moteur essentielles des moteurs SEW pour les modes SERVO ont

dations générales

Détermination

été sauvegardées dans le logiciel MOVITOOLS®-MotionStudio.
En modes SERVO avec régulation de vitesse, la valeur de réglage est la vitesse.
En modes SERVO avec régulation de couple, la valeur de réglage est le couple.

Le dimensionnement d’un servomoteur synchrone est basé sur les éléments suivants :

1. Couple efficace a vitesse moyenne sur I'application

Meff < IVlN_mot

Le point de fonctionnement doit se situer en dessous de la courbe caractéristique
pour le couple disponible en continu (fig. 6, courbe 1). Si le point de fonctionnement
se situe au-dessus de la courbe pour I'autoventilation, une ventilation forcée per-
mettra d’augmenter le couple permanent de 40 % sur les servomoteurs CM.

2. Couple réellement nécessaire a vitesse moyenne de I'application

Mmax < Mdyn_mot
Le point de fonctionnement doit se situer en dessous de la courbe de couple maximal
de la combinaison moteur-MOVIAXIS® (fig. 6, courbe 2).

3. Vitesse maximale

La vitesse maximale du moteur ne doit pas étre supérieure a la vitesse nominale du
moteur. Pour des vitesses supérieures a 3000 tr/min, prévoir des réducteurs plané-
taires en raison de la vitesse d’entrée élevée.

Nmax < nN

Manuel de détermination Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX
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Choix d’un servomoteur synchrone DS/CM

Présentation des tableaux de données pour servomoteurs synchrones DFS/CFM

Manuel de détermination Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX

ny M, lo Mpyn Imax Movr lovr Imot ‘ Jomot | M1 ‘ Mg2  Wmax1 ‘ Wmax2
min-T] Mot Nm] (Al INml Al INm] | [A]  [10*kgm?  [Nm] [kJ]
CFM71S 5 22 16,5 8.8 7.3 3.2 4.89 6.65 10 5 18 22
2000 CFM71M 6.5 3 21,5 12 9.4 4.2 6.27 8.03 14 7 15 20
CFM71L 9.5 4.2 31,4 16.8 13.8 6.1 9.02 10.8 14 | 10 15 18
nN Vitesse de référence
Mo Couple a l'arrét (couple permanent thermique a petites vitesses)
lg Courant a 'arrét
Mpyn Couple créte dynamique du servomoteur
Imax Courant moteur maximal admissible
Movr Couple a I'arrét avec ventilation forcée
lovr Courant a l'arrét avec ventilation forcée
Jmot Moment d’inertie du moteur
Jbmot Moment d’inertie du moteur-frein
Mg+ Couple de freinage standard
Mg, Couple de freinage optionnel
Wiax1 Travail du frein maximal admissible par cycle de freinage pour Mg,
Whhax2 Travail du frein maximal admissible par cycle de freinage pour Mg,
[m?:-1] Moteur [nl:|1-|] [:\;V] [V/10(;J(;) ?‘nin'1] met [kL] ome
CFM71S 52 7090 151 9.5 11.8
2000 CFM71M 36 4440 148 10.8 13.0
CFM71L 24 2500 152 13.0 15.3
L4 Inductance du bobinage
Ry Résistance ohmique du bobinage
Upo Tension de la roue polaire pour 1000 min~"
Mot Masse du moteur
Mpmot Masse du moteur-frein
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Servomoteurs synchrones, tension systeme 400 V

"™ Moteur Mo ) Moy Imax | Movk | lovR | Jmot | Jomot  Ms1 | Mez Wmaxt Wmaxe
[min~] [Nm] [A] [Nm] [A] [Nm] [A] [10~* kgm?] [Nm] kJ]
CFM71S 5 2.2 16.5 8.8 7.3 3.2 4.99 6.72 10 5 18 22
CFM71M 6.5 3 21.5 12 94 4.2 6.4 8.13 14 7 15 20
CFM71L 9.5 4.2 314 16.8 13.8 6.1 9.21 10.94 14 10 15 18
CFM90S " 4.9 39.6 19.6 16 71 18.2 22 28 14 17 24
2000 CFM90M 14.5 6.9 52.2 28 21 10 23.4 27.2 40 20 10.5 19.5
CFM90L 21 9.9 75.6 40 30.5 14.4 33.7 37.5 40 28 10.5 17
CFM112S 23.5 10 82.3 40 34 14.5 68.9 84.2 55 28 32 48
CFM112M 31 13.5 108.5 54 45 19.6 88.9 104.2 90 40 18 44
CFM112L 45 20 157.5 80 65 29 128.8 144 1 90 55 18 32
CFM112H 68 30.5 238.0 122 95 42.5 188.7 204 90 55 18 32
DFS56M 1 1.65 3.8 6.6 1.45 2.3 0.48 0.83 2.5 - - -
DFS56L 2 2.4 7.6 9.6 3.2 3.6 0.83 1.18 2.5 - - -
DFS56H 4 2.8 15.2 11.2 6 4 1.53 1.88 5 - - -
CFM71S 5 3.3 16.5 13.2 7.3 4.8 4.99 6.72 10 5 14 20
CFM71M 6.5 4.3 21.5 17.2 9.4 6.2 6.4 8.13 14 7 1 18
CFM71L 9.5 6.2 314 25 13.8 9 9.21 10.94 14 10 1 14
3000 CFM90S 1" 7.3 39.6 29 16 10.6 18.2 22 28 14 10 20
CFM90M 14.5 10.1 52.2 40 21 14.6 23.4 27.2 40 20 4.5 15
CFM90L 21 14.4 75.6 58 30.5 21 33.7 37.5 40 28 4.5 10
CFM112S 23.5 15 82.3 60 34 22 68.9 84.2 55 28 18 36
CFM112M 31 20.5 108.5 82 45 30 88.9 104.2 90 40 7 32
CFM112L 45 30 157.5 120 65 44 128.8 144 1 90 55 7 18
CFM112H 68 43 238.0 172 95 60 188.7 204 90 55 7 18
DFS56M 1 1.65 3.8 6.6 1.45 2.3 0.48 0.83 2.5 - - -
DFS56L 2 2.4 7.6 9.6 3.2 3.6 0.83 1.18 2.5 - - -
DFS56H 4 4 15.2 16 6 5.7 1.53 1.88 5 - - -
CFM71S 5 4.9 16.5 19.6 7.3 7.2 4.99 6.72 10 5 10 16
CFM71M 6.5 6.6 21.5 26 9.4 9.6 6.4 8.13 14 7 6 14
CFM71L 9.5 9.6 314 38 13.8 14 9.21 10.94 14 10 6 10
4500 CFM90S 1" 1.1 39.6 44 16 16.2 18.2 22 28 14 5 15
CFM90M 14.5 14.7 52.2 59 21 21.5 23.4 27.2 40 20 3 9
CFM90L 21 21.6 75.6 86 30.5 315 33.7 37.5 40 28 3 5
CFM112S 23.5 22.5 82.3 90 34 325 68.9 84.2 55 25 1 22
CFM112M 31 30 108.5 120 45 44 88.9 104.2 90 40 4 18
CFM112L 45 46 157.5 184 65 67 128.8 144 1 90 55 4 1
CFM112H 68 66 238.0 264 95 92 188.7 204 90 55 4 1
DFS56M 1 1.65 3.8 6.6 1.45 2.3 0.48 0.83 2.5 - - -
DFS56L 2 2.75 7.6 1" 3.2 4.2 0.83 1.18 2.5 - - -
DFS56H 4 5.3 15.2 21 6 7.6 1.53 1.88 5 - - -
CFM71S 5 6.5 16.5 26 7.3 9.5 4.99 6.72 - - - -
6000 CFM71M 6.5 8.6 21.5 34 9.4 12.5 6.4 8.13 - - - -
CFM71L 9.5 12.5 314 50 13.8 18.2 9.21 10.94 - - - -
CFM90S 1 14.5 39.6 58 16 21 18.2 22 - - - -
CFM90oM 14.5 19.8 52.2 79 21 29 23.4 27.2 - - - -
CFM90L 21 29.5 75.6 118 30.5 43 33.7 37.5 - - - -
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Servomoteurs synchrones, tension systéme 400 V
':‘N_1 Moteur L4 Ry Upo . Mmot | Mpmot
[min~"] [mH] [mW] | [V/1000 min~"] kg]
CFM71S 52 7090 151 9.5 1.8
CFM71M 36 4440 148 10.8 13.0
CFM71L 24 2500 152 13.0 15.3
CFM90S 18 1910 147 15.7 19.6
000 CFMoOM 12.1 1180 141 17.8 21.6
CFM90L 8.4 692 146 21.9 26.5
CFM112S 10 731 155 26.2 31.8
CFM112M 75 453 153 30.5 36.0
CFM112L 46 240 151 39.3 44.9
CFM112H 2.6 115 147 54.2 59.8
DFS56M 9.7 5700 40 2.8 2.9
DFS56L 8.8 3700 56 3.5 3.6
DFS56H 12.7 4500 97 438 5.3
CFM71S 23 3150 101 9.5 11.8
CFM71M 16 2000 100 10.8 13.0
CFM71L 11 1120 102 13.0 15.3
3000 |CFM90S 8.1 838 98 15.7 19.6
CFM90M 5.7 533 96 17.8 21.6
CFM90L 3.9 324 99 21.9 26.5
CFM112S 4.6 325 103 26.2 31.8
CFM112M 3.1 193 99 30.5 36.0
CFM112L 2 103 101 39.3 44.9
CFM112H 13 57 104 54.2 59.8
DFS56M 9.7 5700 40 2.8 2.9
DFS56L 8.8 3700 56 35 3.6
DFS56H 6.2 2200 67.5 4.8 5.3
CFM71S 10 1380 66 9.5 11.8
CFM71M 6.9 828 64 10.8 13.0
CFM71L 49 446 65 13.0 15.3
4500 CFM90S 3.45 358 64 15.7 19.6
CFM90M 2.65 249 65 17.8 21.6
CFM90L 1.73 148 66 21.9 26.5
CFM112S 2 149 69 26.2 31.8
CFM112M 15 92 68 30.5 36.0
CFM112L 0.85 44 66 39.3 44.9
CFM112H 0.54 24 67 54.2 59.8
DFS56M 9.70 5700 40 2.8 2.9
DFS56L 6.80 2800 49 3.5 3.6
DFS56H 3.50 1200 50.5 438 5.3
CFM71S 5.75 780 50 9.5 -
6000 |CFM71M 3.93 493 49 10.8 -
CFM71L 2.68 277 50 13.0 -
CFM90S 2.03 212 49 15.7 -
CFM90M 1.48 136 48 17.8 -
CFM90L 0.93 77 48 21.9 -
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Combinaisons servomoteurs DFS/CFM et servovariateurs multi-axes MOVIAXIS®
(tension systeme AC 400 V)

1. Vitesse nominale ny = 2000 tr/min

24

Moteur Combinaisons avec MOVIAXIS® MXA taille
1 2 3 4 5 6
Type In [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Imax  |[A] 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
CMT1S Imax % In 250 220
Mmax [Nm 10.9 16.5
0,
CM71M Imax % In 250 150
Mmax [Nm 19.2 21.5
0,
CMTIL lmax % In 250 210
Mmax [Nm 21.6 314
CM90S Imax % In 250 245
Mmax [Nm 22.1 394
0,
CMOOM lmax % In 250 229
Mmax [Nm 40.3 51.8
0,
CMI0OL lmax % In 250 250 247
Mmax [Nm 41.8 60.6 75.1
0,
CM112S lmax % In 250 250 250
Mmax [Nm 46.3 66.3 81.9
0,
CM112M lmax % In 250 250 225
Mmax [Nm 67.4 86.6 108.0
0,
CM112L lmax % In 250 250 250
Mmax [Nm 88.7 126.9 156.8
0,
CM112H lmax % In 250 250 250 191
Mmax [Nm 132.0 171.4 234.4 237.0
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2. Vitesse nominale ny = 3000 tr/min
Moteur Combinaisons avec MOVIAXIS® MXA taille
1 2 3 4 5 6
Type N [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Imax  [A] 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
DFssem  mex % | 250 165
max |Nm 29 3.8
DFsseL  mex % | 250 240
max |Nm 41 7.6
DFsseq  mex %N | 250 250 140
max |Nm 71 13.7 15.2
cmris mac %N 250 165
Mmax | NM 13.8 16.5
omzam mac (%N 250 215
Mmax | NM 145 | 215
onraL mex %N 250 208
Mmax | NM 274 | 315
cmsos  max %N 250 242
Mmax | NM 29.1 39.2
cmeommax %N 250 250 250 169
Mmax | NM 283 | 41.1 516 @ 520
cmooL max %N 250 250 242
Mmax | NM 431 562 @ 75.6
cmitzs  max %N 250 250 250
Mmax | NM 46.3 60.1 81.9
cmiiom mx %N 250 250 250 171
Mmax | NM 59.7 = 8.7 | 1063  108.0
cmitaL mex %N 250 250 250
Mmax | NM 887 | 1150  156.8
cmiign max %N 250 250 172
Mmax | NM 180.7 | 2257  237.0
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3. Vitesse nominale ny = 4500 tr/min

26

Moteur Combinaisons avec MOVIAXIS® MXA taille
1 2 3 4 5 6
Type In [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Imax [A] 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
[ % | 2 165
DEssem max %I 50
max |Nm 2.9 3.8
[ % | 2 240
DEsseL max I 50
max |Nm 4.1 7.6
[ % | 250 2
DEsseH max %I 00
max |Nm 9.8 15.2
[ % | 250 24
cmras  mex PN S
Mpmax |[Nm 9.9 16.5
[ % | 2 221
cmzam  max N %0
Mpmax |[NM 17.9 21.5
[ % | 2 250 241
cmzaL  mex NN 50
Mpmax |[NM 19.2 26.8 31.5
[ % | 250 2 185
cmoos  mex NN S0
Mpmax |[NM 28.7 36.5 39.5
[ % | 250 2 246
cmoom  mex NN S0
Mpmax |[NM 29.2 38.1 52.1
[ % | 250 2 179
cmooL  mex PIn S0
Mpmax |[NM 56.4 715 75.2
[ % | 250 2 188
cmitzs  max NN 50
Mpmax |[Nm 60.1 75.5 81.9
[ % | 250 2 250
cmitzm  mex NN S0
Mpmax |[Nm 61.1 79.3 108.0
[ % | 250 2 184
cmirzL  mex NN S0
Mpmax |[Nm 1129 | 1423  156.8
[ % | 2 250
cmi1zn  mex NN 50
Mpmax |[Nm 160.0 = 2285
4. Vitesse nominale ny = 6000 tr/min
Moteur Combinaisons avec MOVIAXIS® MXA taille
1 2 3 4 5 6
Type In [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Imax [A] 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
[ % | 250 165
prssem max M
max |Nm 2.9 3.8
% | 250 138
DEsseL max M
max |Nm 7.0 7.6
[ % | 250 250 175
DEsseH max M
max |Nm 75 14.4 15.1
[ % | 250 217
cmras  max PN
Mpax N 14.0 16.5
[ % | 250 250 216
cmzam  max NN
Mpax N 145 19.8 215
[ % | 250 250 208
cmpaL max %
Mpax N 21.8 27.3 31.4
[ % | 250 250 242
cmgos  max NN
Mpax N 22.4 29.2 39.4
[ % | 250 250 247
cmoom  max %I
Mpax N 28.9 418 51.9
[ % | 250 250 246
cmooL  max NN
Mpmax |[NM 421 55.0 75.2
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Choix d’un servomoteur synchrone CMP

Présentation des tableaux de données pour servomoteurs synchrones CMP

"W | Moteur M, lo Mmax | Imax | Movr lovR | Jmot | Jomot | M1 Mz L4 R1 | Upp & froid
[min~"] [Nm] | [A] [Nm] [Al [Nm] [A] [kgem?] [Nm] [mH] | Q V]
3000 CMP40S | 05 1.2 1.9 6.1 - - 0.1 0.13  0.95 - 23 11.94 275
CMP40M | 0.8 @ 0.95 3.8 6.0 - - 0.15 0.18 | 0.95 - 455 | 19.92 56

nN Vitesse nominale

Mo Couple a l'arrét (couple permanent thermique a petites vitesses)

lg Courant a 'arrét

Mnax Couple créte maximal du servomoteur

Imax Courant moteur maximal admissible

Movr Couple a I'arrét avec ventilation forcée

lovr Courant a l'arrét avec ventilation forcée

Jmot Moment d’inertie du moteur

Jbmot Moment d’inertie du moteur-frein

Mg+ Couple de freinage standard

Mg, Couple de freinage optionnel

L4 Inductance du bobinage

Ry Résistance ohmique du bobinage

Upo afroid  Tension de la roue polaire pour 1000 min~"
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Caractéristiques des servomoteurs CMP, tension systéme 400 V

Détermination

Choix du servomoteur synchrone

"™ | Moteur Mo lo. | Mpax | lmax | Movr = lovR | Jmot | Jomot Mp1 | Mgy L4 Ry | Uy afroid
[min~"] INm]  [A]  [Nm] [A] | [Nm] (Al [kgem?] [Nm] [mH]  ©Q v
CMP40S | 0.5 1.2 1.9 6.1 - - 0.1 0.13 | 0.95 - 23 11.94 27.5
CMP40M | 0.8 0.95 3.8 6.0 - - 0.15  0.18 | 0.95 - 455 | 19.92 56
CMP50S 1.3 0.96 5.2 5.1 1.7 1.25 0.42 | 0.48 3.1 4.3 7 22.49 86
CMP50M | 24 1.68 10.3 9.6 3.5 2.45 0.67 0.73 4.3 3.1 38.5  9.98 90
3000 CMP50L 3.3 2.2 15.4 13.6 4.8 3.2 0.92  0.99 4.3 3.1 305 | 7.41 98
CMP63S | 2.9 2.15 111 12.9 4 3 115 | 1.49 7 9.3 36.5 @ 6.79 90
CMP63M | 5.3 3.6 214 21.6 7.5 5.1 192  2.26 9.3 7 22 3.57 100
CMP63L 71 4.95 30.4 29.7 10.3 7.2 269 @ 3.03 9.3 7 142 | 2.07 100
CMP40S | 0.5 1.2 1.9 6.1 - - 0.1 0.13 | 0.85 - 23 11.94 27.5
CMP40M | 0.8 0.95 3.8 6.0 - - 0.15  0.18 | 0.95 - 455 | 19.92 56
CMP50S 1.3 1.32 5.2 7.0 1.7 1.7 0.42 | 0.48 3.1 4.3 37 11.6 62
4500 CMP50M | 24 2.3 10.3 13.1 3.5 3.35 0.67 0.73 4.3 3.1 20.5  5.29 66
CMP50L 3.3 3.15 15.4 19.5 4.8 4.6 0.92  0.99 4.3 3.1 14.6 | 3.56 68
CMP63S | 2.9 3.05 111 18.3 4 4.2 115 | 1.49 7 9.3 18.3 | 3.34 64
CMP63M | 5.3 5.4 214 324 7.5 7.6 1.92  2.26 9.3 7 9.8 1.49 67
CMP63L 71 6.9 30.4 41.4 10.3 10 269  3.03 9.3 7 7.2 1.07 71
CMP40S | 0.5 1.2 1.9 6.1 - - 0.1 0.13 | 0.95 - 23 11.94 27.5
CMP40M | 0.8 1.1 3.8 6.9 - - 0.15  0.18 | 0.95 - 34 14.95 48.5
CMP50S 1.3 1.7 5.2 9.0 1.7 2.2 0.42 | 0.48 3.1 4.3 225 | 7.1 48.5
CMP50M | 24 3 10.3 171 3.5 4.4 0.67 0.73 4.3 3.1 12 3.21 50.5
6000 CMP50L 3.3 4.2 15.4 26 4.8 6.1 0.92  0.99 4.3 3.1 8.2 1.91 51
CMP63S | 2.9 3.9 111 23.4 4 5.4 115 | 1.49 - - 11.2 2.1 50
CMP63M | 5.3 6.9 214 41.4 S, 9.8 192 226 - - 5.9 0.92 52
CMP63L 7.1 9.3 30.4 55.8 10.3 13.5 269 @ 3.03 -- -- 4 0.62 53
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Combinaisons servomoteurs CMP et servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® (tension systeme AC 400 V)

1. Vitesse nominale ny = 3000 tr/min

Moteur Combinaisons avec MOVIAXIS® MXA taille
1 2 3 4 5 6
Type In [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Imax  |[A] 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
0,
CMP240S lmax % In 250 153
Mmax [Nm 1.7 1.9
0,
CMPAOM Imax % In 250 150
Mmax [Nm 3.4 3.8
0,
CMP50S Imax % In 250 128
Mmax [Nm 5.1 5.2
0,
CMP50M lmax % In 250 240
Mmax [Nm 6.5 10.3
0,
CMP50L lmax % In 250 250 170
Mmax [Nm 7.2 12.7 15.4
0,
CMP63S lmax % In 250 250 161
Mmax [Nm 6.2 9.9 11.1
0,
CMP6E3M lmax % In 250 250 180
Mmax [Nm 13.2 20.6 214
0,
CMPB3L lmax % In 250 250 248
Mmax [Nm 13.8 24 30.8
2. Vitesse nominale ny = 4500 tr/min
Moteur Combinaisons avec MOVIAXIS® MXA taille
1 2 3 4 5 6
Type In [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Imax  |[A] 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
0,
CMP240S lmax % In 250 153
Mmax [Nm 1.7 1.9
0,
CMPAOM lmax % In 250 150
Mmax [Nm 3.4 3.8
0,
CMP50S Imax % In 250 175
Mmax [Nm 4.2 5.2
0,
CMP50M Imax % In 250 250 164
Mmax [Nm 5 8.7 10.3
0,
CMP50L Imax % In 250 244
Mmax [Nm 9.6 15.4
0,
CMP63S Imax % In 250 229
Mmax [Nm 8 11.1
| % | 250 250 203
cmpeam | M PN
Mmax [Nm 15.8 19.4 20.3
| % | 250 250 250 173
cmpeaL M ®N
Mmax [Nm 17.9 23.3 26.8 27.2
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3. Vitesse nominale ny = 6000 tr/min

Moteur Combinaisons avec MOVIAXIS® MXA taille
1 2 3 4 5 6
Type In [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Imax |[A] 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
CMP40S Imax % In 250 153
Mmax |Nm 1.7 1.9
CMPAOM Imax % In 250 173
Mmax [Nm 2.9 34
CMP50S Imax % In 250 225
Mmax [Nm 315 5.1
CMP50M Imax % In 250 241
Mmax |Nm 7 9.7
CMP50L Imax % In 250 250 217
Mmax |Nm 7.4 12.1 13.8
CMP63S Imax % In 250 250 195
Mmax |Nm 6.9 11.1 12
CMPG3M Imax % In 250 250 250 173
Mmax [Nm 13.9 18.5 21.6 21.9
CMPB3L Imax % In 250 250 250 233
Mmax [Nm 14.6 20.2 24.6 29.3
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Choix d’un servomoteur synchrone CMD

Présentation des tableaux de données pour servomoteurs synchrones

" | Moteur M, lo | Mpax | Imax = Jmot | L4 Ri | Upo  Mmax Mgy | Mgy
[min~"] INm] | [A] | [Nm] [A] |[kgem?] [mH] Q V] |[min™']  [Nm] | [Nm]
3000 CMD70S @ 0.7 | 1.04 3 6 0.261 | 32.3 | 17.44 @ 43 6000 3.1 4.3

CMD70M 1.1 | 1.36 5 8 045 | 252 | 10.89 56 @ 8000 & 3.1 43

nN Vitesse nominale
Mo Couple a l'arrét (couple permanent thermique a petites vitesses)
lg Courant a 'arrét
Mmax Couple créte maximal du servomoteur
Imax Courant moteur maximal admissible
R4 Résistance ohmique du bobinage
L4 Inductance du bobinage

Up a froid  Tension de la roue polaire pour 1000 min~"

Jimot Moment d’inertie du moteur
Jpmot Moment d’inertie du moteur-frein
Mg+ Couple de freinage standard
Mg> Couple de freinage optionnel
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Caractéristiques des servomoteurs CMD, tension systéeme 400 V

Type de nN1) M, lo Mpmax | Imax R4 L Upo Jmotz) meotz) Nmax Mg Mg2
moteur
[min™'] [Nm] [A] [Nm] [A] [W] | [mH] [min~'] [kgem?] [kgem?] [min~'] [Nm] = [Nm]

CMD 55 S 0.25 0.7 1.2 4 28.65 28.4 26 0.087 0.104 80003 0.95 -
CMD 55 M 4500 0.45 0.95 ' 2.3 6 18.44 21.6 33 0.148 ' 0.165 80003 0.95 -
CMD 55 L 0.9 15 6 12 10.18 14.8 39 0.267 0.284 8000%) | 0.95 -
CMD 70 S 0.7 1.04 3 6 17.44 32.3 43 0.26 0.33 6000 3.1 4.3
CMD 70 M 3000 1.1 1.36 ' 5 8 10.89 25.2 56 0.45 ' 0.52 5000 3.1 4.3
CMD 70 L 1.9 1.96 11 18 5.85 17.0 64 0.83 0.89 5000 4.3 3.1
CMD 93 S 2.4 1.06 10 5 22.32 91.3 136 1.23 1.58 4000 7 9.3
CMD93 M 800 4.2 1.7 ' 22 " 7.4 39.8 159 2.31 ' 2.66 4000 9.3

CMD 93 L 6 2 33 16 6.38 37 152 3.38 3.73 4000 9.3

CMD 93 S 2.4 1.55 10 8 10.64 43.0 93 1.23 1.58 2750 7 9.3
CMD93 M 1200 4.2 2.5 ' 22 16 3.63 19.1 110 2.31 ' 2.66 2750 9.3

CMD 93 L 6 35 33 23 3.14 18.0 106 3.38 3.73 2750 9.3

CMD 93 S 2.4 2.32 10 12 4.60 19.2 62 1.23 1.58 4000 7 9.3
CMD93 M 3000 4.2 3.6 ' 22 23 2.27 9.3 77 2.31 ' 2.66 4000 9.3

CMD 93 L 6 6 33 40 1.02 6.0 61 3.38 3.73 4000 9.3

CMD 138 S 6.7 2.8 17 9 3.81 471 161 6.4 9.1 2500 22 -
::IIMD 138 600 12.1 41 ' 39 19 2.40 36.8 198 11.5 ' 14.2 2000 22 -
CMD 138 L 16.5 5 ' 62 25 1.72 30.9 223 16.6 ' 19.3 2000 22 -
CMD 138 S 6.7 3.9 17 13 1.97 25.0 17 6.4 9.1 2500 22 -
ﬁMD 138 1200 12.1 55 39 26 1.29 20.6 148 11.5 14.2 2000 22 -
CMD 138 L 16.5 8 62 40 0.66 11.8 138 16.6 19.3 2000 22 -
CMD 138 S 6.7 7.4 17 25 0.60 7.0 62 6.4 9.1 3000 22 -
::IIMD 138 2000 12.1 1.4 ' 39 53 0.30 4.8 71 11.5 ' 14.2 2000 22 -
CMD 138 L 16.5 15.1 ' 62 76 0.20 3.3 73 16.6 ' 19.3 2000 22 -

1) ny = vitesse de référence [min‘1]
2) En cas de montage d’un codeur AKOH / EKOH, I'inertie indiquée est réduite de 0,015 kgcm2 par rapport a une exécution avec résolveur.
3) Dans le cas d'un CMD55 avec frein, nyay = 6000 min™
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Combinaisons servomoteurs CMD et servovariateurs multi-axes MOVIAXIS®
Tableau de combinaisons avec servomoteurs CMD, tension systeme 400 V,
couple créte en Nm.

Vitesse de référence ny = 600 tr/min

MOVIAXIS® MX
Taille 1 Taille 2 Taille 3 Taille 4 | Taille5 Taille 6
Iy [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Moteur Inax[Al 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
CMD138S Imax [%6IN] 250 165
Mmax INm] 16.5 20.5
CMD138M Imax [%6IN] 250 217
Mmax INm] 42.8 46.5
CMD138L Imax [%6IN] 250 250 250 167
Mmax INm] 40.8 59.4 75.2 75.4
Vitesse de référence ny = 800 tr/min
MOVIAXIS® MX
Taille 1 Taille 2 Taille 3 Taille 4 @ Taille5 | Taille 6
Iy [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Moteur Inax[Al 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
cmpezs \max [N 250
Mmax [Nm] 9.2
CMD93M Imax [%IN] 250 250 138
Mmax [Nm] 12.4 21.1 22.4
CMD93L Imax [%IN] 250 250 200
Mmax INm] 14.9 27.4 36.6
Vitesse de référence ny = 1200 tr/min
MOVIAXIS® MX
Taille 1 Taille 2 Taille 3 Taille 4 | Taille5 Taille 6
Iy [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Moteur Imax[Al 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
CMD93S Imax [%IN] 250 204
Mmax [Nm] 7 9.6
CMD93M Imax [%IN] 250 250 202
Mmax [Nm] 8.6 15.9 22.4
CMD93L Imax [%IN] 250 250 191
Mmax [Nm] 16.8 29.9 327
CMD138S Imax [%IN] 250 165
Mmax [Nm] 14.7 17.4
CMD138M Imax [%IN] 250 217
Mmax [Nm] 34.6 39.2
CMD138L Imax [%IN] 250 250 250 167
Mmax [Nm] 38.9 52.8 62.3 62.5
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Vitesse de référence ny = 2000 tr/min

34

MOVIAXIS® MX
Taille 1 Taille 2 Taille 3 Taille 4 @ Taille5 Taille 6
Iy [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Moteur Inax[Al 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
CMD138S Imax [%6IN] 250 208
Mmax INm] 15.3 17.4
CMD138M Imax [%6IN] 250 250 221
Mmax INm] 28.1 33.8 38.9
CMD138L Imax [%6IN] 250 250 250 237
Mmax INm] 31.7 40.8 54.9 62.5
Vitesse de référence ny = 3000 tr/min
MOVIAXIS® MX
Taille 1 Taille 2 Taille 3 Taille 4 | Taille5 Taille 6
Iy [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Moteur Imax[Al 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
CMD70S Imax [%IN] 250 145
Mmax [Nm] 2.6 2.8
CMD70M Imax [%IN] 250 196
Mmax [Nm] 3.8 5.2
CMD70L Imax [%IN] 250 250 221
Mmax [Nm] 47 8.8 11.2
CMD93S Imax [%IN] 250 250 152
Mmax [Nm] 5 8.5 9.6
CMD93M Imax [%IN] 250 250 193
Mmax INm] 11.8 20.3 224
CMD93L Imax [%6IN] 250 250 248
Mmax INm] 19.2 26.9 327
Vitesse de référence ny = 4500 tr/min
MOVIAXIS® MX
Taille 1 Taille 2 Taille 3 Taille 4 | Taille5 Taille 6
Iy [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Moteur Imax[Al 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
cmpsss max [N 204
Mmax [Nm] 1.1
CMD55M Imax [%IN] 250 152
Mmax [Nm] 2.1 2.3
CMD55L Imax [%IN] 250 250 152
Mmax [Nm] 3 5.2 5.9
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3.7

Servomoteurs
asynchrones
cT/cVv

Exploitation
maximale de la
puissance

Répatrtition en
classes de vitesse

Codeur sin/cos
monté de série

Protection moteur
TF ou TH montée
de série

1

Choix d’un servomoteur asynchrone

Pour le fonctionnement avec un MOVIAXIS®, SEW propose sa gamme de servo-
moteurs asynchrones CT/CV. Ces moteurs se distinguent par les caractéristiques
suivantes :

Grace a leur bobinage optimisé, les servomoteurs CT/CV permettent une exploitation
maximale de la puissance disponible.

Les servomoteurs CT/CV sont proposés en quatre classes de vitesse ; ce qui permet
une exploitation optimale des couples et vitesses.

Les servomoteurs CT/CV sont équipés en standard d’'un codeur sin/cos haute résolution
(ES1S, ES2S, EV1S).

La température du bobinage des trois phases moteur est surveillée par des sondes de
température (TF). Le raccordement de la sonde de température se fait via le connecteur
codeur. La surveillance thermique est alors assurée par le MOVIAXIS® lui-méme et
aucun dispositif de surveillance ne sera plus nécessaire.

Les sondes de température peuvent aussi étre remplacées par des bilames (TH). Le
raccordement du contacteur bilame se fait via le connecteur codeur.

REMARQUE

SEW recommande pour le raccordement des sondes TF/TH et KTY [l'utilisation de
cables préconfectionnés dans le connecteur codeur.

Ces cables sont listés dans le catalogue MOVIAXIS®.

Classe d’isolation
1565 (F) de série

Pignons renforcés

Les servomoteurs CT/CV sont assemblés avec des composants en classe d’isolation
"155 (F)".

Les servomoteurs CT/CV sont capables, en mode dynamique, de développer 3 x le
couple nominal moteur. C’est pour cela que ces moteurs sont équipés de pignons ren-
forcés afin d’assurer la transmission sdre de ces couples importants vers les réducteurs.

REMARQUE

Tant les moteurs DT/DV que les servomoteurs CT/CV sont possibles. Pour tirer le
meilleur profit des fonctionnalités des modes CFC, SEW recommande tout particulié-
rement les servomoteurs CT/CV.
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Choix d’un servomoteur asynchrone (CFC)

STOP!

La fonction de mise en route de I'atelier logiciel MOVITOOLS®-MotionStudio regle
automatiquement le couple maximal.

Cette valeur ne doit en aucun cas étre augmentée.
Un couple maximal trop élevé peut entrainer la détérioration du servomoteur.

Pour la mise en route, utiliser de préférence une version récente de MOVITOOLS®-
MotionStudio. La derniére version du logiciel MOVITOOLS® est disponible pour télé-
chargement sur notre site Internet.

Caractéristiques La caractéristique prédominante d’'un entrainement est la régulation directe et rapide du

du moteur couple. On obtient ainsi une capacité de surcharge dynamique élevée (> 3 x My) et une
large plage de vitesse et de régulation (jusqu’a 1:5000). Les hautes exigences en ma-
tiere de précision de rotation et de positionnement sont parfaitement satisfaites. Ce
comportement optimal est obtenu grace a la régulation vectorielle de champ. Les cou-
rants pour la magneétisation (ly) et pour la formation du couple (lj) sont régulés
séparément.

Pour le calcul du modéle de moteur, le servovariateur a besoin de données précises sur
le moteur raccordé. Ces données sont mises a disposition par la fonction de mise en
route de l'atelier logiciel MOVITOOLS®-MotionStudio. Les caractéristiques moteur es-
sentielles des moteurs SEW 4 pdles ont été sauvegardées dans le logiciel
MOVITOOLS®-MotionStudio.

Courbe La valeur de My est fonction du moteur. M55 et Npase dépendent de la combinaison
caracteristique moteur-servovariateur. Les valeurs de np,qe, My et M, SONt données dans les ta-
vitesse/couple bleaux de sélection pour moteurs en mode CFC.
M
A 3
v 1l

max

2]

e

(1]

T T T
0 nbase 1.4e nbase

01651BFR
Fig. 7 : Courbe caractéristique vitesse/couple en mode d’exploitation CFC

[11 Avec autoventilation
[2] Avec ventilation forcée
[3] Couple maximal
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Courant de
magnétisation

Recomman-
dations générales

Régulation de
vitesse

Ventilation du
moteur

Les entrainements dynamiques, destinés a accélérer des charges sans temporisation,
sont alimentés méme a I'arrét, sans charge ; ce courant est appelé courant de magné-
tisation l4. Dans le cas d’applications avec étage de puissance toujours libéré, par
exemple en mode "Maintien de position", le servovariateur doit pouvoir mettre a dispo-
sition ce courant en continu. Dans le cas de moteurs de grande taille avec une fré-
quence de glissement < 2 Hz, il faudra vérifier, a partir des diagrammes du chapitre
"Courants admissibles du variateur sous faibles fréquences de sortie"), si le servo-
variateur peut fournir le courant nécessaire. |l faut aussi contréler si le moteur est adapté
thermiquement (besoin d’une ventilation forcée). Les valeurs pour le courant de magné-
tisation |4 sont données dans les tableaux de sélection pour moteurs (CT/CV — page 38).

Les caractéristiques moteur essentielles des moteurs SEW ont été sauvegardées dans
le logiciel MOVITOOLS®-MotionStudio.

Le dimensionnement d’'un servomoteur asynchrone est basé sur les éléments suivants :
1. Couple efficace a vitesse moyenne sur I'application

Meff < IVlN_mot

Ce point doit se situer en dessous de la courbe caractéristique pour le couple dispo-
nible en continu (fig. 7, courbe [2]). Si ce point se trouve en dessous de la courbe
pour I'autoventilation (fig. 7, courbe [1]), aucune ventilation forcée n’est nécessaire.

2. Couple réellement nécessaire a vitesse moyenne de I'application

Mmax < Mdyn_mot
Le point de fonctionnement doit se situer en dessous de la courbe de couple maximal
de la combinaison moteur-MOVIAXIS® (fig. 7, courbe [3]).

3. Vitesse maximale

La vitesse maximale du moteur ne doit pas étre supérieure a 1,4 x la vitesse de base.
Le couple maximal disponible y est équivalent a environ 110 % du couple nominal
permanent du moteur ; en cas de branchement triangle, la vitesse d’entrée pour le
réducteur est inférieure a 3000 tr/min.

Nmax < 1,4 X Npage < 3000 tr/min

Si la ventilation d’'un moteur asynchrone est assurée par le ventilateur du moteur méme,
elle est directement fonction de la vitesse. A petite vitesse ou a l'arrét, le moteur n’est
pas correctement ventilé. Dans le cas de charges statiques élevées ou d’un couple ef-
ficace important, il faut souvent rajouter une ventilation forcée.
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Choix d’un servomoteur asynchrone CT/CV

Présentation des tableaux de données et de combinaisons pour servomoteurs asynchrones CT/CV

38

ny Moteur My Iy Iy n ld_n Kkt Uy Jmot | Jbmot
[tr/min] [Nm] [A] [A] [A] [Nm/A] Vi [10* kgm?]
1200 CT71D4 3 1.4 1.21 0.69 248 360 4.6 55
CT80N4 5 21 1.65 1.30 3.0 350 8.7 9.6
CT9o0L4 10 3.65 3.13 1.89 3.2 345 34 39.5
nN Vitesse nominale
My Couple nominal
IN Courant nominal
lg n Courant nominal générant un couple
ld_n Courant de magnétisation nominal
kt Constante de couple
Un Tension nominale
Jmot Moment d’inertie du moteur
Jbmot Moment d’inertie du moteur-frein
Moteur Combinaisons avec MOVIAXIS® MXA taille
1 2 3 4 5 6
Type In [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100
Imax [Al 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
CT71D4  Mmay [NM] 4.90 7.70
(3000) Npase [Min""] 2566.00 2093.00
Mmax Couple maximal
Npase Vitesse de base au-dela de laquelle M5, nest plus disponible en raison de la désexcitation
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Caractéristiques servomoteurs CT/CV, tension systéme 400 V

ny Moteur My In Ig_n la_n kr Un Jmot | JBMot
[tr/min] [Nm] [A] [A] [A] [Nm/A] W\ [10% kgm?]
CT71D4 3 1.4 1.21 0.69 2.48 360 4.6 5.5
CT80N4 5 21 1.65 1.30 3.0 350 8.7 9.6
CTo0L4 10 3.65 3.13 1.89 3.2 345 34 39.5
CV100M4 15 4.7 4.15 2.25 3.61 345 53 59
Ccv100L4 26 8.5 7.9 3.21 3.29 320 65 71
CV13284 37 11.5 10.4 4.83 3.56 340 146 158
1200 Cv132M4 50 15.5 14.2 6.18 3.52 340 280 324
CV132ML4 61 18.2 16.7 7.43 3.66 345 330 374
CVv160M4 73 22.5 20.3 9.73 3.60 335 400 440
Cv160L4 95 30 26.7 14.2 3.56 330 925 1030
Cv180M4 110 36 30.2 19.7 3.65 330 1120 1226
Cv180L4 125 39.5 33.8 20.5 3.7 345 1290 1396
Cv200L4 200 58 53.2 23.7 3.76 330 2340 2475
CT71D4 & 1.9 1.67 0.95 2.48 355 4.6 BI5
CT80N4 5 2.9 2.28 1.79 3.03 350 8.7 9.6
CTo0L4 10 5 4.32 2.61 3.2 345 34 39.5
Cv100M4 15 6.5 5.73 3.10 3.61 345 53 59
cv100L4 26 11.7 10.86 4.41 3.29 320 65 71
CV13254 37 15.8 14.35 6.67 3.56 340 146 158
1700 CV132M4 48 21 19.2 8.7 3.52 335 280 324
Cv132ML4 58 26.5 23.8 11.2 3.66 320 330 374
CV160M4 71 30.5 27.2 134 3.6 340 400 440
Cv160L4 89 39.5 34.5 19.53 3.56 335 925 1030
CV180M4 105 48 39.7 27.2 3.65 335 1120 1226
Ccv180L4 115 56 46.6 30.7 3.7 325 1290 1396
Cv200L4 190 79 71.2 33.4 3.76 325 2340 2475
CT71D4 3 2.4 21 1.20 1.43 345 4.6 5.5
CT80N4 5 3.65 2.87 2.26 1.74 340 8.7 9.6
CT90L4 10 6.4 5.44 3.29 1.84 335 34 39.5
CV100M4 15 8.2 7.23 3.91 2.07 335 53 59
cv100L4 25 14.3 13.2 5.56 1.9 310 65 71
CV13284 37 19.9 18.1 8.41 2.05 335 146 158
2100 CV132M4 48 26 237 10.75 2.03 330 280 324
CV132ML4 58 30.5 27.5 12.9 21 340 330 374
CV160M4 70 38 33.9 16.9 2.07 330 400 440
CV160L4 88 49.5 43 24.6 2.05 330 925 1030
CV180M4 100 59 47.7 34.2 21 325 1120 1226
Cv180L4 115 64 53.7 354 2.14 345 1290 1396
Cv200L4 175 91 80.1 41.2 2.16 325 2340 2475
CT71D4 S 3.35 29 1.65 1.04 350 4.6 S5,
CT80N4 4.5 4.75 3.6 3.1 1.26 345 8.7 9.6
CT9o0L4 915 8.4 712 4.54 1.33 345 34 39.5
CV100M4 15 11.3 9.95 5.39 1.51 345 53 59
Ccv100L4 21 17 15.2 7.65 1.38 310 65 71
CV132584 35 26.5 23.6 11.6 1.49 340 146 158
3000 CV132M4 45 34.5 31.2 15.1 1.44 335 280 324
CV132ML4 52 41.5 36.9 19.3 1.41 320 330 374
CV160M4 64 48.5 42.6 23.3 1.50 340 400 440
Cv160L4 85 67 57.2 33.9 1.49 340 925 1030
CV180M4 93 7 61.1 47.2 1.52 335 1120 1226
Ccv180L4 110 94 77 53.1 1.43 325 1290 1396
Cv200L4 145 110 941 57.8 1.54 330 2340 2475
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Combinaisons servomoteurs CT/CV et servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® (tension systéme AC 400 V)
Vitesse nominale ny = 1200 min™

Moteur Combinaisons avec MOVIAXIS® MXA taille
1 2 3 4 5 6

Type In [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100

lax [A] 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250
cr7ips  Mmax INMI 7.70

Npase [MIN™'] 429.00
craona  Mmax NI 1460 | 15.60

Npase [MIN™'] 595.00 | 550.00
crooLs  MmaxINTI 3050 | 30.50

Npase [MIN™'] 685.00 | 678.00
cviooma Mmax NTL 3520 | 45.00

Npase [MIN™'] 806,00 | 678.00
cviooLs Mmax[NTL 65.00 7500  75.00

Npase [MIN™'] 762.00 = 666.00 | 672.00
cviszss MmaxINTL 69.00 10500 110.00 110.00

Noace [Min”"] 973.00 826.00  826.00 826.00

M [N 103.40 | 139.00 = 150.00
cvisamg max NI

Npace [Min”"] 947.00 | 832.00 @ 806.00

M [N 14390 183.00 183.00
cviszmLa Vmax INTL

Npace [Min”"] 851.00 @ 774.00 & 774.00

M [N 13950 | 213.00 | 219.00 219.00
cvieoms max NI

Npace [Min”"] 960.00 @ 826.00 | 845.00 845.00

M [N 207.40 | 280.00 294.00
cvieoLa max INTI

Npace [Min”"] 992.00 | 909.00 @ 954.00

M [N 282.60 360.00 = 360.00
cvisoms max NI

Npase [MIN™'] 1018.00 | 1043.00 @ 1075.00

M [N 28640  360.00 = 360.00
cvigoLa max INMI

Npase [MIN™'] 934.00 | 998.00 ' 1050.00

M [N 44220  567.00 567.00
cvaooLa? Mmax INMI

Noace [Min”] 966.00 = 947.00 1088.00

1) Les tailles de servovariateur disponibles ne permettent pas une exploitation efficace du moteur.
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Vitesse nominale ny = 1700 min”

Moteur

Type

CT71D4

CT80N4

CcT90L4

cvioom4

cviooL4

CV13284

Cv132m4

Cv132ML4

Ccvi60M4

cvi60L4

Ccvisom4

cv18oL4

cvaooL4"

In [A]

Imax [Al]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]

7.70
889.00

10

15.60
992.00
22.40
1312.00

Combinaisons avec MOVIAXIS® MXA taille

8
20

30.50
1165.00
45.00
1158.00
46.70
1395.00

12
30

45.00
1158.00
71.00
1152.00
75.40
1402.00

2

16
40

75.00
1114.00
102.00
1280.00

97.70
1446.00

24
60

75.00
1114.00
110.00
1318.00
148.50
1254.00
143.70
1395.00
152.50
1357.00

3

32
80

150.00
1299.00
183.00
1312.00
206.00
1248.00
200.10
1434.00

1) Les tailles de servovariateur disponibles ne permettent pas une exploitation efficace du moteur.
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120

150.00
1280.00
183.00
1344.00
219.00
1293.00
294.00
1338.00
308.90
1434.00

64
160

294.00
1420.00
360.00
1517.00
360.00
1485.00
417.60
1427.00

100
250

360.00
1606.00
360.00
1728.00
567.00
1504.00
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Vitesse nominale ny = 2100 min™’

42

Moteur Combinaisons avec MOVIAXIS® MXA taille
1 2 3 4 5 6

Type Iy [A] 2 4 8 12 16 24 32 48 64 100

Inax [A] 5 10 20 30 40 60 80 120 160 250

Mpay [N 6.90 7.70
ct7ips  Mmax INMI

Npase [MIn~"] 1427.00 | 1318.00

Mpay [N 15.60 15.60
cTsoNg  Mmaxl _mL

Npase [MIn~"] 1421.00 | 1402.00

Mpay [N 30.50  30.50
crooLs  Mmax NI

Npase [MIn~"] 1632.00  1645.00

Mmax INm] 40.70 = 45.00 | 45.00
CV100M4 -

Npase [MIn~"] 1587.00  1626.00 | 1626.00

Mmax INm] 56.00 | 75.00 | 75.00
CV100L4 -

Nbase [MIN"'] 1741.00 | 1536.00 1536.00

My [N 80.00 | 110.00 | 110.00
cvi3zsg Mmaxl _mL

Nbase [MIN"'] 1805.00 | 1728.00 | 1786.00

Mmax [Nm] 119.60 | 150.00 150.00
CcV132M4 -

Nbase [MIN"'] 1747.00 | 1664.00 1696.00

Mmax [Nm] 123.50 = 166.00 @ 183.00 | 183.00
CV132ML4 -

Npase [MIN™'] 1715.00 | 1581.00 1606.00 | 1606.00

Mmax [Nm] 161.70 219.00 = 219.00
CV160M4 -

Nbase [MIN"'] 1741.00 | 1690.00 | 1734.00

Mmax [Nm] 240.30 @ 294.00 294.00
CV160L4 -

Npase [MIn~"] 1786.00  1792.00 1869.00

My [N 327.60 360.00
cvigoma "max N

Nbase [MIN"'] 1830.00 | 2106.00

M N 334.30  360.00
cvigoLa  Mmax! _mL

Nbase [MIN"'] 1664.00 | 2022.00

Mgy [NM 532.00
cv2ooLa?) Mmax! _L

Nbase [MIN"'] 1728.00

1) Les tailles de servovariateur disponibles ne permettent pas une exploitation efficace du moteur.
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Choix d’'un servomoteur asynchrone

Vitesse nominale ny = 3000 min”

Moteur

Type

CT71D4

CT80N4

CcT90L4

cvioom4

cviooL4

CV13284

Cv132m4

Cv132ML4

Cvi60M4

cv160L4

Ccvisom4

cv18oL4

cvaooL4"

In [A]

Imax [Al]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]
Mmax [Nm]
Npase [min™"]

2
5
4.90
2566.00

1

1
4
10
7.70
2093.00
12.00
2406.00

Combinaisons avec MOVIAXIS® MXA taille

8 12
20 30
15.60
2202.00
26.00 30.50
2451.00 | 2522.00
29.00 44.40
2528.00 | 2285.00
40.00
2746.00

2

16
40

30.50
2522.00
45
2502
56.90
2714.00
56.90
2714.00

3 4
24 32 48
60 80 120
45
2502
75.00 75.00
2362.00 | 2368.00
87.40 110.00 | 110.00
2541.00 | 2490.00 | 2630.00
83.90 113.50 | 150.00
2732.00 | 2592.00 | 2528.00
109.60 | 167.00
2714.00 K 2483.00
176.70
2426.00

1) Les tailles de servovariateur disponibles ne permettent pas une exploitation efficace du moteur.

Manuel de détermination Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX

64
160

150.00
2541.00
183.00
2573.00
219.00
2406.00
232.20
2541.00
232.70
2701.00

100
250

183.00
2573.00
219.00
2515.00
294.00
2682.00
360.00
2618.00
349.00
2547.00
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Choix de la résistance de freinage

3.8 Choix de la résistance de freinage

Les cables vers la résistance de freinage véhiculent une tension continue élevée
d’environ DC 900 V.

Blessures graves ou mortelles par électrocution
* Les liaisons devront donc étre choisies pour résister a cette tension continue

élevée.
* Installer les liaisons pour les résistances de freinage conformément aux
prescriptions.

1 AVERTISSEMENT !

Les surfaces des résistances de freinage atteignent des températures élevées sous

charge nominale Py.

Risque de brillures et d’incendie

* Ne pas toucher la résistance de freinage.

» Choisir un emplacement de montage adéquat. En regle générale, les résistances
de freinage sont installées sur I'armoire de commande.

REMARQUE
° + Les indications de ce chapitre concernent les résistances de freinage BW... .
1 * Lalongueur de cable maximale admissible entre le MOVIAXIS® et la résistance
de freinage est de 100 m.

Tableau des résistances de freinage externes

Module de puissance MOVIAXIS® MX Taille 1 Taille 2 Taille 3
10 [kW] 25 [kW] 50 [kW] 75 [kW]
Résistance de freinage interne -- - -- -
Résistance
Résistance de freinage externe sl gg;?s"tlaq:cee Skl B Sl L
9 métallique . acier ajouré acier ajouré
en acier
ajouré
RV 27 12 5.8 3.6
Résistances de Courant de Référence
freinage déclenche-
ment
0.6 kW en continu
BW027-006 Ig = 4.7 ARms 8224226 34.8 KW Ppax
7Q
1.2 kW en continu
BW027-012 Ig = 6.7 ARms 8224234 34.8 KW P ax
7Q
2 kW en continu
BW247 I =6.5 ARms 820714 3 20 kW Phax
47 Q
4 kW en continu
BW347 IF=9.2 ARms 820 798 4 20 kW Phax
47 Q

Suite du tableau sur la page suivante.
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Module de puissance MOVIAXIS® MX Taille 1 Taille 2 Taille 3
10 [kW] 25 [kW] 50 [kW] 75 [kW]
Résistance de freinage interne -- -- -- --
* Résistance
- métallique - -
. . Résistance P Résistance en Résistance en
Résistance de freinage externe métallique Resns_tance acier ajouré acier ajouré
en acier
ajouré
R[Q]Y 27 12 5.8 3.6
Résistances de Courant de Référence
freinage déclenche-
ment?
5 kW en continu
BW039-050 Ir =11.3 ARrms 820798 4 24 kW Pnax
39Q
1.5 kW en continu
78.4 KW Ppax
BW012-015 Ir =11.2 Agums 8216797 12Q
(résistance
métallique)
2.5 kW en continu
78.4 KW Ppax
BW012-025 Ir =14.4 Agys 8216800 12Q
(résistance en
acier ajouré)
5 kW en continu
78.4 KW Ppax
BW012-050 If =20.4 Agus 8216819 12Q
(résistance en
acier ajouré)
10 kW en continu
78.4 KW Ppax
BW012-100 I =28.9 Arns 8216827 12Q
(résistance en
acier ajouré)
16 kW en continu
62.7 kW Ppjax
BW915 IF =31.6 Agrus 8212600 15 Q
(résistance en
acier ajouré)
2.5 kW en continu
BW006-025-01 I =20.76 Agrus 18200117 156 kW3I;’maX
6 Q
5 kW en continu
BWO006-050-01 Iz =29.4 Agys 18200125 196 kW Prma
3)
5 kW en continu
BW004-050-01 Iz =37.3 Agys 18200133 235 K Prmax
3)
10 kW en continu | 10 kW en continu
BW012-100 Ir = 28.8 ARms 8216827 78.4 kW Py 78.4 kW Py
12Q 12Q
13 kW en continu | 13 kW en continu
BW106 Ir = 46.5 ARns 8210500 156 KW Ppax 156 kW Ppax
6 Q 6 Q
18 kW en continu | 18 kW en continu
BW206 I = 54.7 ARms 8210519

156 kKW Py
6Q

156 kW Pppax
6Q

1) Reésistance minimale admissible

2) Voir remarque concernant la protection de la résistance de freinage au paragraphe "Protection de la résistance de freinage".

3) Résistance de freinage avec prise médiane 1 Q
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Critéres de
sélection

Puissance de
freinage créte

Frein-hacheur

Détermination
Choix de la résistance de freinage

Le choix de la résistance de freinage est conditionné par les critéres suivants :
» Puissance créte de freinage

» Frein-hacheur

» Puissance de freinage thermique

La tension de circuit intermédiaire et la valeur de résistance conditionne la puissance de
freinage maximale que la résistance peut absorber pendant une courte durée.

La puissance créte de freinage est calculée comme suit :

60327AXX

Upc est la tension de circuit intermédiaire maximale ; elle est de DC 970 V pour un
MOVIAXIS®.

La puissance créte de freinage pour chaque résistance de freinage est indiquée dans le
tableau des résistances de freinage, page 44.

» Puissance créte de freinage

Les caractéristiques de surcharge du frein-hacheur sont identiques a celles du mo-
dule de puissance ; il n'est donc pas nécessaire d’en tenir compte lors de la
détermination.

» Puissance de freinage en continu

En continu, la puissance de freinage dissipable par le frein-hacheur correspond a
50 % de la puissance nominale du module de puissance. La valeur Pqg9,g, décrite
dans le paragraphe suivant "Puissance de freinage thermique" sert de base de
calcul.

P ~ Puissance nominale module de puissance
100%SI 2

60329AFR
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Puissance de
freinage
thermique

Pour la détermination de la résistance de freinage, tenir compte de la puissance de frei-
nage thermique.

Cet état tient compte de I'échauffement de la résistance de freinage sur toute la durée
du cycle.

La puissance de freinage thermique est calculée par rapport a I'énergie disponible sur
le cycle complet.

+ Définition de I’énergie produite en génératrice

Wiot = Ren 1% t4 +Ren2xta+ ... +Rennx tn
57235AXX

Wiot Energie produite en génératrice sur le cycle complet

Pgen Puissance pendant la phase de déplacement en mode générateur (en phases de décéléra-
tion, il est possible d’utiliser la valeur moyenne constante de la puissance créte)

th Durée des différentes phases de déplacement

Phases de déplacement en mode moteur et pauses ne sont pas prises en compte.
» Définition de la durée de freinage virtuelle

La durée de freinage virtuelle est la durée au cours de laquelle I'énergie produite en gé-
nératrice W, est réduite a un cycle de freinage. La puissance maximale en mode gé-
nérateur possible sert de base pour la puissance.

tg= Wiot
I:’gen max
57239AXX
tyg Durée de freinage virtuelle
Pgenmax ~ Puissance en génératrice maximale possible
+ Définition de la durée de service en génératrice relative
Sl = v
gen T
57240AFR
Slgen Durée de service en génératrice relative, rapportée a la durée de freinage virtuelle
T Temps de cycle (durée du cycle) (pauses et phases de déplacement en mode moteur comprises)
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» Définition du facteur de surcharge

Facteurs de surcharge pour résistances métalliques et
en acier ajouré (RW et SgW)
pour différentes durées de cycle

100

Durée de cycle
résistances métalliques

>
AR
&
Z.
V’o Durée de cycle

résistances en acier ajouré

&
£Q
o/

o

Facteur de surcharge

1 10
Valeurs Sl [%]

57241AFR
Fig. 8 : Facteurs de surcharge pour résistances métalliques et en acier ajouré

» Définition de la puissance de résistance de freinage nécessaire

Le facteur de surcharge permet de calculer la puissance de résistance de freinage né-
cessaire, rapportée a 100 % Sl (valeur catalogue).

Pinnosal = Pgen max
100%SI = "Facteur de surcharge
57242AFR
P100%sI Puissance de résistance de freinage, rapportée a 100 % Sl
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+ Choix de la résistance de freinage a I’aide du catalogue

Pour une puissance de 100 % SI, la résistance de freinage peut étre sélectionnée dans
le catalogue.

Exemple de calcul pour un module de puissance de 10 kW

Définition de
I'énergie réinjectée

Définition de la
durée de freinage
virtuelle

Définition de la
durée de service
en génératrice
relative

* Résistance de freinage minimale admissible : 27 Q
» Cing résistances de freinage peuvent étre associées au module de puissance

10 kW, voir page 44.

25
t5
2 ,,,,,,
t1
I o T e
=
X,
o
1 ,,,,,,,
t3
0,5 e o
t2 t4 t6
0
0 1 2 4 5 7 8 9 10
t [s]

57243AXX
Fig. 9 : Somme de la puissance en génératrice de tous les axes

Wiot = Ryen 1% t1 +Ren2xta+ ... +Rennx th

Wiot=1.5kW x1s+0.5kWx3s+2kWx1s=5KkWs

57245AXX
t,= Wiot
v Pgen max
— 5 kWs
tVB_ =25s
2 kW
57246AXX
t
Slgen= -[YB
- 25s _
Slgen= 425 = 25 %
57247AFR
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Définition du
facteur de
surcharge

Définition de la
puissance de
résistance de
freinage
nécessaire

Choix de la
résistance de
freinage a l'aide du
catalogue

Protection de la
résistance de
freinage

Définition du facteur a I'aide du diagramme "Facteur de surcharge", fig. 8.

Facteur de surcharge : 4 (avec Slgen= 25 %, résistance a lamelles et temps de
cycle =10 s)

I:)gen max
Facteur de surcharge

Pioo%s! =
P100%sI = 24ﬂ =500 W

57248AFR

La résistance de freinage suivante est sélectionnée dans le catalogue :
BW027-012 avec puissance en continu de 600 W

STOP!

Pour protéger la résistance de freinage contre les surcharges, un relais de surcharge
thermique est nécessaire. Ces types de relais disposent de la possibilité de réglage du
courant de déclenchement. Le courant de déclenchement est a régler en fonction du
courant nominal de la résistance.

Ne pas utiliser de contacteur moteur.

Attention : en cas de surcharge thermique, ne pas ouvrir les contacts de puissance
de la résistance de freinage. La liaison résistance de freinage-circuit intermédiaire ne
doit pas étre interrompue. A la place, le contact de commande du relais de surcharge
agit sur le relais K11 (— Notice d’exploitation, chapitre 5.5 "Schémas de
raccordement”).

Température de
I'appareil

A

Les surfaces des résistances de freinage atteignent des températures élevées sous
charge nominale Py.

Risque de brilures et d’incendie

» Choisir un emplacement de montage adéquat. En régle générale, les résistances
de freinage sont installées sur I'armoire de commande.

* Ne pas toucher la résistance de freinage.
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REMARQUES

Pendant le fonctionnement, les résistances de freinage s’échauffent fortement. La
i cage des résistances de freinage peut dépasser 100 °C en raison de ces températures

élevées.

La ventilation, I'espacement disponible et la distance avec les composants et piéces
sensibles a I'élévation de température doivent étre prévus en conséquence.

Enrégle générale, il faut partir du principe que la résistance de freinage dissipe sa puis-
sance nominale sur une durée prolongée.
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Enm— Choix de l'alimentation 24 V

3.9 Choix de I'alimentation 24 V

Les modules d’axe ont besoin d’une alimentation 24 V a deux bornes de raccordement

distinctes :

* Alimentation de I'électronique

« Alimentation des freins

MXP| |[MXA| |MXA

MXA| [MXA MXS

1 2 3 4
X16E 24 V externe
X5 X5 X5
X5
ab ab ab
. ™ [ Electronique 24 V
: Frein 24 V

59025AFR
Fig. 10 : Exemple d’ordre de disposition des appareils MOVIAXIS® MX
Légende :
24V Alimentation DC 24 V
MXP Module de puissance MOVIAXIS®
MXA 1 ... MXA 4 Modules d’axe MOVIAXIS®, appareil 1 a appareil 8
MXS Alimentation 24 V

Détermination de  L’évolution du courant et les rapports de puissance lors de I'application de I'alimentation

puissance 24 V sont présentés dans la fig. 11.
g;a(;mentatlon Par principe, le diagramme peut étre découpé en trois plages de temps.
IIP &
] e—m
IencIIPencI
In/Pn
1 2 3
>
< tencl > t
59085AFR

Fig. 11 : Evolution du courant et de la puissance a la mise sous tension

[1] Courant d’appel conditionné par la capacité d’entrée interne Cgq
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1.

En principe, phase d’appel des condensateurs d’entrée de chaque appareil. Une in-
dication de durée n’est pas possible car le temps d’appel dépend en grande partie
du type d’alimentation et des liaisons utilisées. Il faut donc calculer la somme des ca-
pacités de tous les appareils a l'aide du tableau suivant. La plupart du temps, les fa-
bricants d’alimentations indiquent les capacités de charge dans les caractéristiques
techniques.

Comparé a la plage 2, le temps d’appel 1 est trés court.

Le module d’alimentation MXS de SEW est capable de commuter de maniére sire
le groupe d’appareils avec la plus grande capacité possible.

. Plage de temps correspondant pour I'essentiel au démarrage des alimentations in-

ternes aux appareils. Pour cette plage, il faut calculer la puissance absorbée maxi-
male de tous les modules. L’alimentation doit étre dimensionnée pour fournir cette
somme au moins 100 ms de plus.

Le module d’alimentation MXS de SEW satisfait a cette exigence.

Plage de puissance nominale. La somme des puissances nominales de tous les ap-
pareils raccordés correspond a la puissance nominale nécessaire pour la source
d’alimentation.

Tableau de détermination selon les points 1 - 3

1) Valable pour combinaison avec DHP11B

2) Indications sans codeur raccordé. Puissance maximale raccordable : 12 W

Manuel de détermination Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX

. - Courant Courant Durée
Tension d’ali- . , ’ . ex
i nominal Iy [A]/ = d’enclenche- d’impulsion Capacité
Type mentation pour . , - ,
, . yx . Puissance ment max. [A]/ pourl’enclen- | d’entrée C,

d’appareil I’électronique . .

V] nominale Py Puissance chement tg [uF]

W] Penci [W] [ms]
MXA taille 1 0.7/17 2/48 60 600
MXA taille 2 0.95/23 2.2/53 70 600
MXA taille 3 18- 30 1.3/23 2.1/50 90 600
MXA taille 4 2.2/53 2/48 80 700
MXA taille 5 2.3/55 2/48 80 700
MXA taille 6 3.2/77 25/60 60 1000
MXP taille 1 18- 30 0.5/12 03/7 40 100
MXP taille 3 0.8/19 0.6/14 60 500
MXZ 0.1/25 03/7 60 50
18- 30
MXC 1/24 27165 400 300
MXM" 18-30  01/25  02/5 30 50
. Pw
XFE est intégré(e) dans 'appareil de base
XFP 3
XFA 2 pris(e) en
XIO Alimentation par 1 compte dans les
I'appareil de indications de

XIA base 1 'appareil de
XGH? 2 base
XGS?) 2
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Alimentation par
un circuit
commun ou par

deux circuits

Les deux circuits séparés pour I'alimentation 24 V de I'électronique entre le module
d’axe MXA 4 et le module d’axe MXA 5 représentés dans la fig. 13 montrent une appli-
cation type pour éviter une charge en courant des contacts > 10 A. Si la charge en cou-
rant prévisionnelle est > 10 A, une alimentation par deux circuits séparés est obligatoire.

Source®
24V

Alimentation
électronique

pi:

57299BFR

Source* Source*
24 V 24 V

separes En cas d’alimentation par deux circuits, séparer I'alimentation de I'électronique de ma-
niere a ce que les charges en courant des deux segments soient réparties
symétriquement.
MXZ | ([MXP| |MXA| |MXA| |MXA| |MXA
1 2 4
X5 X5 X5 X5 X5 X5 <
Source
ab ab ab ab ab ab 24V
} —
- - - - Alimentation
frein
\
Fig. 12 : Exemple d’ alimentation de I'électronique et du frein par un circuit commun
MXZ | [MXP| |MXA| |MXA| |MXA| |MXA MXA| [MXA| |MXA| |MXA
1 2 3 4 5 6 7 8
X5 X5 X5 X5 X5 X5 X5 X5 X5 X5
ab| |a b b b b a a ab| |ab
|» .

W)
[

W)
[

[

[}
[

T

Alimentation
électronique

O

frein

| —
AIimentaﬂ%

Fig. 13 : Exemple d’ alimentation de I'électronique par deux circuits séparés

* Module d’alimentation 24 V MXS de SEW préconisé

57298BFR

Manuel de détermination Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX




Détermination
Choix de l'alimentation 24 V

Exigences pour
la tolérance en
tension de
I’'alimentation
24V

Commander le
frein

Raccordement de
moteurs-frein
triphasés

Pour la détermination de I'alimentation 24 V, il faut distinguer trois cas.

1.

Sont exclusivement raccordés sur 'ensemble servovariateur MOVIAXIS® les servo-
moteurs-frein suivants ou ces moteurs sont associés a des moteurs des types cités
aucas?2:

+ CMP40/50/63

+ DS56
2. La sortie frein sert de sortie de commande (par exemple commande du frein par un
redresseur de frein BMK, BME) ; cela signifie que seuls les servomoteurs-frein sui-
vants sont raccordés sur 'ensemble servovariateur MOVIAXIS® :
« CT/CV
+ CM
+ DS56 avec liaison frein de plus de 25 m ; a ce sujet, voir également page 57.
+ CMP40/50 /63 avec liaison frein de plus de 25 m ; a ce sujet, voir également
page 57.
3. Aucun moteur-frein n’est raccordé.
Alimentation Cas 1 Cas 2" Cas 3
Alimentation de I'électronique 24V +£25% 24V +£25%
24V £25%
Alimentation du frein 24V +10% /-0 % aucune

1) Prévoir une source d’alimentation commune.

Les freins-moteur ne doivent étre pilotés que via la sortie binaire X6: DB00 du module
d’axe MOVIAXIS®, pas via d’autres appareils électroniques, comme par exemple des
automates.

D’autres renseignements concernant le systéme de freinage SEW figurent dans le ca-
talogue "Motoréducteurs" (nous consulter).
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SEEE Choix des dispositifs de sécurité 24 V

3.10 Choix des dispositifs de sécurité 24 V

Des conseils pour la détermination sont donnés dans les documentations suivantes :
» Coupure sécurisée pour MOVIAXIS® - Dispositions techniques
- Coupure sécurisée pour MOVIAXIS® — Applications

3.11 Choix du module condensateur

REMARQUES

Pour la détermination d’'un module condensateur, consulter l'interlocuteur SEW

i habituel.

3.12 Choix du module tampon

REMARQUES

Pour la détermination d’'un module tampon, consulter I'interlocuteur SEW habituel.

1

3.13 Choix du module de décharge du circuit intermédiaire

REMARQUES
Pour la détermination d’'un module de décharge du circuit intermédiaire, consulter I'in-
i terlocuteur SEW habituel.
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Détermination

3.14 Liaisons de raccordement réseau, moteur, moteur-frein, résistances de
freinage, fusibles

Prescriptions
spécifiques

Longueur de
liaison moteur

Liaison
moteur-frein

Sections de cable
et fusibles

Tenir compte des prescriptions nationales en vigueur et des contraintes de I’appli-
cation pour le choix des sections de cable et des fusibles. Le cas échéant, tenir égale-
ment compte des remarques pour une installation conforme aux prescriptions UL.

La longueur maximale admissible pour la liaison moteur est de
» 50 m en version blindée,
* 100 m en version non blindée (tenir compte des prescriptions CEM).

Seule exception a cette prescription : le module d’axe 2 A dont la longueur maximale
pour la liaison moteur est de

* 25 m en version blindée,
* 50 m en version non blindée (tenir compte des prescriptions CEM).

La liaison moteur-frein influence la tolérance pour I'alimentation de frein 24 V. Pour I'ali-
mentation 24 V, la section de la liaison frein doit &tre au minimum de 1 mm?2. En cas de
liaisons de plus de 25 m, une commande interne par redresseur de frein est nécessaire.
Les liaisons moteur-frein doivent toujours étre blindées. SEW recommande ['utilisation
de cables moteur-frein préconfectionnés.

Pour des cables avec conducteurs en cuivre et isolation PVC, posés dans des goulottes
avec une température ambiante de 40 °C et des courants nominaux réseau de 100 %
du courant nominal de I'appareil, SEW conseille les sections de cable et les fusibles
suivants.

Modules de puissance MOVIAXIS® MXP

MOVIAXIS® MXP Taille 1 Taille 2 Taille 3

Puissance nominale de sortie 10 25

(kW] 50 75
Raccordement réseau

Courant nominal réseau AC [A] 15 36 72 110
Fusibles F11/F12/F13 In Dimensionnement en fonction du courant nominal réseau

Liaison réseau L1/L2/L3 1.5-6 mm? 10 - 16 mm? 16 - 50 mm? 35 - 50 mm?
Conducteur PE 1 x 10 mm? 1 x 16 mm? 1 x 50 mm? 1 x 50 mm?

Section et contacts pour raccor-
dement réseau

COMBICON PC4
débrochable,
max. 4 mm

COMBICON PC6
débrochable,
max. 6 mm

Boulons a visser M8
max. 50 mm?

Section et contacts pour étrier
de blindage

max. 4 x 4 mm?

max. 4 x 6 mm?

max. 4 x 50 mm?Z en version non blindée

ou

4 x 16 mmZ en version blindée

Raccordement résistance de
freinage

Cable de frein +R/-R

Dimensionnement en fonction du courant nominal de la résistance de freinage

Section et contacts pour
raccords

COMBICON PC4
débrochable,
max. 4 mm

COMBICON PC6
débrochable,
max. 6 mm

Boulons a visser M6
max. 16 mm?2

Section et contacts pour étrier
de blindage

max. 4 x 4 mm?

max. 4 x 6 mm?

max. 4 x 16 mm?

Section et contacts sur la résis-
tance de freinage

— Caractéristiques techniques des résistances de freinage
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Modules d’axe MOVIAXIS® MXA

MOVIAXIS® MXA Taille 1 Taille 2
Courant nominal sortie AC [A] 2 4 8 12 16
Liaison moteur U/V/W 1.5 - 4 mm?
Raccordement moteur sur COMBICON PC4
raccords débrochable, max. 4 mm?2
Raccordement moteur sur étrier 2

p . max. 4 x4 mm
de blindage pour la puissance
MOVIAXIS® MXA Taille 3 Taille 4 Taille 5 Taille 6
Courant nominal sortie AC [A] 24 32 48 64 100
Liaison moteur U/V/W 4 -6 mm? 6 mm? 10 - 16 mm? 16 mm? 25 - 50 mm?
Raccordement moteur sur COMBICON PC16 débrochagle, Boulons a visser M6 2
raccords 1 fil par borne : 0.5...16 mm~_; max. 16 mm?2 max. 4 x 50 mm

2 fils par borne : 0.5...6 mm? .

Rgccordement motv_eur sur étrier de max. 4 x 6 mm? max. 4 x 16 mm? max. 4 x 50 mm?
blindage pour la puissance

Chute de tension
sur la liaison

Choisir des cables dont la section permet de limiter au maximum la chute de tension
sur les liaisons moteur. Une chute de tension trop importante peut empécher le mo-

moteur teur d’atteindre son couple maximal.
Déterminer la chute de tension au moyen du tableau ci-aprés (en cas de liaisons plus
courtes ou plus longues, la calculer par regle de trois en fonction de la longueur). Les
indications sont valables sous courant efficace et pour des cables avec conducteurs en
cuivre et isolation PVC avec une température ambiante de 40 °C et pour le type de
pose "E" selon EN 60204-1 1998-11 tableau 5.
Section de Charge pour | [A] =
cable 4 6 8 10 13 16 20 25 30 40 50 63 80 100 125 150
Cuivre Chute de tension AU [V] pour longueur = 100 m (330 ft) et J =70 °C
1.5 mm? 53 | 8 106 | 133 173|213 1 Q) Q) " g R Q) Q) D g
2.5 mm? 32 48 64 | 81 104 128 16 @ " N N R R N N R R
4 mm? 19 28 | 38 47 65 80 | 10 (125 " D N R R R D n
6 mm? 44 53 | 64 | 83 99 1 g R D D D "
10 mm? 32 | 40 50 60 | 82 | 102 Y R R D D
16 mm? 33 | 39 52 65 79 |100 Y D N
25 mm? 25 33 41 51 64 80 1 g
35 mm? 29 | 36 46 57 72 | 86
50 mm? 40 | 50 | 6.0

1) Plage de dimensionnement non recommandée, chute de tension trop élevée
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Types de réseaux possibles

Section de Charge pour | [A] =

cable 4 6 8 10 13 16 20 25 30 40 50 63 80 100 125 150
Cuivre Chute de tension AU [V] pour longueur = 100 m (330 ft) et J =70 °C

AWG16 70 | 105 " ) 1) 1) 1) ) ) ) 1) 1) ) ) 1) 1)

AWG14 42 | 63 | 84 105 136 " N N N R R N N N R R

AWG12 26 39 52 64 84 103 129 1 N N R N N N N R

AWG10 56 | 69 87 108 130 " R N N N R R

AWGS 45 | 56 | 70 84 112 " N N N R R

AWG6 43 51 69 86 108 137 " O 1

AWG4 32 | 43 54 68 87 108 135 "

AWG3 26 34 43 51 | 69 86 107 128
AWG2 34 | 42 54 | 68 85 102
AWG1 34 | 43 54 68 | 81
AWG1/0 26 | 34 | 43 54 68
AWG2/0 27 34 43 5.1

1) Chute de tension de plus de 3 % par rapport @ U,sg = 460 V¢ (non recommandée)

3.15 Types de réseaux possibles

1

REMARQUES

Les MOVIAXIS® sont prévus pour fonctionner sur des réseaux d’alimentation avec
point étoile directement relié a la terre (réseaux TN et TT). Le fonctionnement sur des
réseaux avec point étoile non relié a la terre (par exemple réseaux IT) est toutefois
possible.

Dans ces cas, il est recommandé d’utiliser des contréleurs d’isolement avec procédé
de mesure par impulsions codées. Cela évite les déclenchements intempestifs du
contrdleur d’isolement dus aux courants capacitifs a la terre du servovariateur.

3.16 Contacteurs réseau et fusibles

Contacteur
réseau

» Utiliser exclusivement des contacteurs réseau de la catégorie AC-3 (CEI 158-1).

* Ne pas utiliser le relais K11 pour le fonctionnement par impulsions du moteur, mais
uniqguement pour la mise hors/sous tension du servovariateur. Pour le fonction-
nement par impulsions, utiliser le bloc fonction FCB "Jogg".

STOP !

» Attendre au moins 10 secondes avant de remettre le relais K11 sous tension !

* Mise hors/sous tension : pas plus d’une fois par minute !

* Le contacteur réseau doit toujours étre installé devant le filtre-réseau.

Manuel de détermination Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX

59



60

Types de fusibles

réseau

Détermination
Mesures pour une installation conforme a la directive CEM

Fusibles des classes gL, gG :
« Tension nominale du fusible > tension nominale réseau

Disjoncteurs de protection de type B, CetD :
» Tension nominale des disjoncteurs de protection > tension nominale réseau

» Les courants nominaux des disjoncteurs de protection doivent se situer a 10 % au-
dessus du courant nominal du module de puissance.

3.17 Mesures pour une installation conforme a la directive CEM

Susceptibilité

Emissivité

Niveau A

Réseaux IT

Les servovariateurs MOVIAXIS® sont des sous-ensembles destinés au montage dans
des machines ou des installations. lls satisfont aux exigences de la norme-produit CEM
EN 61800-3 "Entrainements électriques a vitesse variable". Le respect des instructions
pour une installation conforme a la directive CEM est I'une des conditions indispensa-
bles pour le marquage CE de I'ensemble de la machine/de l'installation compléte
conformément a la directive de compatibilité électromagnétique 89/336/CEE.

Les MOVIAXIS® satisfont & toutes les exigences des normes EN 61000-6-2 et
EN 61800-3.

En environnement industriel, les exigences de la norme sont moins strictes qu’en zone
résidentielle. En fonction de I'alimentation disponible et de I'application, il est donc pos-
sible de renoncer a une ou plusieurs des mesures décrites ci-aprés.

Le respect des exigences du niveau A selon EN 55011 a été vérifié sur un systéme d’en-
trailnement type avec les caractéristiques suivantes :

» Servovariateur monté dans une armoire de commande sur plaque de montage en
zinc, selon les régles pour une installation conforme CEM

« Utilisation d’un filtre-réseau NF
« Utilisation de cables moteur SEW blindés

STOP!

Les valeurs maximales d’émissivité ne sont pas spécifiées pour les réseaux a neutre
impédant ou non relié a la terre (réseaux IT). L'efficacité d'un filire-réseau dans ce cas
est trés limitée.

Longueur de Ia liaison entre filtre-réseau et MOVIAXIS®

STOP!

En 'absence de blindage pour les liaisons entre module de puissance et filire-réseau
ou entre filire-réseau et contacteur K11, la longueur du cable doit étre inférieure a
600 mm.
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Mesures pour une installation conforme a la directive CEM

Schéma de
principe pour
niveau A
L1
L2
L3 .
PE________ T,,,,T,,,,, ,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,
A [0 K11
| |
.
| L L1 L2 L3
! Filtre-réseau
i L1 L2’Ls Longueur de liaison < 600 mm
I
|
|
—
e .................
X4 X4 X4 X4 X4
P e PE[T] P e
= = 11 [T} |
- =3 171 -1 =71 -1
Module Module de puissance Module d'axe Module Module
condensateur| d'axe d'axe
PE +R -R
Q) 00 Ui e HoH Q)T e
s L X6 X2
i Commande
N I du frein
F16 |
doit faire i
retomber i
K11 |

B E et

L

Résiéiéﬁéé de fféinage

*

Si F16 (contact de déclenchement sur relais de
surcharge) déclenche, K11 doit étre ouvert et
DIZQ "Libération étage de puissance" recevoir

un signal "0".

F16 est un contact de signalisation, c'est-a-dire que
le circuit de la résistance ne doit pas étre interrompu.

Fig. 14 : Exemple de schéma de raccordement pour une installation conforme CEM
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P6..

Description des paramétres

P60 Description des parameétres Affichage de valeurs

P600

4 Description des parameétres

L™Index" du chapitre 5 contient une liste avec les indices de paramétres dans I'ordre
croissant avec renvoi a la page contenant leur description.

Les valeurs par défaut sont soulignées.

4.1 Description des paramétres Affichage de valeurs

Valeurs-process
entrainement
actif

10120.1 Vitesse

9704.1 Position

9839.1 Position
modulo

9985.1 Couple

9980.1 Vitesse de
rotation

10068.1 Position

Unité : unité utilisateur (valeur par défaut : 1/min (= tr/min))

Résolution : 103

Plage de valeurs : -2147483648...0...2147483647, par pas de 1
Vitesse réelle actuelle en unités utilisateur

Unité : unité utilisateur (valeur par défaut : rev)

Résolution : 1/65536

Position réelle actuelle en unités utilisateur

Unité : unité utilisateur (valeur par défaut : rev)

Résolution : 1/65536

Position réelle modulo actuelle en unités utilisateur selon limites modulo réglées :

+ Parametre "9594.10 Dépassement modulo par le haut"

* Parameétre "9594.1 Dépassement modulo par le bas"

Unité : unité utilisateur (valeur par défaut : % du couple nominal moteur)

Résolution : 1073

Plage de valeurs : -2147483648...0...2147483647, par pas de 1
Couple actuel en unités utilisateur

Unité : 1/min (= tr/min)

Résolution : 1073

Vitesse réelle actuelle (unité systéme)

Unité : incréments

Résolution : 1/65536

Position réelle actuelle en incréments (unité systeme)
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Description des paramétres Affichage de valeurs P60.

9784.1 Couple

9951.1 Couple
minimal actif

9951.2 Couple
maximal actif

9872.255
Température KTY
moteur

9874.255 Charge
moteur (maximum
KTY / modele)

P600

Unité : % du couple nominal moteur

Résolution : 107

Plage de valeurs : -2147483648...0...2147483647, par pas de 1
Couple moteur actuel (unité systéme)

Unité : %
Résolution : 1073

Couple minimal actif (unité systéme)

Ce paramétre indique la limite de couple négative actuelle active. Cette limite peut étre
* la limite systéme,

+ la limite application,

* la limite de courant

* ou l'une des limites FCB

en fonction de celle qui fixe la limite en premier.

Unité : %

Résolution : 1073

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

Couple maximal actif (unité systéme)

Ce paramétre indique la limite de couple positive actuelle active. Cette limite peut étre
* la limite systéme,

* la limite application,

* la limite de courant

* ou l'une des limites FCB

en fonction de celle qui fixe la limite en premier.

Unité : °C
Résolution : 1073
Température du capteur KTY du moteur du jeu de paramétres actif

Il s’agit de la température du capteur qui, en fonction de la dynamique, peut varier par
rapport a la température du moteur.

Reméde : charge moteur selon modéle calculé
Le capteur KTY a une tolérance de + 5 %.

Unité : %
Résolution : 1073
Charge moteur du jeu de paramétres actuel

La charge moteur se sert d’'un modéle de moteur pour calculer le transfert de tempéra-
ture du moteur vers le capteur KTY. Le courant appliqué est également pris en compte.
L’affichage se fait en % ; il commence a une température de modéle moteur de
40 °C = 0 % et une température de déclenchement = 100 %.
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Description des paramétres

P60 Description des parameétres Affichage de valeurs

P600

Valeurs-process
étage de
puissance

9793.1 Fréquence
de sortie

9786.1 Courant de
sortie

9787.1 Courant de
couple

9788.1 Courant de
magneétisation

8326.0 Courant de
sortie

9853.1 Courant de
couple

9855.1 Courant de
magnétisation

8325.0 Tension de
circuit
intermédiaire

Le MOVIAXIS® surveille différentes grandeurs internes pour empécher toute surcharge

au niveau du module d’axe. Quelques-une de ces grandeurs :
* Chip delta

*  Température chip

* Température radiateur

» Charge de I'électromécanique

Pour le client, I'avantage se situe clairement au niveau d’un comportement plus fiable
du MOVIAXIS® permettant par exemple de prévenir des défaillances machine involon-

taires et incontrolées.

Unité : Hz
Résolution : 1073
Affichage de la fréquence de sortie actuelle vers le moteur en Hz

Unité : % du courant nominal d’axe
Résolution : 1073
Affichage du courant de sortie actuel en % du courant nominal d’axe

Unité : % du courant nominal d’axe
Résolution : 1073
Affichage du courant q pour la génération du couple en % du courant nominal d’axe

Unité : % du courant nominal d’axe
Résolution : 1073
Affichage du courant d pour la magnétisation en % du courant nominal d’axe

Unité : A
Résolution : 1073
Affichage du courant de sortie actuel en A (courant total)

Unité : A
Résolution : 1073
Affichage du courant q pour la génération du couple en A

Unité : A
Résolution : 1073
Affichage du courant d pour la magnétisation en A

Unité : V
Résolution : 1073
Affichage de la tension de circuit intermédiaire actuelle en V
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Description des paramétres Affichage de valeurs P60.

9706.1 Tension de
sortie

9791.1 Tension de
couple

9792.1 Tension de
magnétisation

9859.1 Limite de
courant thermique

9811.5 Charge
totale

9811.1 Charge
dynamique chip
delta

9811.2 Charge
dynamique chip
absolu

P600

Unité : V
Résolution : 1073
Affichage de la tension de sortie actuelle en V

Unité : V
Résolution : 1073
Affichage de la tension q pour la génération du couple en V

Unité : V
Résolution : 1073
Affichage de la tension d pour la magnétisation en V

Unité : % du courant nominal d’axe
Résolution : 107
Affichage de la limite de courant thermique actuelle en % du courant nominal d’axe

Jusqu’a cette limite maximale, I'axe peut étre sous surcharge de courte durée (point de
fonctionnement maximal). La limite de courant thermique varie de maniere dynamique
en fonction de la charge de I'axe. Elle démarre a 250 % et diminue au fur et a mesure
que la charge augmente.

Unité : %

Résolution : 1073

Charge totale de tous les axes, exprimée en %
Parmi les quatre valeurs de charge calculées,

* Chip delta
» Chip absolu
* Radiateur

* Electromécanique
c’est la valeur la plus élevée qui est affichée.
A 100 %, I'axe s’arréte.

Le paramétre est filtré pour I'affichage car la charge peut varier fortement, en particulier
pour le circuit intégré.

Unité : %

Résolution : 107

Charge dynamique en % du chip delta (charge Ixt)
Parametre non filtré

Unité : %

Résolution : 1073

Charge dynamique en % du chip absolu (charge Ixt)
Paramétre non filtré
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P600

9811.4 Charge
radiateur

9795.1 Tempéra-
ture du radiateur

9811.3 Charge
électromécanique

Etat variateur

9702.2 Etat de
l'axe

9702.3 FCB actif

9702.6 Instance
FCB active

9702.4 Jeu de
parametres actif

9873.1 Réglage-
usine actif

Unité : %

Résolution : 107

Charge du radiateur en % (charge Ixt)
Parameétre non filtré

Unité : °C
Résolution : 1073
Température du radiateur en °C

Unité : %

Résolution : 1073

Charge électromécanique en % (charge Ixt)
Paramétre non filtré

Plage de valeurs :

* 0= Non prét

+ 1 =Prét, étage de puissance verrouillé
» 2= Prét, étage de puissance libére
Affichage de I'état de I'axe

Affichage du bloc fonction FCB actif

Affichage de l'instance FCB active (uniquement pour certains comme par exemple le
FCB 09)

Affichage du jeu de paramétres actif

Plage de valeurs :

» 0= Aucun (ne peut pas étre sélectionné a partir de 'arborescence parametres)
* 1 = Initialisation de base

+ 2= Etatala livraison

+ 3 = Réglage-usine

*+ 4 =Jeuclient1

+ 5=Jeuclient 2

Ce paramétre indique quelle initialisation est actuellement active.

Description des différentes possibilités d’initialisation, voir chapitre "Fonctions
spéciales / Setup”.
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Description des paramétres Affichage de valeurs P60.

9702.1 Affichage
d’état

Bit 0 Etage de puissance libéré

"Etage de puissance libéré" est un sous-élément de "Prét", réglé sur "1" pour tous
les blocs fonction sauf pour FCB 01 Verrouillage étage de puissance.

Bit 1 Prét

Signal 0 : 'axe n’est pas prét pour l'instant. Etats de défaut ou états de fonction-
nement en dehors du traitement FCB peuvent en étre la cause (tension réseau non
appliquée, module de puissance pas prét).

Signal : 1 'axe est en phase de traitement FCB. Si aucun bloc fonction FCB n’est
sélectionné, le défaut FCB 13 Arrét a la limite application est activé. L’afficheur
7 segments indique "13".

Bit 2 Consignes actives

Cette information est activée dans tous les blocs fonction FCB traitant des consignes
pendant la phase de traitement. Il s’agit des blocs fonction FCB 05 - FCB 10. Tous
les blocs fonction d’arrét ainsi que le bloc fonction FCB par défaut sont a "0".

Pendant la durée de déblocage du frein, I'information est sur 0.
Bit 5 Réaction aux défauts uniquement affichage

Cette information est un sous-élément de "Défaut" ; elle affiche les réactions aux dé-
fauts paramétrées sur "Afficher défaut". L’entrainement continue de fonctionner
normalement.

Bit 6 Réaction aux défauts différente d’un arrét immédiat

Cette information est un sous-élément de "Défaut" ; elle indique la possibilité d’arré-
ter le moteur selon une rampe (le moteur ne termine pas en roue libre ou le frein mé-
canique est retombé). Ce bit est également "forcé en cas d’information de défaut".

Bit 7 Réaction aux défauts arrét immédiat

Cette information est un sous-élément de "Défaut” ; elle indique que le moteur ter-
mine en roue libre ou que le frein mécanique retombe.

Bit 8 Alimentation 24 V secouru
Est forcé lorsque I'alimentation réseau est supprimée.
Bit 9 Module de puissance non prét

Deés que le module de puissance ne délivre plus d’information prét, par exemple en
raison d’une surcharge de la résistance de freinage ou d’'une sous-tension réseau.

Bit 10 Module d’axe non prét

Ce paramétre est un sous-élément du "Bit 1 Prét" ; il ne concerne que le module
d’axe.

Bit 11 Arrét sécurisé 1

Indique si un relais de sécurité 1 a détecté un arrét sécurisé. Actif uniguement si un
relais de sécurité optionnel est activé (type d’appareil MXA81A...... ou MXA82A.....).

Bit 12 Arrét sécurisé 2

Indique si un relais de sécurité 2 a détecté un arrét sécurisé. Actif uniquement si deux
relais de sécurité optionnels sont activés (MXA82A.....).

Bit 13 Données-process non prétes"C3"

Si une des 16 "Données-process IN" est réglée sur communication et que I'objet
PDO correspondant n’a jamais été réceptionné, cette information est générée. Dés
que I'objet PDO a été réceptionné au moins une fois, cette information n’est plus gé-
nérée ; en cas de rupture de communication, c’est un défaut time out qui est généré.
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P600

9950.1 Etat de
défaut actuel

9702.5 Code
défaut

10071.1 Sous-
code défaut

8617.0 Reset
manuel

Caractéristiques
variateur

9701.1 - 5 Type
d’axe

9701.10 Gamme
de variateur

9701.11 Variante
de variateur

9701.13 Tension
nominale variateur

Bit 19 Codeur standard non prét

Indique si le codeur est en état de communiquer. Une cause de non-communication
est par exemple un codeur défectueux, un mauvais cablage ou une mise en route
moteur non réalisée.

Bit 20 Download parametres actif
Indique si un transfert de paramétres est en cours.

Indique quel défaut est actuellement actif :

Bit 0 Affichage

L’afficheur 7 segments de I'axe ne fait qu’indiquer le numéro de défaut. L’axe conti-
nue de fonctionner normalement.

Bit 1 Attente

L’axe attend un reset manuel. Le défaut est ensuite acquitté ; le fonctionnement re-
prend sans réinitialisation du systéme.

Bit 2 Verrouillage
L’axe attend un reset manuel. L’axe est réinitialis€, comme en cas de redémarrage.

Affichage du code du défaut actuellement actif. A ce sujet, voir la liste des défaut dans
la notice d’exploitation MOVIAXIS®, chapitre 7.

Affichage du sous-code du défaut actuellement actif. A ce sujet, voir la liste des défaut
dans la notice d’exploitation MOVIAXIS®, chapitre 7.

Plage de valeurs :

0 =Non
1 =Oui

Reset manuel pour acquitter le défaut

Indication de la désignation de I'appareil, p. ex. MXA-80A-004-503-00

Indication de la gamme de variateur, p. ex. MOVIAXIS

Indication de la variante de variateur

Unité : mV
Plage de valeurs : 0...2000000, par pas de 1

Indication de la tension nominale du variateur
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Description des paramétres Affichage de valeurs P60.

9701.14 Nombre
de phases d’entrée

9701.15 Niveau
d’antiparasitage
cété réseau

9617.1 Vitesse de
sortie maximale
possible

9617.6 Courant
nominal variateur

9617.2 Courant de
sortie maximal

9701.17 Codeur
standard

9701.11 Numéro
de série du
variateur

9823.1-5
Signature du
variateur

9701.30 Référence
versions de logiciel

9701.31 Etat
versions de logiciel

P600

Plage de valeurs :

* 1 =monophasé

+ 3 = triphasé

Indication du nombre de phases d’entrée

Plage de valeurs :
* 1=aucun

e 2=A

- 3=B

Indication du niveau d’antiparasitage implémenté selon la norme-produit CEM
EN 61800-3

Unité : 10"3/min
Plage de valeurs : 0...1000000, par pas de 1
Vitesse de sortie maximale possible que peut gérer le module d’axe

Unité : mA
Plage de valeurs : 0...30000...1000000, par pas de 1
Valeur efficace du courant nominal variateur

Unité : mA
Plage de valeurs : 0...12000...1000000, par pas de 1
Valeur efficace du courant de sortie maximal possible

Plage de valeurs :
» 13 = Hiperface / résolveur

Indication du codeur standard SEW pour le variateur

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Indication du numéro de série

Indication et saisie de la signature du variateur. Permet de donner un nom au variateur
pour I'affichage dans I'arborescence des matériels ou dans les options de visualisation.

Indication de la référence de logiciel de I'appareil en version de base

Indication de I'état de logiciel de I'appareil en version de base
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P600

9701.32 Numéro
de version de
logiciel

9880.3 Référence
Initial Boot Loader

9880.3 Etat Initial
Boot Loader

9881.3 Référence
Boot Loader

9881.5 Etat Boot
Loader

9701.33 Référence
firmware DSP

9701.34 Etat
firmware DSP

9701.35 Numéro
de version
firmware DSP

9701.37 Etat
FPGA

9701.37 Numéro
de version FPGA

9701.41 Signaux
électroniques

Indication du numéro de version du logiciel de I'appareil en version de base

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Référence Initial Boot Loader

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Etat Initial Boot Loader

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Référence Boot Loader

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Etat Boot Loader

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Référence du logiciel DSP

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Etat du logiciel DSP

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Numeéro de version du logiciel DSP

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Etat firmware FPGA

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Numéro de version du logiciel FPGA

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Etat du matériel (carte calculateur)
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9701.50 Option
dans logement 1

9701.60 Option
dans logement 2

9701.70 Option
dans logement 3

9701.53 Option
dans logement 1,
référence firmware

9701.63 Option
dans logement 2,
référence firmware

9701.73 Option
dans logement 3,
référence firmware

9701.54 Option
dans logement 1,
état firmware

Plage de valeurs :

+ 0= Sans option

* 1= Option inconnue

+ 2 =XIO11A (E/S binaires)

+ 2= XIA11A (E/S analogiques/binaires)
* 4 = XHE41A (carte débrochable)
+ 5 =XHCA41A (carte débrochable)
* 6 = XHA41A (carte débrochable)
» 7 =XGS11A (carte multicodeur)
+ 8 =XGH11A (carte multicodeur)
* 9 = XFE24A (carte EtherCAT)

+ 13 =XFA11A (K-Net)

Plage de valeurs :
Voir paramétre 9701.50 "Option dans logement 1".

Plage de valeurs :
Voir parametre 9701.50 "Option dans logement 1".

Indication de la référence de firmware de I'option 1

Indication de la référence de firmware de I'option 2

Indication de la référence de firmware de I'option 3

Indication de I'état de firmware de I'option 1
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P60 Description des parameétres Affichage de valeurs

P600

9701.64 Option
dans logement 2,
état firmware

9701.74 Option
dans logement 3,
état firmware

Plaque
signalétique
variateur

9701.110 Etat de
livraison
variateur 1

9701.111 Etat de
livraison
variateur 2

9701.113 Etat de
livraison
variateur 4

9701.114 Etat de
livraison
variateur 5

9701.115 Etat de
livraison
variateur 6

9701.116 Etat de
livraison
variateur 7

9701.117 Etat de
livraison
variateur 8

9701.118 Etat de
livraison
variateur 9

9701.125 Option 1
état de livraison
logiciel

Indication de I'état de firmware de I'option 2

Indication de I'état de firmware de I'option 3

La plaque signalétique électronique moteur contenant les caractéristiques moteur cor-
respondantes est prise en compte.

Etat de livraison de I'appareil champ 1 : firmware variateur

Etat de livraison de I'appareil champ 2 : firmware FPGA / DSP

Etat de livraison de I'appareil champ 4 : électronique de commande

Etat de livraison de I'appareil champ 5 : module de puissance

Etat de livraison de I'appareil champ 6 : alimentation

Etat de livraison de I'appareil champ 7 : compensation

Etat de livraison de I'appareil champ 8 : coupure sécurisée

Etat de livraison de I'appareil champ 9 : réservé

Etat de livraison de I'option 1 : état champ 1 logiciel
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9701.126 Option 1
état de livraison
matériel

9701.135 Option 2
état de livraison
logiciel

9701.136 Option 2
état de livraison
matériel

9701.145 Option 3
état de livraison
logiciel

9701.146 Option 3
état de livraison
matériel

9701.155 Option 4
état de livraison
logiciel

9701.156 Option 4
état de livraison
matériel

9701.155 Option 5
état de livraison
logiciel

9701.166 Option 5
état de livraison
matériel

Etat de livraison de I'option 1 : état champ 2 matériel

Etat de livraison de I'option 2 : état champ 1 logiciel

Etat de livraison de I'option 2 : état champ 2 matériel

Etat de livraison de I'option 3 : état champ 1 logiciel

Etat de livraison de I'option 3 : état champ 2 matériel

Etat de livraison de I'option 4 : état champ 1 logiciel

Etat de livraison de I'option 4 : état champ 2 matériel

Etat de livraison de I'option 5 : état champ 1 logiciel

Etat de livraison de I'option 5 : état champ 2 matériel
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Description des paramétres Affichage de valeurs

P600

Historique des
défauts 0- 5

9626.1 Pointeur
historique des
défauts

9628.1 Entrées

9630.1 Sorties

9629.1 Entrées

9631.1 Sorties

9629.2 Entrées

9631.2 Sorties

MOVIAXIS® enregistre les six derniers états de défaut dans un buffer circulaire. Pour
cela, les valeurs de certains paramétres sont ainsi "enregistrées". Le paramétre 9626.1
"Historique des défauts t0" pointe ainsi sur le dernier défaut mémorisé. A chaque enre-
gistrement d’un défaut, une autre plage d’'index est affectée.

L’arborescence des paramétres adapte automatiquement I'interface de sorte que le buf-
fer circulaire 0 - 5 s’affiche en ordre chronologique. La mémoire de défauts 0 correspond
au dernier défaut mémorisé.

Plage de valeurs : 0...5, par pas de 1
Pointeur sur historique des défauts t0

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Affichage des entrées binaires de I'appareil de base pour t0

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Affichage des sorties binaires de I'appareil de base pour t0

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Affichage des entrées binaires de 'option 1 pour t0

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Affichage des sorties binaires de I'option 1 pour t0

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Affichage des entrées binaires de I'option 2 pour t0

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Affichage des sorties binaires de I'option 2 pour t0

9508.1 Résolution Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1

9509.10
Dénominateur

9509.1
Numérateur

9507.50 Position

Résolution de I'unité utilisateur position pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Dénominateur de l'unité utilisateur position pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Numeérateur de I'unité utilisateur position pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Unité utilisateur position pour t0
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Description des paramétres Affichage de valeurs

9502.1 Résolution

9503.10
Dénominateur

9503.1

Numérateur

9501.50 Vitesse

9501.51 Vitesse

9501.52 Vitesse

9501.53 Vitesse

9812.1 Rel.

9623.1 Abs.

10069.1 Modele

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Résolution de l'unité utilisateur vitesse pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Dénominateur de l'unité utilisateur vitesse pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Numérateur de l'unité utilisateur vitesse pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Caracteres 0 - 3 unité utilisateur vitesse pour t0

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Caracteres 4 - 7 unité utilisateur vitesse pour t0

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Caracteres 8 - 11 unité utilisateur vitesse pour t0

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Caracteres 12 - 15 unité utilisateur vitesse pour t0

Unité : %

Résolution : 1073

Plage de valeurs : 0...300000, par pas de 1
Charge dynamique relative pour t1

Unité : %

Résolution : 1073

Plage de valeurs : 0...300000, par pas de 1

Charge dynamique absolue pour t1

Unité : %

Résolution : 1073

Plage de valeurs : 0...300000, par pas de 1

Charge moteur du modéle de moteur actuel pour t1
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P60 Description des parameétres Affichage de valeurs
P600
9538.1 KTY Unité : %

9622.1 Radiateur

9624.1 Thermique

9635.1 Variateur

9627.1 Défaut

10072.1 Sous-
défaut

9636.1 Tension de
circuit
intermédiaire

9505.1 Tension de
sortie

9500.6 Vitesse
réelle

Résolution : 1073
Plage de valeurs : 0...300000, par pas de 1
KTY du modéle de moteur actuel pour t1

Unité : %

Résolution : 1073

Plage de valeurs : 0...300000, par pas de 1
Charge du radiateur pour t1

Unité : %

Résolution : 1073

Plage de valeurs : 0...300000, par pas de 1
Charge thermique pour t1

Unité : %

Résolution : 1073

Plage de valeurs : 0...300000, par pas de 1
Charge du variateur pour t0

Plage de valeurs : 0...99, par pas de 1
Indication du code de défaut pour t0

Plage de valeurs : 0...32767, par pas de 1
Code sous-défaut t1

Unité : mV
Plage de valeurs : 0...1000000, par pas de 1
Tension de circuit intermédiaire pour t0

Unité : mV
Plage de valeurs : 0...1000000, par pas de 1
Tension de sortie pour t1

Unité : 10"%/min
Plage de valeurs : -11000000...11000000, par pas de 1
Indication de la vitesse réelle du jeu de paramétres activé pour t0
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10070.1 Modele

9545.1 KTY

9632.1 Etat du
variateur

9506.6 Position
réelle

9633.1 Courant de
sortie

9852.1 Détection
rupture des phases

9504.1 Fréquence

9634.1 Courant
actif

9626.1 Pointeur
historique des
défauts

Unité : °C

Résolution : 107

Plage de valeurs : -2147483648...0...2147483647, par pas de 1
Température actuelle du modéle de moteur actif pour t1

Unité : °C

Résolution : 1073

Plage de valeurs : -2147483648...0...2147483647, par pas de 1
Température du KTY du modéle de moteur actif pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Indication de I'état du variateur pour t0

Unité : U

Résolution : 1/65536

Plage de valeurs : -2147483648...0...2147483647, par pas de 1
Position réelle pour t0

Unité : %

Résolution : 107

Plage de valeurs : 0...300000, par pas de 1
Courant de sortie pour t0

Plage de valeurs : voir index 8617.0
Charge du radiateur pour t1

Unité : Hz

Résolution : 1073

Plage de valeurs : 0...1000000, par pas de 1
Fréquence pour t1

Unité : %

Résolution : 1073

Plage de valeurs : 0...300000, par pas de 1
Courant actif pour t0

Plage de valeurs : 0...5, par pas de 1
Pointeur sur historique des défauts t0
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P600

8371.0 Entrées

8381.0 Sorties

8376.0 Entrées

8386.0 Sorties

9710.1 Entrées

9711.1 Sorties

9508.1 Résolution

9509.10

Dénominateur

9509.1
Numérateur

9507.1 Position

9502.1 Résolution

9503.10
Dénominateur

9503.1
Numérateur

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Affectation des entrées binaires de I'appareil de base pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Affectation des sorties binaires de I'appareil de base pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Affectation des entrées binaires de I'option 1 pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Affectation des sorties binaires de I'option 1 pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Affectation des entrées binaires de I'option 2 pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Affectation des sorties binaires de I'option 2 pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Résolution de l'unité utilisateur position pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Dénominateur de I'unité utilisateur position pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Numérateur de l'unité utilisateur position pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Unité utilisateur position pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Résolution de l'unité utilisateur vitesse pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Dénominateur de l'unité utilisateur vitesse pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Numeérateur de l'unité utilisateur vitesse pour t1
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9501.1 Vitesse

9501.2 Vitesse

9501.3 Vitesse

9501.4 Vitesse

9812.1 Abs.

9623.1 Rel.

10069.1 Modele

9538.1 KTY

9622.1 Radiateur

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Caracteres 0 - 3 unité utilisateur vitesse pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Caracteres 4 - 7 unité utilisateur vitesse pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Caracteres 8 - 11 unité utilisateur vitesse pour t1

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Caractéres 12 - 15 unité utilisateur vitesse pour t1

Unité : %

Résolution : 1073

Plage de valeurs : 0...300000, par pas de 1
Charge dynamique absolue pour t1

Unité : %

Résolution : 1073

Plage de valeurs : 0...300000, par pas de 1
Charge dynamique relative pour t1

Unité : %

Résolution : 1073

Plage de valeurs : 0...300000, par pas de 1

Charge moteur du modéle de moteur actuel pour t1

Unité : %

Résolution : 1073

Plage de valeurs : 0...300000, par pas de 1
KTY du modéle de moteur actuel pour t1

Unité : %

Résolution : 1073

Plage de valeurs : 0...300000, par pas de 1
Charge du radiateur pour t1
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P60 Description des parameétres Affichage de valeurs

P600

9624.1 Thermique

8416.0 Variateur

8366.0 Défaut

10072.1 Sous-
défaut

8421.0 Tension du
circuit
intermédiaire

9505.1 Tension de

sortie

9500.1 Vitesse
réelle

10070.1 Modele

9545.1 KTY

Unité : %

Résolution : 107

Plage de valeurs : 0...300000, par pas de 1
Charge thermique pour t1

Unité : %

Résolution : 1073

Plage de valeurs : 0...300000, par pas de 1
Charge du variateur pour t1

Plage de valeurs : 0...99, par pas de 1
Indication du code de défaut pour t1

Plage de valeurs : 0...32767, par pas de 1
Code sous-défaut t1

Unité : mV
Plage de valeurs : 0...1000000, par pas de 1
Tension du circuit intermédiaire pour t1

Unité : mV
Plage de valeurs : 0...1000000, par pas de 1
Tension de sortie pour t1

Unité : 10"%/min
Plage de valeurs : -11000000...11000000, par pas de 1
Indication de la vitesse réelle du jeu de paramétres activé pour t1

Unité : °C

Résolution : 108

Plage de valeurs : -2147483648...0...2147483647, par pas de 1
Température actuelle du modéle de moteur actif pour t1

Unité : °C

Résolution : 10

Plage de valeurs : -2147483648...0...2147483647, par pas de 1
Température du KTY du modéle de moteur actif pour t1
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9712.1 Etat du
variateur

9506.1 Position
réelle

8406.0 Courant de
sortie

9852.1 Détection
rupture des phases

9504.1 Fréquence

8411.0 Courant
actif

Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Affichage de I'état du variateur pour t1

Unité : U

Résolution : 1/65536

Plage de valeurs : -2147483648...0...2147483647, par pas de 1
Position réelle pour t1

Unité : %

Résolution : 1073

Plage de valeurs : 0...300000, par pas de 1
Courant de sortie pour t1

Plage de valeurs : voir index 8617.0
Charge du radiateur pour t1

Unité : Hz

Résolution : 1073

Plage de valeurs : 0...1000000, par pas de 1
Fréquence pour t1

Unité : %

Résolution : 107

Plage de valeurs : 0...300000, par pas de 1
Courant actif pour t1
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4.2 Description des paramétres Caractéristiques d’entrainement

1

REMARQUE

Les paragraphes et chapitres contenant I'indication "P1 / P2 / P3", sont valables pour
les trois jeux de parametres.

Parameétres de
régulation
P1/P2/P3

8537.0 Inversion
du sens de rotation

En principe, le MOVIAXIS® fonctionne en mode CFC pour moteurs asynchrones et syn-
chrones avec retour codeur. Le MOVIAXIS® peut étre exploité avec les modes de régu-
lation standard : couple, vitesse et position. Cela signifie que le client peut prévoir ces
circuits de régulation a 'endroit ou ils sont les mieux adaptés pour son application.
Grace a ces capacités, les possibilités d’utilisation d’'un MOVIAXIS® sont multiples ;
dans de nombreux cas, ils peuvent prendre en charge toutes les taches d’'un systéme
Motion Control.

Plage de valeurs :

» 0 =Désactivée

+ 1 =Activée

Inversion du sens de rotation P1

Inversion sens de rotation ;

Fréquence de découpage P1/P2/P3 ; 8537.0 (P1), 8538.0 (P2),
9748.1/2/3[4,8,16kHz] 8720.3 (P3)

— P> PwM < % ( ) \ ::Eil Moteur
f
Mo;iéle >

moteur

A

Codeur pour
position réelle
et

vitesse réelle

Q

Canal A
Canalo B

Inversion sens de rotation ;
8537.0 (P1), 8538.0 (P2),
8720.3 (P3)

- Mesure \ —\
position 1 fgl‘;i N l l:g:ﬂ

Sens de comptage ;
9719.1/2/3
codeur 1/2/3

58588AFR
Fig. 15 : Comportement du sens de rotation et du sens de comptage

Le standard SEW prévoit que le moteur tourne dans le sens horaire (vers la droite), vue
sur I'arbre moteur, en cas de vitesse de rotation positive ou de positions croissantes. La
fonction d’inversion du sens de rotation permet d’inverser le sens du moteur sans devoir
modifier la consigne. L’activation de la fonction d’inversion du sens de rotation entraine
inversion du sens de rotation des phases moteur et de la simulation codeur.
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. . Sens de rotation de I'arbre
Inversion du sens | Consignede i Mesure de . P
) ) moteur Position ) Mesure d’accélération
de rotation vitesse vitesse
(vue sur le flasque A)
. dans le sens horaire, "vers la N - Dérivée de la mesure de
3 o positive droite” s’incrémente positive it
0 = Désactive, roite vitesse
normal néaative dans le sens antihoraire, "vers | se néqgative Dérivée de la mesure de
9 la gauche" décrémente 9 vitesse
. dans le sens antihoraire, "vers . i Dérivée de la mesure de
positive B s’incrémente positive }
L la gauche vitesse
1 = Activé, inverse dans | horaire. * | Dérivée de | p
R ans le sens horaire, "versla | se o érivée de la mesure de
négative o . négative .
droite’ décrémente vitesse

Inversion du sens
de rotation par
traitement des fins

de course

Régulateur de

courant

9813.1 Activer

réduction de
courant Ixt

L’affectation des fins de course de l'installation ne change pas.

Le raccordement exact des fins de course (comme la définition du point de référence et
de la position de déplacement) doit impérativement étre respecté lors de I'exploitation
et immédiatement aprés commutation de ce paramétre.

Exemple : inversion du sens de rotation 8537.0 = 0 (désactivé)

Si le moteur tourne dans le sens horaire, I'entrainement est arrété convenablement dés
qu’il atteint le fin de course positif. S’il atteint le fin de course négatif, 'entrainement réa-
git avec le défaut "27" (fins de course inversés).

Exemple : inversion du sens de rotation 8537.0 = 1 (activé)

Si le moteur tourne dans le sens antihoraire, I'entrainement est arrété convenablement
dés qu’il atteint le fin de course positif. S'il atteint le fin de course négatif, I'entrainement
réagit avec le défaut "27" (fins de course inversés).

Ne pas confondre le parameétre "Inversion du sens de rotation P1 ; P8537.0" avec le
parameétre "Sens de comptage codeur 1 ; P9719.1", voir chapitre "Codeurs".

Plage de valeurs :

* 0= Désactivé

+ 1=Activé

Ce paramétre ne peut pas étre édité dans I'arborescence des paramétres.

Pour assurer un fonctionnement fiable des axes méme en cas de risque de surcharge,
sélectionner la réduction de courant en réglant le paramétre sur "Activé".

La modification n’est active qu’en état "Verrouillage activé".

Fonction Propriété Conséquence

Possibilité de pontage de pics de charge
uniques
Apparition éventuelle d’autres défauts

Réduction du courant avant coupure du

"Activé" réglage radiateur ou des semi-conducteurs de

par défaut puissance . . . car le couple nécessaire n’est plus dispo-
Courant maximal disponible < 250 % nible (p. ex. erreur de poursuite)
Coupure immédiate en cas de surcharge
"Désactivé" Courant maximal disponible = 250 % (entraine le verrouillage régulateur)

Possibilité d'utiliser toute la plage de
puissance de I'appareil
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9748.1/2/3 Plage de valeurs :
Fréquence de « 0=4kHz
découpage 1=8KH
[ — Z
« 2=16kHz

Fréquence de découpage pour P1/P2/P3

La fréquence de découpage permet de régler la fréquence de découpage en sortie de
variateur. La fréquence de découpage est figée et n’est pas réduite automatiquement
en cas de surcharge du variateur.

Une fréquence de découpage plus petite permet de réduire les pertes de commutation
dans I'étage de puissance, et par conséquent la charge du variateur. Le niveau sonore
du moteur par contre augmente.

Structures de la Les blocs fonction FCB se servent de différentes structures de la boucle de régulation.
boucle de Quelle structure de régulation est activée par quel bloc fonction est indiquée dans le ta-
régulation bleau suivant.

S "
= 22
g 3 85 3 3 32 2o
$ § 35 & 8 sg 8¢
o o9t 5 5 w3 w3
2 53 % 3 E 3% gE 2%
= Nom 23 F 3 @’ 28 65 &5
0 Pas de FCB sélectionné (lance FCB 13) I
1 Verrouillage régulateur Etage de puissance verrovuillé
5 Régulation de vitesse - Var1+4
6 Régulation de vitesse interpolée -
7 Régulation de couple X Var 4
8 Régulation de couple interpolée X -
9 Positionnement X Var2+4
10 Positionnement interpolé X -
12 Prise de référence Position de base
13 Arrét (limites application) Var1+4
14 Arrét (arrét d'urgence) Var1+4
15 Arrét (limites systeme) Var1+4
16 Came électronique X Var2+4
17 Sychronisation X Var2+4
18 Ajustement codeur Régulation de courant
19 Maintien de position _ Arrét
20 Mode Jogg X Var2+4
21 Test de freinage Mode 1 Modes 2-4
22 Double entrainement _

Les variantes "Var 1 - 4" sont représentées dans la fig. 16.
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La boucle de En régle générale, la boucle de régulation est structurée en cascade (régulation de po-
régulation sition, de vitesse, de courant). Le schéma de la fig. 16 représente une boucle de régu-
complete lation compléte avec les structures détaillées sur les pages suivantes.

Codeur
moteur [}y

limite application ;

ouple moteur ;
limite systeme

Limite couple

Régulation de couple-courant FBC07, FCB08

Consigne de couple |

I

I

-

jne e vitesseh

Reégulation de vitesse FCB 05, 06, 12, 13, 14 + FCB06

Var1

gr
Var2
Régulation de position avec générateur de

_p_(gfil ilj_t_grne FCB 09, 10, 15, 16, 19

CInsig

58590AFR
Fig. 16 : Vue d’ensemble de la boucle de régulation

A ce sujet, consulter également le tableau des structures de la boucle de régulation de
la page 84.
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Fig. 17 : Régulation de vitesse
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Régulateur de couple-courant

VAR4

| g max (Pour ASM)
‘a;m—$
, r  — |—l_| -

max. themiaue _1_1_1
Limitation courant 9558.1/2/3

g
__Couplenom. ', @ réel | par rapport a M

Courantqnom? © Flux nom 3

Réglages dépendant du bloc fonction

! Timite de couple !

pilotage moteur 9951.5!

Limites FCB | 9740.1/2/3 9580.1/2/3 9861.1/2/3
couple Moo spicicn Mooy Mg e "m-* """""
MaQt . > min
MQ2 ~—— S >——r =
MQ3 W]
MQ4 o~ e~ PSS
max
. pos. 9965.16 * A
Mode de transition
nég. 9965.17 ey v
Vitesse de wansiton PO 3202 12

Limites FCB | g746.1/2/3 9579.1/213 9605.1/213
n . Ninax motur )
min¥max_ 1y

M pes ) N—
e |
9716.10/11/12 9579.10/11/12
Couple minimal actif, 9951.1 [%*10 ] N .
Couple maximal actif, 9951.2 [%*10 ] i 1
L |
a1:9988.1
533801 Fréquence de découpage P1/P2/P3 ;
) T 2409911 A Régulateur L | ; 9734.1[mH] OTabABIalA B B " Moteur
N—— N—— P
. current- < + T X
> —

Codeur

Courbe couple !

| Tension couple , . ; 9791.1[10°V,,] 3

N~—
> > iqcons, 7 control > all
- ~ J: ub 7 ~ 1/ - >

Conisigne de couple moteur ;
M., ; 9602.4[%10%] [ Consigne de couple régul. i; 9784.1[%10 7] |
uniq. avec FCB 07 et FCB09 | | Consigne de couple régul. i ; 9985.1[UU] ] N
régulation de couple Modéle »
mise & jour moteur
A

Codeur vitesse réelle

Codeur position réelle

:. Grandeurs mesurables Vitesse réelle en unité systéme, non filtrée ; w2,
9778.1(wmin"10-3];n ., Angle rotor ; 9747.1[1/2 *tr]
0 P1P2IP3; 9610.1/2/3 - Définition
2 P1/P2IP3 ; 9609.1/2/3 i Vitesse -+ Me§gre
3 P1/P2IP3 ; 9606.1/2/3 +  position
[] Limiteur 1 o o
Position réelle en incréments ; 10068.1 [1/65536tr]

[2] Limiteur 2
[3] Limiteur 3 4—————— Position réelle ; 9704.1[customized]

58594AFR

Fig. 19 : Régulateur de couple-courant
Les limitations activées sont indiquées dans la fig. 19.

La relation entre les limiteurs min/max 1-3 et la limitation concréte est expliquée dans le

tableau suivant.
La valeur "1" signifie que le limiteur limite la grandeur d’entrée et affecte les valeurs de

limitation a sa sortie. Avec "0", c’est I'inverse.
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Ce tableau montre comment les limites de vitesse sont fixées a I'aide des consignes de
couple définies.

Limiteur 1 Limiteur 2 Limiteur 3 Caractéristique de limitation
0 0 0 Pas de limitation Mg
0 0 1 Mcons €st limité par la consigne de vitesse
0 1 0 Pas de limitation My

Mcons €st limité par le pilotage moteur (courant moteur
mMax., Imax thermique: limite de courant, ...)

Pas de limitation Mg

Mcons €st limité par la consigne de vitesse

Pas de limitation M¢gps

aAalalala
Al alo|l o
= O =0

Mcons €st limité par la limite de couple

9734.1 Régulateur  Unité : H
Li Résolution : 1077

Plage de valeurs : 0...214748367, par pas de 1
Inductance de phase du moteur

Sert a paramétrer le régulateur de courant (régulateur 1) (P1/P2/P3). Ce paramétre per-
met de définir tant la constante de temps que le gain.

9558.1/2/3 Unité : mA
Limite de courant Plage de valeurs : 0...2000000, par pas de 1
Limite de courant pour P1/P2/P3

La limite de courant limite indirectement le courant pour la génération du couple
(courant q), voir fig. 19. C'est la seule valeur dans MOVIAXIS® qui est saisie directe-
ment en [mA]. Toutes les autres grandeurs de "courant" se rapportent au courant nomi-
nal du variateur.

9826.1/2/3 Unité : mV

Limite de tension  pjage de valeurs : 0...230000...1000000, par pas de 1
Limite de régulation de la tension de sortie pour P1/P2/P3
La valeur V¢ est la grandeur de la boucle, la valeur par défaut est 230 V.
La tension de sortie maximale est limitée par ce parametre, voir fig. 19.
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Temps

d’échantillonnage

9821.1/2/3 Plage de valeurs :

Temps « 0=1ms

d’échantillonnage
+ 1=0,5ms
+ 2=0,25ms
Fréquence d’échantillonnage de la régulation n/X pour P1/P2/P3
Permet de régler la fréquence d’échantillonnage du régulateur de vitesse et de position.
Une fréquence élevée n’est nécessaire que si la dynamique de régulation souhaitée
I'exige. Ce n’est donc nécessaire que pour les entrainements a cadence élevée (temps
de positionnement < 100 ms).
Une fréquence d’échantillonnage plus élevée a pour conséquence une résolution de la
mesure de vitesse moins fine. Pour des applications tournant a une vitesse trés régu-
liére, il convient donc de régler le temps d’échantillonnage a une valeur faible.
Ces effets sont surtout visibles sur des codeurs avec une résolution moindre. Voir réso-
lution codeur au chapitre "Codeurs".
A réglage équivalent de la rigidité et de 'absence de jeu, la fréquence d’échantillonnage
n’a aucune influence sur les réglages de gain, de constante de temps et de filtrage pour
le systéme de régulation proposés a la mise en route.

9797.1/2/3 Unité : 10"%/s

Gain P

9970.1/ 2/ 3 Gain
d’anticipation de
vitesse

9806.1/2/ 3 Gain
d’anticipation
d’accélération

Plage de valeurs : 0...100000...10000000, par pas de 1
Gain P du régulateur n pour P1/P2/P3

L’'unité du gain est choisie de telle sorte que I'écart de vitesse (consigne de vitesse -
mesure de vitesse) donne une accélération.

Du fait que la régulation travaille en unités systéme (u, u/min, u/min/s), le paramétrage
du régulateur dépend du type de variateur utilisé et de I'inertie accouplée. Bien entendu,
le moment d’inertie total actuel "9817.1/2/3" doit étre saisi pour permettre la conversion
de I'accélération en couple.

Unité : %

Résolution : 1073

Plage de valeurs : 0...100000...10000000, par pas de 1
Gain d’'anticipation de vitesse pour P1/P2/P3

100 % est la valeur optimale. Ce gain multiplie les valeurs d’anticipation de vitesse cal-
culées théoriques.

Unité : %

Résolution : 1073

Plage de valeurs : 0...100000...10000000, par pas de 1
Gain d’'anticipation d’accélération pour P1/P2/P3

100 % est la valeur optimale. Ce gain multiplie les valeurs d’anticipation d’accélération
calculées théoriques.
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9841.1/ 2/ 3Filtre
de consigne de
vitesse

9842.1 Filtre
mesure de vitesse

9838.1 Filtre
d’anticipation
d’accélération

100568.1/2/3
Activation partie |

Description des paramétres Caractéristiques d’entrainement P
P600

Unité : us
Plage de valeurs : 0...10000000, par pas de 1

Bloc fonction FCB 05 filtre de consigne de vitesse de la régulation de vitesse pour
P1/P2/P3

N’est actif que pour les modes d’exploitation régulés en vitesse. Filtre la consigne de
vitesse entrante.

Veiller a ce que le "temps de cycle de la commande externe" soit réglé sur "0 ms" lors
de la mise en service si le générateur de profil de vitesse interne est activé.

Unité : us
Plage de valeurs : 0...1000...10000000, par pas de 1
Filtre mesure de vitesse pour P1/P2/P3

Actif dans la séquence de mesure de vitesse et dans la séquence d’anticipation de vi-
tesse pour lisser le bruit de I'information de mesure de vitesse.

Unité : us
Plage de valeurs : 0...5000...10000000, par pas de 1
Filtre d’anticipation d’accélération pour P1/P2/P3

Le filtre d’anticipation d’accélération P1/P2/P3 est actif uniquement dans les blocs fonc-
tion FCB de régulation de vitesse.

Veiller a ce que le "temps de cycle de la commande externe" soit réglé sur "0 ms" lors
de la mise en service si le générateur de profil de vitesse interne est activé.

Plage de valeurs :
+ 0=Commutée

La rampe est arrétée dés que la butée de réglage est atteinte de maniéere a n’avoir
qgu’une faible variation de la mesure de vitesse au moment de revenir dans la plage
de régulation.

* 1 =Non commutée
Sert pour la fonction de régulation spéciale "Double entrainement”.
Régulateur de vitesse de I'activation de la partie | pour P1/P2/P3

La butée de réglage est atteinte par d'importants sauts de consigne au niveau de I'en-
trée du régulateur de vitesse. La butée de réglage est caractérisée par diverses limi-
tations imposées et calculées en ligne (limites de courant, limites d’accélération, limita-
tions moteur, limitations variateur, limites de tension ...).
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P60.

P600

9994.1/2/3
Mode partie |

Description des parametres
Description des paramétres Caractéristiques d’entrainement

Plage de valeurs :

* 0= Arréter

» 1 =Effacer

« 2 ="Initialiser" avec la source du paramétre 9995. "Initialisation partie I".
Régulateur de vitesse du mode de la partie | pour P1/P2/P3

La valeur de départ du comportement de la partie | peut étre influencée par ce
parametre.

Le comportement en temps reste naturellement fortement lié a la "constante de temps
du gain I, P9799.1". Plus cette constante est élevée, plus I'ajustement de la valeur de
départ sur la perturbation réellement appliquée est longue.

Le comportement de la partie | est commutable par jeu de paramétres.

Arréter : le contenu de la partie | est conservé a I'ouverture de la boucle de régulation
de vitesse. A la fermeture de la boucle de régulation de vitesse, le couple obtenu dans
la partie | juste avant ouverture est réaffecté a I'arbre moteur. Ce mode d’exploitation
est surtout utile pour les dispositifs de levage pour éviter toute dérive de la charge a
I'ouverture du frein.

La fermeture de la boucle de régulation de vitesse est réalisée par sélection du bloc
fonction FCB 05 Régulation de vitesse ou de tout autre bloc FCB (p. ex. FCB 09 Posi-
tionnement) qui active le régulateur de vitesse.

Le contenu de la partie | est enregistré dans la mémoire non volatile en cas de reset
logiciel, puis rechargé depuis cette mémoire. En cas de démarrage a froid du logiciel
(apres mise hors/remise sous tension de I'alimentation), la partie | sera toujours vide car
les valeurs ne peuvent pas étre mémorisées a la déconnexion.

Effacer : a 'ouverture de la boucle de régulation de vitesse, le contenu de la partie | est
forcée a zéro. A la fermeture de la boucle de régulation de vitesse suivante, le gain | est
donc forcé a zéro et la régulation se fait avec un couple "nul".

Initialiser : avec ce réglage, le gain | du régulateur de vitesse (le couple) est forcé a une
valeur prédéfinie. La source de cette valeur est fixée par le parameétre 9995.1 "Initiali-
sation partie I". Cette valeur est activée a la fermeture de la boucle de régulation de
vitesse.

Régulation vitesse

terminée avec

par ex. DI00=1 ;
choix FCB05 initialiser

)

Initialisatior
partie |
9995.1 ?

arréter
(0=défaut)

Tampon données-process 0..15

Consigne locale

effacer

1

Nouvelle partie | = Nouvelle partie | =
partie | locale ; 9996.1 tampon données-proc. 0..15

(p. ex. systemes avec (p. ex. systémes avec

frottement dém. déf.) frottement dém. déf.)

Nouvelle partie | 5
ancienne partie |
(p. ex. application
levage)

Nouvelle partie | =0
(p. ex. rapports de
charge non clairs

58600AFR
Fig. 20 : Mode patrtie |
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Description des paramétres

Description des paramétres Caractéristiques d’entrainement P60.
P600

9995.1/2/3 Plage de valeurs :

Initialisation partie |, g = Consigne locale

du parameétre 9996.1 "Partie | locale"
* 1...16 = Tampon données-process canal 0 ... 15
Régulateur de vitesse de la source d’initialisation de la partie | pour P1/P2/P3
Active lorsque le paramétre 9994.1 "Mode partie |" est réglé sur "Initialiser"”.

9996.1/2/3 Unité : %
Partie | locale Résolution : 10°3

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

Régulateur de vitesse de l'initialisation de la partie | locale pour P1/P2/P3

A la fermeture de la boucle de régulation de vitesse, le couple du paramétre 9996.1
"Partie | locale" est affecté directement a I'arbre moteur.

Active uniquement si le paramétre 9994.1 "Mode partie I" est réglé sur "Initialiser" et le
parameétre 9995.1 "Initialisation partie I" sur "Consigne locale".

Ce paramétre doit étre indiqué en unité utilisateur.

En cas de réglage par défaut de I'unité utilisateur couple

* parameétre "9555.1 Résolution couple" = 10E-3

» paramétre "9556.1 Numérateur couple" = 1

I'unité est [10E-03 x% x couple nominal, paramétre 9610.1].

Pour effectuer ces réglages via bus, voir également la description des réglages de
couple, paramétre 9555.1, paramétre 9556.1, paramétre 9557.1.

9817.1 Moment Unité : kgm?
dinertie total Résolution : 1077
Plage de valeurs : 0...2147483647, par pas de 1

Moment d’inertie total pour P1

Réqulateur de

position

9843.1/2/3 Unité : 103/s

Gain P Plage de valeurs : 0...50000...10000000, par pas de 1
Gain du régulateur X pour P1/P2/P3

10201.1/2/3 Plage de valeurs :

Limitation « 0= Désactivée

régulateur de e

position + 1= Activée
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Description des paramétres

P60. Description des paramétres Caractéristiques d’entrainement
P600
Régulateur de
compensation
10060.1 NMin Plage de valeurs : voir paramétre "9995.1 Initialisation partie I"

source

10062.1 NMin local

10059.1 NMax
source

10061.1 NMax
local

Régulateur de compensation pour NMin source P1
Détails, voir FCB 22 Double entrainement

Unité : 10"%/min

Plage de valeurs : -2147483648...2147483647, par pas de 1
Régulateur de compensation pour NMin local P1

Détails, voir FCB 22 Double entrainement

Plage de valeurs : voir paramétre 9995.1 "Initialisation partie I"
Régulateur de compensation pour NMax source P1
Détails, voir FCB 22 Double entrainement

Unité : 10"%/min

Plage de valeurs : -2147483648...2147483647, par pas de 1
Régulateur de compensation pour NMax local P1

Détails, voir FCB 22 Double entrainement
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e . P6..
Description des paramétres

Parameétres
moteur P1/P2/
P3

9820.1/2/ 3 Type
de moteur

9732.1/2/3
Nombre de paires
de péles

9610.1/2/3
Couple nominal

9861.1/2/3
Couple maximal

9605.1/2/3
Vitesse maximale

9987.1/2/3
Courant maximal

9609.1/2/3 Iq
courant nominal

9819.1/2/3 1y
courant nominal

P600

Plage de valeurs :
* 0 = Moteur asynchrone
» 1= Moteur synchrone

Type de moteur pour P1/P2/P3

Plage de valeurs : 1...3...64, par pas de 1
Nombre de paires de pdles pour P1/P2/P3
Réglage du nombre de paires de pbles du moteur

Unité : Nm

Résolution : 107

Plage de valeurs : 0...100000...2147483647, par pas de 1
Couple nominal du moteur pour P1/P2/P3

Les grandeurs de "Couple" données dans le MOVIAXIS® se rapportent a ce couple
nominal.

Toutes les autres grandeurs de "courant" dans le MOVIAXIS® se rapportent au courant
nominal du variateur.

Unité : Nm

Résolution : 107°

Plage de valeurs : 0...2147483647, par pas de 1
Couple maximal du moteur pour P1/P2/P3

Unité : 10"%/min
Plage de valeurs : 0...3000000...10000000, par pas de 1
Vitesse moteur maximale admissible pour P1/P2/P3

Unité : mA
Plage de valeurs : 0...2000000, par pas de 1
Courant maximal du moteur pour P1/P2/P3

Unité : mA
Plage de valeurs : 0...2000000, par pas de 1
lq du courant nominal pour P1/P2/P3

Unité : mA
Plage de valeurs : 0...2000000, par pas de 1
lg du courant nominal pour P1/P2/P3
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P60. Description des paramétres Caractéristiques d’entrainement

P600

9606.1/2/ 3 Flux
nominal

9736.1/2/3
Inductance de fuite

9738.1/2/3
Résistance du
rotor

9737.1/2/3
Constante de
temps flux

9816.1/2/3
Constante de
temps rotor

9834.1/2/3
Offset codeur

Unité : uVs
Plage de valeurs : 0...2147483647, par pas de 1
Flux nominal pour P1/P2/P3

Unité : H

Résolution : 1077

Plage de valeurs : 0...2147483647, par pas de 1
LSigma CFC pour P1/P2/P3

Unité : ugOhm
Plage de valeurs : 0...2147483647, par pas de 1
Résistance du rotor pour P1/P2/P3

Unité : us
Plage de valeurs : 0...10000000, par pas de 1
Constante de temps flux pour P1/P2/P3

Unité : us
Plage de valeurs : 0...4294967295, par pas de 1
Constante de temps rotor pour P1/P2/P3

Unité : U
Résolution : 1/232
Plage de valeurs : 0...2147483647, par pas de 1

L'offset codeur pour P1/P2/P3 est affiché en degré dans MotionStudio
(232 = 360,000 degreé).

L’offset codeur fait référence a la rotation mécanique du moteur. Une rotation méca-
nique correspond a la rotation électrique multipliée par le nombre de paires de plles
dans le paramétre "9732.1".
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Codeur

9597.1/2/3
Source vitesse
réelle

9744.1/2/3
Source position
réelle

Description des paramétres Caractéristiques d’entrainement P
P600

Plage de valeurs :
* 0= Sans codeur

+ 1=Codeur1
« 2=Codeur2
« 3=Codeur3

Source de vitesse réelle pour P1/P2/P3
Ce paramétre est réglé dans le répertoire "Paramétres moteur".

Permet de sélectionner le codeur qui délivre I'information pour le régulateur de vitesse,
le régulateur de courant et la commutation du pilotage moteur.

La source de vitesse réelle ne doit pas étre commutée sur une autre source pendant la
libération du régulateur.

Ne peut étre sélectionné comme source que le codeur affecté au numéro de jeu de pa-
ramétres. Ceci est vérifié au moment de I'activation de la libération du régulateur.

A ce sujet, voir le paramétre 9595.2 "Associé a I'entrainement n°" au chapitre
"Codeurs".

Plage de valeurs :
+ 0= Sans codeur

+ 1=Codeur1
« 2=Codeur?2
« 3=Codeur3

Source de position réelle pour P1/P2/P3
Ce paramétre est réglé dans le répertoire "Parameétres moteur".

Permet de sélectionner le codeur qui délivre I'information de position réelle pour le ré-
gulateur de position du pilotage moteur.

La source de position réelle ne doit pas étre commutée sur une autre source pendant la
libération du régulateur.

Ne peut étre sélectionné comme source que le codeur affecté au numéro de jeu de pa-
rametres. Ceci est vérifié aussi longtemps que la régulation est activée.

on

A ce sujet, voir le paramétre 9595.2 "Associé a lI'entrainement n
"Codeurs".

au chapitre
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Description des paramétres Caractéristiques d’entrainement

Frein
Commande du Le paramétrage de la commande du frein est en régle générale réalisé lors de la mise
frein en service par saisie du moteur accouplé ou lecture des caractéristiques depuis la

plaque signalétique électronique.

La commande du frein est une fonction autonome, appelée directement aprées les blocs
fonction FCB. Elle analyse les exigences du bloc fonction actuellement utilisé et
commande la borne de pilotage pour le frein en conséquence.

La surveillance de I'alimentation et du niveau de signal de la borne de freinage est réa-
lisée selon le méme intervalle de temps ; elle est fonction des exigences des blocs fonc-
tion a la commande de frein.

A ATTENTION !

Dés verrouillage de I'étage de puissance ou activation du verrouillage, le signal de frei-
nage est immédiatement forcé sur "Fermer" et I'étage de puissance est déconnecté
=> un moteur tournant effectue un freinage d’'urgence ou termine sa course en roue
libre.

Les moteurs CMP, CMD, DS peuvent étre équipés d’un frein d’arrét servo ne permettant
qu’un nombre trés limité de freinages d’urgence.

Temps déblocage frein paramétres 8749.0 / 8750.0 / 9745.3

Commande du frein
et
surveillance du frein

Temps retombée frein parametres 8585.0 / 8586.0 / 8587.0

\

Type frein paramétres 9833.1/2/3

Fonction freinage activée/désactivée
parametres 8584.0 / 8586.0 / 8587.0

\/

Requéte o
FCB "Débloquer frein"
actif R
actuel Requéte - >
"Fermer frein" 7y
Signal pilotage Signaux signali-
"frein débloqué/serré" Y sation défauts
Sortie frein
DBO0O0 Frein
58608AFR

Fig. 21 : Commande du frein
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P60

Description des paramétres Caractéristiques d’entrainement
P600

9833.1/2/3 Type
de frein

Plage de valeurs :
* 0=Aucun
* 1 =Frein branché sur redresseur de frein

* 2= Frein raccordé directement
Type de frein pour P1
Sont surveillées la borne de pilotage et la tension d’alimentation du frein :

1. Tension d’alimentation en-dedans ou en dehors des tolérances spécifiées => mes-
sage de défaut "E13 Alimentation frein". La surveillance n’est cependant possible
que lorsque le frein est débloqué ou en phase de déblocage.

2. Pas de frein raccordé ou la sortie commande de frein est surchargée => message
de défaut "E12 Sortie frein". La surveillance du signal de freinage se fait avec une
temporisation de t = 150 ms une fois que le signal d’ouverture du frein a été donné.
Ce qui permet de ponter la durée d’établissement du courant jusqu’a ce qu'’il atteigne
le courant de freinage nécessaire. La surveillance est active jusqu’a ce que le frein
soit débloqué.

A ATTENTION !

La surveillance n’est possible que si le paramétre de type de frein est réglé sur "Frein
raccordé directement".

Pas de surveillance des freins SEW a deux ou trois fils (réglage : "Frein branché sur
redresseur de frein" ou "Aucun").

1

8749.0/8750.0/
9745.3 Temps de
déblocage du frein

8585.0/8586.0/
8587.0 Temps de
retombée du frein

REMARQUE

Si le paramétre "9833.1 /2 / 3 Type de frein" est réglé sur "Sans frein", la sortie frein
est forcée sur "Frein serré".

Le réglage des parameétres "8584.0/8586.0/8587.0 Commande du frein" n’agit ainsi
pas sur la sortie frein.

Unité : ms
Plage de valeurs : 0...2000, par pas de 1
Temps de déblocage du frein pour P1/P2/P3

Pendant le temps de déblocage du frein, I'entrainement est régulé en vitesse avec la
consigne "zéro", pour par exemple éviter une chute de la charge.

Unité : ms
Plage de valeurs : 0...200...2000, par pas de 1
Temps de retombée du frein pour P1/P2/P3

Pendant le temps de retombée du frein, I'étage de puissance reste libéré et la régulation
de vitesse avec la consigne "zéro" active, pour par exemple éviter une chute de la
charge.

Manuel de détermination Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX 99




100

P6..

Description des paramétres

P60. Description des paramétres Caractéristiques d’entrainement

P600

Sonde thermique

10046.11/12/13
Type de sonde
thermique

Fonctions de
surveillance P1/
P2/P3

Surveillance de la
vitesse

8557.0
Surveillance de la
vitesse

Plage de valeurs :

» 0 =Pas de capteur

« 1=TF/TH

+ 2=KTY(84 - 130)

Type de sonde de température pour P1/P2/P3

Ce parametre permet d’indiquer le type de sonde de température utilisé afin d’assurer
son traitement correct.

Plage de valeurs :

* 0= Désactivée

* 1= Moteur

+ 2= Générateur

» 3 = Moteur / générateur

Surveillance de la vitesse pour P1/P2/P3
Est réglée par la fonction de mise en route du moteur.

Si la surveillance de vitesse n’est pas "Désactivée", ce paramétre vérifie que le régu-
lateur de vitesse ne se trouve pas en butée de réglage. Si une durée précise est réglée
au paramétre "8558.0 Temporisation", une réaction au défaut apparait. Pour éviter d’at-
teindre trop rapidement les butées de réglage lors d’accélérations ou de décélérations
de [l'entralnement, faire les réglages adéquats dans le paramétre
"8558.0 Temporisation".

La limite de réglage est définie par toutes les grandeurs limitant I'accélération. Sont
donc pris en compte les limites systéme, les limites application, les limites de bloc fonc-
tion et les limites de couple moteur maximales ainsi que le courant d’axe maximal et le
courant d’axe possible d’un point de vue thermique.

A ce sujet, voir également la fig. 19.
La différenciation moteur / générateur est faite de la maniére suivante :

+ Signe de (vitesse xcouple) = positif => limite de vitesse en moteur -> donne E08 :
code de sous-défaut 1

+ Signe de (vitesse xcouple) = négatif
EO8 : code de sous-défaut 2

La surveillance déclenche toujours (si le paramétre 88557<>0) dans le cas de vitesses
inférieures a 10 tr/min. Indépendamment que ce soit en mode générateur ou en mode
moteur. Ceci est d0 au fait que l'information de mesure de vitesse bruisse pendant le
traitement du résolveur a faibles vitesses. Sans que ne soit réellement défini s'il s’agit
d’une charge en moteur ou d’'une charge en générateur.

REMARQUE

Si la vitesse réelle dépasse la limite systtme maximale admissible du parameétre
9579.1 "positive" et la limite systéme minimale admissible du parameétre 9579.10 "né-
gative", le variateur se met en défaut. A l'inverse de la surveillance des butées de ré-
glage, cette surveillance ne peut pas étre désactivée ou restreinte par surveillance de
vitesse = "Désactivée".

=> limite de vitesse en générateur -> donne
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8558.0/ 8560.0/
9722.3
Temporisation de
la surveillance de
vitesse

9718.1/2/3
Coefficient
temporisation
surveillance de la
vitesse

Commande du
frein

8584.0/8586.0/
8587.0 Commande
adu frein

Description des paramétres Caractéristiques d’entrainement P
P600

Unité : ms

Plage de valeurs : 0...50...1000, par pas de 1
Temporisation de la surveillance n pour P1/P2/P3

Est réglée par la fonction de mise en route du moteur.

Dés que la butée de réglage du régulateur de vitesse est atteinte, un timer responsable
de la temporisation est activé. Dés que la durée de temporisation est dépassée, un dé-
faut variateur est déclenché. Si le régulateur de vitesse quitte la butée de réglage avant
la fin de la temporisation, le timer est décrémenté jusqu’a atteindre "zéro".

A ce sujet, voir la fig. 22.

t4

1] any
\ B [2]

Fig. 22 : Temporisation surveillance de la vitesse

\/

O=3]
58611AXX

[11  Paramétre "8558.0 Temporisation"
[2] Déclenchement défaut E08
[3] Butée de réglage

Unité : ms

Plage de valeurs : 0...1000, par pas de 1

Coefficient de temporisation de la surveillance n pour P1/P2/P3
Est réglée par la fonction de mise en route du moteur.

Le "Coefficient de temporisation de la surveillance de vitesse" permet de régler la durée
de décrémentation du timer aprés avoir quitté la butée de réglage, en proportion de la
durée de temporisation. Normalement, ce coefficient est a 1. Avec un facteur de p. ex.
3, la décrémentation est trois fois plus rapide.

Plage de valeurs :

* 0= Désactivée

+ 1= Activée

Commande du frein pour P1

Dans les blocs fonction FCB 13, 14 et 15, ce paramétre est actif en phase d’arrét. Lors
des phases d’accélération dans les blocs fonction FCB adéquats (p. ex. FCB 05, 09...).

A ce sujet, voir la fig. 21.

La commande du frein peut étre activée ou désactivée via ce paramétre, qu’'un frein soit
ou non présent (paramétre "98833.1/2/3 Type de frein").
+ 0= Désactivée

Lors de l'arrét de I'entrainement, le frein ne retombe pas si un arrét moteur est détecté.
L’étage de puissance reste libérée et I'entrainement est régulé selon une consigne de
vitesse "zéro" si le maintien de position n’est pas activé.
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Description des paramétres

P60. Description des paramétres Caractéristiques d’entrainement

P600

A la libération, I'entrailnement repart sans la temporisation due au temps de déblocage
du frein.
* 1= Activée

Lors de l'arrét de I'entrainement, le frein retombe dés qu’un arrét moteur est détecté en
fonction du temps de retombée du frein réglé. Si ce temps de retombée est écoulé,
I'étage de puissance est verrouillé et I'entrainement n’a électriquement pas de couple.

Dans le cas de moteurs asynchrones, il y a prémagnétisation a la libération si le frein du
moteur est retombé.

Dans le cas de moteurs synchrones, I'étage de puissance et la régulation sont activés.

Si la régulation est activée, le frein est ensuite débloqué selon le temps de déblocage
réglé. Lorsque le temps de déblocage est écoulé, le bloc fonction FCB sélectionné est
effectué avec la consigné réglée.

1

REMARQUE

Le paramétre "Commande du frein" est sans effet par rapport a la sortie frein si le pa-
ramétre "98833.1/2/3 Type de frein" est réglé sur "Sans frein". Si tel est le cas, la sortie
frein est figée sur I'état "Retombée du frein".

Traitement des fins
de course

Une plage de déplacement définie d’un entrainement peut étre surveillée par les fins de
course matériels. En I'absence de ces fins de course ou si par exemple une fonction de
prédétection est prévue, il est possible d’activer la surveillance par fins de course logi-
ciels. Chaque fin de course (fin de course logiciel gauche ou droite) peut étre activé ou
désactivé indépendamment I'un de l'autre.

Il est également possible de régler la source des fins de course (codeur 1 - codeur 3).
La condition pour la surveillance par fins de course logiciels est le référencement du co-
deur sélectionné.

L’acquittement des fins de course logiciels et des fins de course matériels est identique.
Le choix de I'acquittement ou non est réglé au niveau de la réaction au défaut. Sont pos-
sibles I"autoreset" ou I'"avertissement".

Siun fin de course a été atteint, le défaut doit étre acquitté selon la réaction programmée
des fins de course avant dégagement. L’acquittement est possible méme si I'entraine-
ment n’est pas encore arrété. Dans ce cas, le dégagement est lancé dés détection de
I'arrét de I'axe.

Le traitement des fins de course contrdle le signe de la consigne actuellement appliquée
(p. ex. la position cible en cas de positionnement). Si cette consigne permet le déga-
gement du fin de course, I'entrainement tourne selon la rampe actuelle réglée du bloc
fonction FCB actif.

Si la consigne fait tourner I'entrainement vers le fin de course, I'entrainement reste a
l'arrét. Ce "dégagement" est obtenu par le bloc fonction FCB 11 Fin de course.
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Dés que I'entrainement a quitté le fin de course, le systéme commute sur le bloc fonction
FCB actuellement sélectionné et 'entrainement reprend sa course selon les consignes
et les limitations de ce bloc fonction.

REMARQUE

Concernant I'influence des fins de course sur I'inversion du sens de rotation, voir aussi
le parametre "8537.0 Inversion du sens de rotation".

Dégagement des
fins de course
matériels

9729.6/7/8
Réaction des fins
de course
matériels

Les signaux de fins de courses sont filtrés via logiciel (temps de filtrage 200 ms).

Une plage de déplacement définie d’un entrainement peut étre surveillée par les fins de
course matériels.

En I'absence de fins de course matériels ou si une détection anticipée doit par exemple
étre réalisée en cas de dépassement d’une certaine position, les fins de course logiciels
intégrés au systéme MOVIAXIS® peuvent étre activés.

Chaque fin de course (fin de course logiciel gauche ou droite) peut étre activé ou désac-
tivé indépendamment 'un de l'autre. Il est également possible de régler la source des
fins de course (codeur 1 - codeur 3). Lorsqu’un des deux fins de course logiciels ou un
des deux fins de course matériels est atteint, 'entrainement réagit selon la réaction pa-
ramétrée par I'utilisateur.

Le comportement des fins de course logiciels et matériels est le méme. La condition
préalable a la surveillance est le référencement du codeur concerné.

Plage de valeurs :
* 0 =Pas de réaction
« 6 = Arrét d'urgence / Avertissement

* 10 = Arrét aux limites systéme / Avertissement

» 18 = Arrét d’'urgence / Autoreset

* 10 = Arrét aux limites systeme / Autoreset
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’at-
teinte d’un fin de course matériel.

» Pas de réaction
Le défaut est ignoré.
» Arrét d’'urgence / Avertissement

Le moteur ralentit selon la rampe d’arrét d’urgence réglée. Apres 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 systéme / Avertissement

Le moteur ralentit a la limite systéme. Aprés un reset, 'axe effectue un redémarrage a
chaud, c'est-a-dire que l'axe est immédiatement prét (sans temporisation) a
refonctionner.
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9824.1/2/3
Source des fins de
course logiciels

9729.13/14/ 15
Réaction des fins
de course logiciels

9798.1/2/3
Surveillance du fin
de course logiciel
négatif

9961.1/2/ 3 Fin
de course logiciel
négatif

9801.1/2/3
Surveillance du fin
de course logiciel
positif

10064.1/2/ 3 Fin
de course logiciel
positif

» Arrét d’'urgence / Autoreset

Le moteur ralentit selon la rampe d’arrét d’urgence réglée. Aucun reset n’est attendu.

* Arrét aux limites systéme / Autoreset
Le moteur ralentit 4 la limite systéme. Aucun reset n’est attendu.
Autres informations, voir la notice d’exploitation au chapitre "Exploitation”.

Plage de valeurs : voir paramétre "9744.1 Source de vitesse réelle".

Source de la surveillance des fins de course logiciels n pour P1/P2/P3

Plage de valeurs : voir parameétre "9729.6 Réaction des fins de course matériels".
Réaction des fins de course logiciels pour P1/P2/P3

Plage de valeurs :

» 0 =Désactivée

+ 1= Activée

Surveillance du fin de course logiciel négatif pour P1/P2/P3
» Désactivée

Le fin de course logiciel n’est pas surveillé.

» Activée

Le fin de course logiciel est surveillé.

Unité : U

Résolution : 1/65536

Plage de valeurs : -2147483648...2147483647, par pas de 1
Fin de course logiciel gauche pour P1/P2/P3

Plage de valeurs :

» 0= Désactivée

+ 1 =Activée

Surveillance du fin de course logiciel positif pour P1/P2/P3
+ Désactivée

Le fin de course logiciel n’est pas surveillé.

* Activée

Le fin de course logiciel est surveillé.

Unité : U

Résolution : 1/65536

Plage de valeurs : -2147483648...2147483647, par pas de 1
Fin de course logiciel droite pour P1/P2/P3
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"Moteur arrété
10056.1/2/3 Unité : 10-3/min
Seuil de vitesse bit  p|age de valeurs : 10000...50000, par pas de 1

d’état "Moteur i . L
Seuil de vitesse du moteur arrété pour P1/P2/P3

arréte"
Si la vitesse réelle est en dessous de cette valeur, le bit "Moteur arrété" est forcé dés
que le temps de filtrage du paramétre "100057.1" est écoulé. Si le seuil de vitesse est a
nouveau dépassé pendant le temps de filtrage, le filtre est & nouveau forcé a "zéro" et
redémarre dés que la vitesse réelle repasse en dessous du seuil de vitesse.

10057.1/2/3 Unité : ms

Temps de filtrage Plage de valeurs : 0...25, par pas de 1

bit d’état "Moteur , L

arrété” Temps de filtrage du moteur arrété pour P1/P2/P3
Voir paramétre "10056.1 Seuil de vitesse moteur arrété".

Protection En cas de dépassement de la température du moteur, le MOVIAXIS® peut réagir de cinq

moteur maniéres différentes a paramétrer lors de la mise en service. Ces réglages vont de "Pas

de réaction" a différents types d’arrét en passant par le "simple affichage".

Le MOVIAXIS® dispose de quatre moyens / options en tout pour assurer la surveillance
thermique du moteur et donc de le protéger contre la surcharge et la détérioration. La
différence se faisant au niveau de la qualité de surveillance et de la réaction possible.

1. Surveillance du moteur par sonde TF/ TH
Dans ce cas, la réaction paramétrable est déclenchée lorsque la température maximale
est dépassée.

2. Surveillance des moteurs CMP, CM, CMD par capteur KTY
Dans ce cas, la réaction paramétrable est déclenchée lorsque la température maximale
est dépassée aprés mesure de celle-ci (en °C) et dépassement d’un seuil d’avertis-
sement du moteur. Pour tous les moteurs SEW indiqués, le capteur KTY (valeurs initia-
les) calcule un modele thermique spécifique a chaque moteur dans le MOVIAXIS® a
partir des valeurs et de la durée des courants moteur utilisés (historique et comporte-
ment).

Le KTY permet aussi de protéger les moteurs, comme par exemple un CMP40, pour les-
quels la simple mesure mécanique de température n’est pas suffisante et risque de les
endommager. Cette fonctionnalité n’existe que pour les moteurs SEW indiqués ; elle re-
présente la meilleure protection thermique d’un servomoteur SEW.

3. Surveillance d’un moteur par capteur KTY
Dans ce cas, la réaction paramétrable est déclenchée lorsque la température maximale
est dépasseée.
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4. Surveillance d’un moteur par capteur KTY et tableau It

8904.0/8905.0/
10046.1 (pas dans
I'arborescence des
parametres)

10063.1/2/3
(pas dans
I'arborescence
des paramétres)

Dans ce cas, le capteur KTY sert a la lecture des valeurs initiales de température. A par-
tir du tableau de points de couple / vitesse (huit points max.) fourni par le fabricant du
moteur, le variateur détermine ou calcule également le comportement dynamique.

La combinaison des deux valeurs permet une meilleure protection du moteur que celle
fournie par un KTY seul.

Cette méthode représente la meilleure maniére de protéger un moteur spécial raccordé
au MOVIAXIS®.

La protection moteur ou la sonde de température moteur raccordée est réglée dans la
mise en route.

KTY est paramétré : ce réglage surveille les ruptures de liaison (> 1767 Q, env. 196 °C
pour KTY84 - 130) et les courts-circuits (< 305 Q, env. -52 °C pour KTY).

TF/TH est paramétré : ce réglage déclenche a 1725 Q (env. 117 mV).

Plage de valeurs :

+ 0= Pas de capteur

*« 1=TF / TH

+ 2=KTY84-130

Type de sonde de température TMU1/TMU2/TMU3

Plage de valeurs :

+ 0=TMU1
+ 1=TMU2
+ 2=TMU3

Surveillance de température utilisée dans les jeux de paramétres P1/P2/P3

Pour pouvoir piloter alternativement trois moteurs a partir d'un méme variateur, il y a
trois surveillances thermiques moteur. En réglage par défaut, la surveillance 1 est affec-
tée au jeu de parametres 1, la surveillance 2 au jeu de paramétres 2, etc.

Si on utilise par exemple le méme moteur dans le jeu de paramétres 2 que dans le jeu
de parametres 1, il est conseillé de régler la surveillance thermique du jeu de para-
métres 2 sur "1". On évite ainsi, en cas d’utilisation d’'un méme modéle, de répartir
I’échauffement du moteur sur plusieurs moteurs et donc de fausser les données de
modeéle.
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9872.1/2/3 Unité : °C
Température Résolution : 107
capteur KTY ]

Température du capteur KTY TMU1/TMU2/TMU3

Température du capteur de mesure TMUx a £5,7 °C précisément
9800.1 Unité : °C
Température Résolution : 10
modeéle thermique . , .
moteur Température du bobinage du modéle pour P1/P2/P3

Température du modéle thermique moteur pour P1/P2/P3
9705.1/2/3 Unité : %
Charge moteur Résolution : 1073
capteur KTY

Charge du moteur pour KTY TMU1/TMU2/TMU3

La formule suivante s’applique pour les valeurs relatives de charge :

Charge moteur capteur KTY = Température capteur IETY -40°C
moteur_max -40°C

Une température de 40 °C correspond a une charge de 0 %.
9874.1 Charge Unité : %
moteur modele Résolution : 1073

thermique moteur .
Charge du moteur pour modéle pour P1/P2/P3
La charge moteur se base sur un modéle de moteur pour calculer le transfert de tempé-
rature du moteur vers le capteur KTY. Le courant appliqué est également pris en
compte. L’affichage se fait en % ; il commence a une température de modéle moteur de
40 °C = 0 % et une température de déclenchement = 100 %.

Modéle thermique moteur - 40 °C
-40°C

moteur_max

Charge moteur modele thermique =
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9962.1/2/3 Seuil  Unité : %
d’avertissement
charge moteur

Résolution : 1073
Plage de valeurs : 0...80000...100000, par pas de 1
Seuil d’avertissement pour charge moteur TMU1/TMU2/TMU3

Le seuil d’avertissement fait référence au paramétre "9705.1 Charge moteur capteur
KTY" et au paramétre "9874.1 Charge moteur modele thermique moteur" (a condition
que ceux-ci aient été calculés). Si ce seuil est dépassé par I'un des deux parametres,
un défaut avec la réaction figée sur "Uniquement affichage" apparait.

L’afficheur 7 segments indique I'état "E69", mais I'axe ne réagit pas (continue de
tourner).

+ EB69.1 KTY : seuil d’avertissement dépassé
+ E69.2 modéle de moteur synchrone : seuil d’avertissement dépassé
. E69.3 modele It : seuil d’avertissement dépasseé

Un mot d’état peut étre affecté a la fonction "Avertissement température moteur (KTY)"
et donc a une sortie pour permettre la réaction a temps au niveau de 'automate de la

machine.
9729.9 Réaction Plage de valeurs :
déclenchement + 0= Pas de réaction
TF/TH/KTY

+ 1= Uniquement affichage

+ 2= Arrétimmédiat / Verrouillage

» 3 =Arrétd’'urgence / Verrouillage

* 5= Arrétimmédiat / Avertissement

* 6 = Arrét d’'urgence / Avertissement

+ 8 = Arrét aux limites application / Avertissement
+ 9= Arrét aux limites application / Verrouillage

* 10 = Arrét aux limites systéme / Avertissement
* 11 = Arrét aux limites systéme / Verrouillage

Si les paramétres "9705.1 Charge moteur capteur KTY" et "9874.1 Charge moteur mo-
déle thermique moteur" (a condition que ceux-ci aient été calculés) sont supérieurs a
100 %, un défaut E31.x est généré. La réaction au défaut suivante est définie sous
Réaction déclenchement TF/TH/KTY.

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

L’afficheur 7 segments indique I'état "E031", mais I'axe ne réagit pas (continue de
tourner).

+ Arrét immédiat / Verrouillage

L’axe passe en état de verrouillage régulateur et, le cas échéant, fait retomber le frein
mécanique. En I'absence de frein, le moteur termine sa course en roue libre. Aprés un
reset, 'axe effectue un redémarrage systéme.
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» Arrét d’'urgence / Verrouillage

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

* Arrétimmédiat / Avertissement

L’axe passe en état de verrouillage régulateur et, le cas échéant, fait retomber le frein
mécanique. En I'absence de frein, le moteur termine sa course en roue libre. Aprés un
reset, 'axe effectue un redémarrage a chaud, c’est-a-dire que I'axe est immédiatement
prét (sans temporisation) a refonctionner.

+ Arrét d’'urgence / Avertissement

Le moteur ralentit selon la rampe d’arrét d’'urgence réglée. 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 redémarrage
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 redémarrage
systéme.

* 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 systeme. Aprés un reset, 'axe effectue un redémarrage
systéme.

Autres informations, voir la notice d’exploitation au chapitre "Exploitation”.

Limitations P1/ Les valeurs systéme ne peuvent étre modifiées que lorsque le régulateur n’est pas
P2/P3 libéré.

Les limites application peuvent étre modifiées pendant que le régulateur est libéré.

Dégagement d’un
fin de course

9577.1 Unité : 10"2/(minxs)
Accélération Plage de valeurs : 0...300000...2147483647, par pas de 1
Accélération pour dégagement d’un fin de course en unités utilisateur

9578.1 Vitesse Unité : 10"3/min

Plage de valeurs : -10000000...10000000, par pas de 1
Vitesse de dégagement d’un fin de course en unités utilisateur
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9581.1 Jerk

Limites systeme

9573.1
Accélération
maximale

9574.1 Temporisa-
tion maximale

9579.1 Vitesse
maximale positive

9579.10 Vitesse
maximale négative

9580.1 Couple
maximal

Unité : 1/(minxs?)
Plage de valeurs : 1...2147483647, par pas de 1
Jerk maximal pour dégagement d’un fin de course

Unité : 10°2/(minxs)
Plage de valeurs : 0...300000...2147483647, par pas de 1
Accélération maximale en unités utilisateur a l'intérieur des limites systéme

Traitement spécial si limite systéme accélération = 0 pour blocs fonction FCB 00, 05,
11,12, 13, 14, 15, 20 : la valeur 0 désactive complétement la limitation de I'accélération.
Les limites application ou d’arrét d’'urgence ainsi que les valeurs locales sont inactives.

Unité : 10°%/(minxs)
Plage de valeurs : 0...300000...2147483647, par pas de 1
Temporisation maximale en unités utilisateur a l'intérieur des limites systéme

Traitement spécial si limite systéme accélération = 0 pour blocs fonction FCB 00, 05,
11,12, 13, 14, 15, 20 : la valeur 0 désactive complétement la limitation de I'accélération.
Les limites application ou d’arrét d’'urgence ainsi que les valeurs locales sont inactives.

Unité : 10"¥/min
Plage de valeurs : 0...10000000, par pas de 10
Vitesse maximale positive en unités utilisateur a I'intérieur des limites systéme

Unité : 10™3/min
Plage de valeurs : 0...10000000, par pas de 10
Vitesse maximale négative en unités utilisateur a I'intérieur des limites systéme

Unité : %

Résolution : 1073

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

Couple maximal en unités utilisateur a I'intérieur des limites systéme
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9583.1 Jerk
maximal

Arrét d’'urgence

9576.1
Temporisation
arrét d’urgence

Limites application

9573.1
Accélération
maximale

9572.1
Temporisation
maximale

9716.1 Vitesse
maximale positive

9716.10 Vitesse
maximale négative

9740.4 Couple
maximal
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Unité : 1/(minxs?)
Plage de valeurs : 1...2147483647, par pas de 1
Jerk maximal a l'intérieur des limites systéme

Traitement spécial pour Jerk = 0 pour blocs fonction FCB 00, 07, 13, 14, 15 : |la va-
leur 0 désactive complétement la limitation d’accélération. Les limites application ou
d’arrét d’'urgence ainsi que les valeurs locales sont inactives.

Unité : 107%/(minxs)
Plage de valeurs : 0...300000...2147483647, par pas de 1
Temporisation arrét d’urgence en unités utilisateur

Unité : 10°%/(minxs)
Plage de valeurs : 0...300000...2147483647, par pas de 1
Accélération maximale en unités utilisateur a l'intérieur des limites application

Unité : 10°%/(minxs)
Plage de valeurs : 0...300000...2147483647, par pas de 1
Temporisation maximale en unités utilisateur a l'intérieur des limites application

Unité : 10~%/min
Plage de valeurs : 0...10000000, par pas de 10
Vitesse maximale positive en unités utilisateur a I'intérieur des limites application

Unité : 10"%/min
Plage de valeurs : 0...10000000, par pas de 10
Vitesse maximale négative en unités utilisateur a I'intérieur des limites application

Unité : %

Résolution : 1073

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

Couple maximal en unités utilisateur a I'intérieur des limites application
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9582.1 Jerk Unité : 1/(minxs?)

maximal

Limites modulo

9594.10 Passage
au-dessus du seuil
modulo

9594.1 Passage
en dessous du
seuil modulo

Plage de valeurs : 1...2147483647, par pas de 1
Jerk maximal a l'intérieur des limites application

Unité : U
Résolution : 1/65536
Plage de valeurs : -2147483648...2147483647, par pas de 1

Le passage au-dessus du seuil modulo sert pour tous les modes modulo, p. ex. dans le
bloc fonction FCB 09 Positionnement.

Il définit a partir de quelle position le dépassement a lieu. Le parametre est indiqué en
unités utilisateur et intégre donc une gestion des restes pour par exemple des rapports
de réduction non finis (indiquée dans [l'unité utilisateur coefficient
dénominateur / numérateur lors de la mise en route du moteur).

Pour cela, le paramétre "9981.1 Mode de positionnement" devrait étre réglé sur
"ACTIVE". Cela permet de positionner a I'infini dans un sens sans perte de position a
l'intérieur de la plage de déplacement modulo.

Unité : U
Résolution : 1/65536
Plage de valeurs : -2147483648...2147483647, par pas de 1

Le passage en dessous du seuil modulo est la fonction inverse au passage au-dessus
du seuil modulo. Il s’agit donc du début de la plage de déplacement modulo. Dans de
nombreuses applications, il est réglé sur "0", mais peut se situer entre -180° et +180°.
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Unités utilisateur
P1/P2/P3

Position

9539.1 - 9539.4
Position texte unité

9542.1 Position
résolution

MOVIAXIS® dans I'unité utilisateur choisie.

Au niveau de I'axe, les données-process sont converties en unités internes de 500 ps

au minimum (base : incréments) par le cycle de consigne.

La méme chose a lieu pour le renvoi (données-process d’entrée) du MOVIAXIS® vers
I'automate — le client réceptionne a nouveau les données de position, de vitesse ou d’ac-

célération dans l'unité utilisateur choisie.

Avantage pour le client et programmeur d’API : il n’a pas besoin de réaliser les calculs
parfois complexes pour la conversion des données physiques de sa machine en unités
spécifiques SEW. Le client peut ainsi choisir les unités les mieux adaptées a son appli-
cation et les transférer au MOVIAXIS® sans quitter son "environnement machine"

habituel.
Le client peut par exemple choisir les unités suivantes :
* pour la position
+ "caisses", "paquets”, "bouteilles", etc.
* pour la vitesse
» "bouteilles / minute", "sachets / seconde", etc.
* pour l'accélération

20w

« "sachets / seconde“", "caisses / min*s", etc.

Indique l'intitulé d'unité de position choisi par I'utilisateur. Ce champ contient 16 carac-
téres au maximum ; a la livraison, il est réglé sur "tour", soit un tour moteur. Ce para-

meétre est réglé lors de la mise en route moteur.

Plage de valeurs :

- 0=0
.« 1=1
. 2=2
. 3=3
. 4=4
- 5=5
- 6=6

La résolution de position interprete les chiffres aprés la virgule car les bus de communi-

cation ne peuvent communiquer que par entiers.

Exemple : |la résolution de position est "3", 'unité utilisateur est en millimétre ; le bus in-

terpréte donc le chiffre "1000" comme "1,000 mm".
L’arborescence paramétres dans MotionStudio donne toutes les valeurs avec virgule.
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9543.1 Position
numérateur

9544.1 Position
dénominateur

Vitesse

9532.1 - 9532.4
Vitesse intitulé
unité

9535.1 Vitesse
résolution

9536.1 Vitesse
numérateur

9537.1 Vitesse
dénominateur

Accélération

9546.1 - 9546.4
Accélération
intitulé unité

Plage de valeurs : 1...65536...16777215, par pas de 1

Le coefficient numérateur / dénominateur sert a la conversion des unités utilisateur en
unités de base MOVIAXIS®. L'unité de base est le "tour" avec quatre chiffres aprés la
virgule. Ce paramétre est réglé lors de la mise en route moteur.

Voir paramétre "9543.1 Position numérateur". Valeur par défaut : 1000

Indique lintitulé d’unité de vitesse choisi par I'utilisateur. Ce champ contient 16 carac-
téres au maximum ; a la livraison, il est réglé sur "1/min" (tr/min). Ce paramétre est réglé
lors de la mise en route moteur.

Plage de valeurs :
+ 0=0

e 1=1
e 2=2
+ 3=3
c 4=4
+ 5=5
+ 6=6

La résolution de vitesse interpréte les chiffres aprés la virgule car les bus de communi-
cation ne peuvent communiquer que par entiers.

Exemple : la résolution de vitesse est "3", I'unité utilisateur est "1/min" (tr/min) ; le bus
interpréte donc le chiffre "1000/ comme "1,000 min”"".

L’arborescence parameétres dans MotionStudio donne toutes les valeurs avec virgule.

Plage de valeurs : 1...16777215, par pas de 1

Le coefficient numérateur / dénominateur sert a la conversion des unités utilisateur en
unités de base MOVIAXIS®. L'unité de base est le "1/min" (tr/min) avec trois chiffres
aprés la virgule. Ce paramétre est réglé lors de la mise en route moteur.

Voir paramétre "9536.1 Vitesse numérateur".

Indique l'intitulé d’unité d’accélération choisi par I'utilisateur. Ce champ contient 16 ca-
ractéres au maximum ; a la livraison, il est réglé sur "1/min" (tr/min). Ce paramétre est
réglé lors de la mise en route moteur.
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9549.1
Accélération
résolution

9550.1
Accélération
numérateur

9551.1
Accélération
dénominateur

Couple

P600

Plage de valeurs :
+ 0=0

« 1=1
e 2=2
« 3=3
- 4=4
+ 5=5
- 6=6

La résolution d’accélération interprete les chiffres apres la virgule car les bus de
communication ne peuvent communiquer que par entiers.

Exemple : la résolution d’accélération est "3", I'unité utilisateur est "1/min*s" (tr/min*s) ;
le bus interpréte donc le chiffre "1000" comme "1,000 1/min*s".

L’arborescence paramétres dans MotionStudio donne toutes les valeurs avec virgule.

Plage de valeurs : 1...16777215, par pas de 1

Le coefficient numérateur / dénominateur sert a la conversion des unités utilisateur en
unités de base MOVIAXIS®. L'unité de base est le "1/min*s" (tr/min*s) avec trois chiffres
aprés la virgule. Ce qui signifie une variation de vitesse par seconde. Ce paramétre est
réglé lors de la mise en route moteur.

Voir parameétre "9550.1 Accélération numérateur”.

Réglage du couple :

Le réglage par défaut signifie que le couple est indiqué en "%" du couple nominal mo-
teur, tel que cela a été sélectionné lors de la mise en route.

* Résolution couple =3

*  Numérateur couple = 1

» Dénominateur couple = 1

* Unité de couple = "%"

Exemple :

Sélectionner 'unité utilisateur "Newtonmétre" :

+ Parameétre de couple "9552.1 - 4 Unité" = "Nm"
* Parameétre de couple "9555.1 Résolution" = 3

Paramétre "9556.1 Couple numérateur” 100

Paramétre "9557.1 Couple dénominateur" " Paramétre "9610.1 Couple nominal"

— Dans l'arborescence parametres, les couples sont indiqués en "Nm" avec trois
chiffres aprés la virgule.

— Pour les objets PDO via le bus, le couple a l'unité [10E-3 Nm].
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9552.1 - 9552.4 Indique lintitulé d’unité de couple choisi par I'utilisateur. Ce champ contient 16 carac-
Couple intitulé téres au maximum ; a la livraison, il est réglé sur "%". Ce paramétre est réglé lors de la
unité mise en route moteur.
9555.1 Couple Plage de valeurs :
résolution .« 0=0
o 2=2
[ 3 - 3
e 4=4
+ 5=5
+ 6=6
La résolution de couple interpréte les chiffres aprées la virgule uniquement pour l'inter-
face MotionStudio car les bus de communication ne peuvent communiquer que par
entiers.
Exemple : la résolution d’accélération est "3", I'unité utilisateur est en Nm ; le bus inter-
prete donc le chiffre "1000" comme "1 Nm".
L’arborescence paramétres dans MotionStudio donne toutes les valeurs avec virgule.
9556.1 Couple Plage de valeurs : 1...16777215, par pas de 1
numerateur Le coefficient numérateur / dénominateur sert a la conversion des unités utilisateur en
unités de base MOVIAXIS®. L'unité de base est donnée en "%" du couple moteur avec
trois chiffres aprés la virgule. Ce parametre est réglé lors de la mise en route moteur.
9557.1 Couple Voir parameétre "9556.1 Couple numérateur".
dénominateur
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Prise de MOVIAXIS® propose différentes options pour la prise de référence. S’y ajoutent les nou-
référence veaux types de prise de référence "Prise de référence sur butée matérielle".

Le but d’'une prise de référence est de référencer et d’accorder I'entrainement et ses in-
formations de position par rapport a la machine. Cela signifie que I'entrainement
connait, aprés une prise de référence, le point zéro réel a partir duquel seront par
exemple définies certaines valeurs pour les opérations de positionnement.

MOVIAXIS® propose les types de prise de référence suivants :

* Impulsion zéro gauche

» Limite gauche de la came de référence

» Limite droite de la came de référence

* Fin de course droite

» Fin de course gauche

» Pas de prise de référence |

» Came de référence contre le fin de course droit

+ Came de référence contre le fin de course gauche

» Pas de prise de référence Il

* Prise de référence trés précise sur fin de course matériel droit
» Prise de référence trés précise sur fin de course matériel gauche

Les prises de référence se distinguent par exemple par leur premier sens de recherche
ou le type de contact (came de référence, fin de course ou butée matérielle) utilisé pour
la prise de référence. La prise de référence peut agir sur tous les trois types de codeur
possibles.

A partir du point de référence défini par la prise de référence, il est aussi possible de
déplacer le point zéro machine grace a un offset de référence selon la formule suivante :

Point zéro machine = point de référence - offset de référence

9658.2 Type de Plage de valeurs :
prise de référence « 0= Désactivé
* 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 para-
métre "9658.2 Type de prise de référence".

Sila prise de référence se fait sur un fin de course matériel et/ou une came de référence,
les définir dans le mot de commande ou au niveau des entrées binaires.

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, '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 paragraphe suivant. Avec les codeurs absolus
Hiperface® et 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, 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 '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 aprés I'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
gu’en cas de rapport de réduction non entier, la distance entre la came de réfé-
rence et le top 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 'impulsion zéro n’est possible que si le codeur possede
un top zéro et que la voie avec impulsion zéro est raccordée au servovariateur.

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 référence,
atteindre une position définie librement avec le bloc fonction FCB 12 Prise de référence.
La commande est donc dispensée d’un positionnement. La position initiale est définie
dans le paramétre "9730.2 Point zéro machine". La vitesse selon laquelle la position ini-
tiale est atteinte est spécifiée dans le parametre 9731.1 "Vitesse de balayage".
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Signification des symboles des schémas "Types de prise de référence"

@
@ w
[3]

[\ M
s

0 e

Fig. 23 : Signification des pictogrammes

58445AFR

[1 Point de référence

[2] Point zéro machine

[3] Position d’arrét aprés prise de référence initiale (optionnelle)
[4] Came de référence

[5] Fins de course matériels

[6] Butée mécanique

* Impulsion zéro gauche

Le paramétre "9750.1 Référencement sur impulsion zéro" doit étre forcé impéra-
tivement sur "Oui" pour ce type de prise de référence.

58446AXX

Fig. 24 : Prise de référence sur impulsion zéro gauche

[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 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 réfé-
rence, c’est exclusivement le paramétre "9731.2 Vitesse de dégagement"” (vitesse de
référence 2) qui est utilisé.
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* Limite gauche de la came de référence
Le paramétre "9750.1 Référencement sur impulsion zéro" est réglé sur "Oui".

58447AXX
Fig. 25 : Prise de référence sur limite gauche de la 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 "9750.1 Référencement sur impulsion zéro" est réglé sur "Non".
| | | o
[2]

58448AXX

Fig. 26 : Prise de référence sur limite gauche de la 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 point de référence est la limite gauche de la came de référence ou la premiére im-
pulsion 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 référence,
elle passe en vitesse de dégagement.
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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 aprés le front descen-
dant de la came de référence.

Le paramétre "9657.1 Fin de course HW pour commutation de vitesse" est sans impor-
tance 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".

58449AXX
Fig. 27 : Prise de référence sur limite gauche de la 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 "9750.1 Référencement sur impulsion zéro" est réglé sur "Non".

58450AXX

Fig. 28 : Prise de référence sur limite gauche de la 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 point de référence est la limite gauche de la came de référence ou la premiére im-
pulsion zéro a gauche de la came.
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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 aprées le front descen-
dant de la came de référence.

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

* Fin de course droite

58454AXX
Fig. 29 : Prise de référence sur fin de course droite
[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

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 dégagement.

Le paramétre 9657.1 "Fin de course HW pour commutation de vitesse" est sans impor-
tance pour ce type de prise de référence.
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* Fin de course gauche

58455AXX
Fig. 30 : Prise de référence sur fin de course gauche
[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

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, cest 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 impor-
tance pour ce type de prise de référence.

» Pas de prise de référence

58456AXX

Fig. 31 : 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 appro-
prié avec les codeurs absolus et lorsque les entrainements doivent étre référencés a
I'arrét. Il permet par exemple de mettre a zéro la position d’'un axe de translation lorsque
celui-ci est a l'arrét. L'utilisateur de la machine est alors informé de la position de I'en-
trainement au cours de chaque déplacement.

Manuel de détermination Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX 123




124

Description des parametres
Description des paramétres Caractéristiques d’entrainement

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

58457AXX
Fig. 32 : Prise de référence sur came de référence contre le fin de course droite
[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
[2]
I e > 3]
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58458AXX

Fig. 33 : Prise de référence sur came de référence contre le fin de course droite

[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 im-
pulsion zéro a gauche 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 positif. Jusqu’au premier front positif de la came
de référence, c’est la vitesse de balayage qui est utilisée, puis la vitesse de dégage-
ment. A linverse du type "Limite gauche de la came de référence", 'entrainement dé-
marre 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 I'impulsion zéro aprés le front descen-
dant 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 parameétre
9657.1 "Fin de course HW pour commutation de vitesse" est sans importance pour ce
type de prise de référence.

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

Fig. 34 : Prise de référence sur came de référence contre le fin de course gauche oeeanet
[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".

58460AXX

Fig. 35 : Prise de référence sur came de référence contre le fin de course gauche

[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".

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 déga-
gement. A l'inverse du type "Limite droite de la came de référence", I'entrainement dé-
marre 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 'impulsion zéro aprés le front descen-
dant 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 impor-
tance pour ce type de prise de référence.
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¢ Butée mécanique droite

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

58461AXX
Fig. 36 : Type de prise de référence butée mécanique droite avec 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

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

58462AXX

Fig. 37 : Type de prise de référence butée mécanique droite avec 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
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Le paramétre "9657.1 Fin de course HW pour commutation de vitesse" est réglé sur
"Aucun".

58463AXX

Fig. 38 : Type de prise de référence butée mécanique droite

[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 I'atteinte de la butée mécanique a la vitesse spé-
cifiée se fasse sans détérioration.

La prise de référence débute en sens positif. Si le parameétre "9657.1 Fin de course HW
pour commutation de vitesse" est réglé sur "Aucun", la prise de référence démarre avec
la vitesse de dégagement.

Avec un réglage "Fin de course matériel" ou "Came de référence”, la prise de référence
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 parameétre "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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* Butée mécanique gauche

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

58464AXX
Fig. 39 : Type de prise de référence butée mécanique gauche avec 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

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

Fig. 40 : Type de prise de référence butée mécanique gauche avec came de référence oemmet
[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
"Aucun".

58466AXX

Fig. 41 : Type de prise de référence butée mécanique gauche

[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 gauche. Pour cela, la machine
doit étre congue de maniére a ce que I'atteinte de la butée mécanique a la vitesse spé-
cifiée se fasse sans détérioration.

La prise de référence débute en sens négatif. Si le paramétre "9657.1 Fin de course HW
pour commutation de vitesse" est réglé sur "Aucun", la prise de référence démarre avec
la vitesse de dégagement.

Avec un réglage "Fin de course matériel" ou "Came de référence", la prise de référence
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 parameétre 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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9750.1

Référencement sur

impulsion zéro

9656.1 Atteindre
position initiale

9657.1 Fin de
course HW pour
commutation de
vitesse

9730.2 Atteindre
position initiale

9730.1 Offset de
référence

9730.3 Offset de
référence modulo

Valeurs limites

9731.3 Vitesse de
balayage (vitesse
de référence 1)

P600

Plage de valeurs :
* Non
* Oui

Référencement sur impulsion zéro, voir type de prise de référence au paramétre
"9658.2"

Plage de valeurs :

* Non

*  Oui

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

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".

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 paramétre
"9658.2".

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 paramétre
"9658.2".

Unité : U

Résolution : 1/65536.

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

Unité : 10"%/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 paramétre "9658.2".
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9731.2 Vitesse de
dégagement
(vitesse de
référence 2)

9731.1 Vitesse
vers position zéro
machine (vitesse
de référence 3)

9654.1
Accélération prise
de référence

9654.2
Décélération prise
de référence

9654.3 Jerk prise
de référence

9654.4 Couple
prise de référence

9655.1
Temporisation
prise de référence
sur butée

Unité : 103/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".

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 paramétre "9658.2".

Unité : 10"2/minxs

Plage de valeurs : 0 ... 300000 ... 2147483647, par pas de 1
Accélération en unités utilisateur pour la prise de référence

Unité : 10"2/minxs

Plage de valeurs : 0 ... 300000 ... 2147483647, par pas de 1
Décélération en unités utilisateur pour la prise de référence

Unité : 1/(minxs?)

Plage de valeurs : 1 ... 2147483647, par pas de 1
Jerk maximal pour la prise de référence

Unité : %.
Résolution : 1073,

Plage de valeurs : 0 ... 100000 ... 1000000, par pas de 1
Limite de couple en unités utilisateur pour la prise de référence

Unité : ms

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

Temporisation de la prise de référence sur la butée mécanique
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4.3 Description des paramétres Communication

Editeur PDO
Editeur Process-
Data- Object

Réglages de base

9831.1 Arréter
données-process

9603.1 Réaction
time out PDO

L’éditeur PDO est I'outil logiciel de connexion et paramétrage graphique central pour les
blocs fonction et toutes les fonctionnalités d’appareil.

Il permet de définir ou et quels blocs de données sont extraits par bus ou via les en-
trées/sorties, comment ils sont interprétés (commande ou données-process) et utilisés
par les fonctions de I'appareil et comment ces mémes données seront a nouveau ren-
voyées (bus ou entrées et sorties).

Le client dispose ainsi d’'une flexibilité maximale pour I'utilisation des fonctionnalités
MOVIAXIS® sans besoin de programmation. Le concept graphique permet une prise en
main rapide et une utilisation intuitive.

Plage de valeurs :
*+ Non
* Oui

Les modifications de paramétres de communication (donc tous les paramétres décrits
au chapitre "Communication") générent le défaut 66 et provoquent 'arrét des données-
process. Le parameétre "Arréter données-process" = "Oui" permet également d’arréter
les données-process, mais sans générer de défaut.

La réaction du paramétre et du défaut 66 est que I'entrainement ne pourra étre libéré
que lorsque tous les réglages de parameétre seront terminés et que I'entrainement ne
tourne pas de maniére incontrélée en limite supérieure de vitesse.

Plage de valeurs :

* 0= Pas de réaction

* 1= Uniquement affichage

* 5= Arrétimmédiat / Avertissement

* 6 = Arrét d’'urgence / Avertissement

+ 8 = Arrét aux limites application / Avertissement

» 10 = Arrét aux limites systéme / Avertissement

» 17 = Arrét aux limites application / Autoreset

» 18 = Arrét d’'urgence / Autoreset

* 10 = Arrét aux limites systéme / Autoreset

* 20 = Arrét immédiat / Autoreset

» 21 = Arrét aux limites application / Autoreset, sans historique des défauts
» 22 = Arrét d'urgence / Autoreset, sans historique des défauts

» 23 = Arrét aux limites systéme / Autoreset, sans historique des défauts

» 24 = Arrét immédiat / Autoreset, sans historique des défauts
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La réaction time out PDO permet de définir la réaction en cas d’absence des données-
process dans le tampon IN. Avant apparition du message de défaut, les données-
process ont néanmoins déja été réceptionnées une fois puis absentes. Aprés un reset,
'axe est en état C3 "Attente de données-process”. Il ne s’agit pas d’un défaut, seule-
ment d’un état.

0 = Pas de réaction

Le défaut est ignoré.

1 = Uniquement affichage

L’afficheur 7 segments indique le défaut, mais I'axe ne réagit pas (continue de tourner).
5 = Arrét immédiat / Avertissement

L’axe passe en état de verrouillage régulateur et, le cas échéant, active le frein méca-
nique. En I'absence de frein, le moteur termine sa course en roue libre. Aprés un reset,
'axe effectue un redémarrage a chaud, c’est-a-dire que I'axe est immédiatement prét
(sans temporisation) a refonctionner.

6 = Arrét d’urgence / Avertissement

Le moteur ralentit selon la rampe d’arrét d’'urgence réglée. 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.

8 = Arrét aux limites application / Avertissement (réglage par défaut)

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

10 = 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.

17 = Arrét aux limites application / Autoreset

Le moteur ralentit a la limite application. Dés que le défaut est acquitté, 'axe redémarre
sans reset.

18 = Arrét d’'urgence / Autoreset

Le moteur ralentit lorsqu’il atteint la limite d’arrét d’'urgence. Dés que le défaut est ac-
quitté, 'axe redémarre sans reset.

19 = Arrét aux limites systéme / Autoreset

Le moteur ralentit a la limite systéeme. Dées que le défaut est acquitté, 'axe redémarre
sans reset.

20 = Arrét immédiat / Autoreset

Le moteur ralentit sur I'arrét immédiat. Dés que le défaut est acquitté, I'axe redémarre
sans reset.

21 = Arrét aux limites application / Autoreset, sans historique des défauts

Le moteur ralentit a la limite application. Dés que le défaut est acquitté, 'axe redémarre
sans reset. De plus, aucune entrée n’est générée dans I'historique des défauts.
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9729.16 Réaction
au défaut externe

Communication
standard

8937.0 Choix du
protocole CAN1

8938.0 Choix du
protocole CAN2

22 = Arrét d’urgence / Autoreset, sans historique des défauts

Le moteur ralentit lorsqu’il atteint la limite d’arrét d’'urgence. Dés que le défaut est ac-
quitté, 'axe redémarre sans reset. De plus, aucune entrée n’est générée dans I'histo-
rigue des défauts.

23 = Arrét aux limites systéme / Autoreset, sans historique des défauts

Le moteur ralentit a la limite systéme. Dés que le défaut est acquitté, 'axe redémarre
sans reset. De plus, aucune entrée n’est générée dans I'historique des défauts.

20 = Arrét immédiat / Autoreset, sans historique des défauts

Le moteur ralentit sur I'arrét immédiat. Dés que le défaut est acquitté, I'axe redémarre
sans reset. De plus, aucune entrée n’est générée dans I'historique des défauts.

Autres informations, voir la notice d’exploitation au chapitre "Exploitation et service".

Plage de valeurs :

+ Pas de réaction

* Uniquement affichage

* Arrétimmédiat / Avertissement

» Arrét aux limites application / Avertissement

» Arrét aux limites systeme / Avertissement

Texte descriptif, voir paramétre "9603.1 Réaction time out PDO"

Si un bit est paramétré sur "Défaut externe" dans le mot de commande 0-3, ce para-
métre régle la réaction correspondante.

Plage de valeurs :

* 0= MovilLink

+ CANopen (en préparation)
Choix du protocole pour CAN1

Plage de valeurs :

* 0= MoviLink

+ CANopen (en préparation)
Choix du protocole pour CAN2

Manuel de détermination Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX

P600

135



P6..

4 P60.

Description des parametres
Description des parameétres Communication

P600

8603.0 Baudrate Plage de valeurs :

CAN1 - 0=125kBaud
+ 1=250kBaud
+ 2=500kBaud
+ 3=1MBaud
Baudrate pour CAN1. Simple valeur d’affichage. Le réglage est réalisé par adressage
automatique du module de puissance.

8939.0 Baudrate Plage de valeurs :

CAN2 - 0=125kBaud
+ 1=250kBaud
+ 2=500kBaud
+ 3=1MBaud
Baudrate pour CAN2

8600.0 Adresse Plage de valeurs : 0...63, par pas de 1

CAN1 Adresse actuelle de CAN1. Simple valeur d’affichage. Le réglage est réalisé par adres-
sage automatique du module de puissance.

8932.0 Adresse Plage de valeurs : 0...99, par pas de 1

CAN2

9825.1 ID scope
CAN1

Adresse de CAN2

Plage de valeurs : 0...120...1073741823, par pas de 1
Cet ID de message CAN sert a réaliser des enregistrements scope multi-axes.

9883.1 ID Plage de valeurs : 0...128...1073741823, par pas de 1
Z}Z'Ifl:romsat’o” Cet ID de synchronisation est utilisé pour 'émission et la réception par CAN1.
9882.1 ID Plage de valeurs : 0...128...1073741823, par pas de 1
Zflt\:l/;romsat/on Cet ID de synchronisation est utilisé pour I'émission et la réception par CAN2.

9877.5 Cycle de
consigne CAN1

L’augmentation du cycle de consigne CAN permet le réglage sur des télégrammes de
synchronisation de moindre qualité (avec Jitter élevé). Ceci est particulierement utile
pour des fréquences de transmission en dessous de 500 kBaud.

Le Jitter de synchronisation maximal doit étre + (cycle de consigne CAN/4). La dérive a
long terme ne doit pas dépasser + 0,4 % en moyenne du cycle de consigne CAN.

Si la commande ne peut pas respecter la tolérance de synchronisation, il est possible
d’augmenter le cycle de consigne CAN. Cette valeur ne peut étre qu’un multiple entier
du cycle de synchronisation.

En cas de communication d’axe a axe dans un ensemble servovariateur MOVIAXIS® et
une fréquence de transmission de 500 kBaud minimum, la valeur par défaut "1 ms" est
le réglage le mieux adapté.
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9878.5 Cycle de
consigne CAN2

10118.1 Mode de
synchronisation
CAN1

10118.2 Mode de
synchronisation
CAN2

9877.1 Période de
synchronisation
CAN1

9878.1 Période de
synchronisation de
CAN2

9877.2 Offset de
synchronisation de
CAN1

9878.2 Offset de
synchronisation de
CAN2
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Texte descriptif, voir paramétre "9877.5 Cycle de consigne CAN1".

Plage de valeurs :
* 0= Consommateur
* 1 = Producteur

Permet d’indiquer si I'axe réceptionne (consomme) ou envoie (produit) un protocole de
synchronisation CAN1.

En cas de réglage sur "Consommateur", tenir compte du paramétre "9836.1 Source de
synchronisation".

En cas de réglage sur "Producteur"”, tenir compte des parameétres "9877.1 Période de
synchronisation, 9877.2 Offset de synchronisation et 9877.3 Mode de démarrage
synchronisation".

Plage de valeurs :
* 0= Consommateur

* 1 = Producteur

Permet d’indiquer si 'axe réceptionne (consomme) ou envoie (produit) un protocole de
synchronisation CAN2.

En cas de réglage sur "Consommateur”, tenir compte du parameétre "9878.1 Source de
synchronisation".

En cas de réglage sur "Producteur"”, tenir compte des parameétres "9878.1 Période de
synchronisation, 9878.2 Offset de synchronisation et 9878.3 Mode de démarrage
synchronisation".

Unité : ps

Plage de valeurs : 0...5000...100000000, par pas de 1000

Période de synchronisation de CAN1

Uniquement si 10118.1 Mode de synchronisation CAN1 est réglé sur "Producteur”.

Unité : us

Plage de valeurs : 0...5000...100000000, par pas de 1000

Période de synchronisation de CAN2

Uniquement si 10118.2 Mode de synchronisation CAN2 est réglé sur "Producteur”.

Unité : ps

Plage de valeurs : 0...5000...100000000, par pas de 1000

Offset de synchronisation de CAN1

Uniquement si 10118.1 Mode de synchronisation CAN1 est réglé sur "Producteur”.

L’offset agit tel une temporisation de démarrage sur le paramétre "9877.3 Mode de dé-
marrage synchronisation CAN1".

Unité : us

Plage de valeurs : 0...5000...100000000, par pas de 1000

Offset de synchronisation de CAN2

Uniquement si 10118.2 Mode de synchronisation CAN2 est réglé sur "Producteur”.
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9877.3 Mode de
démarrage
synchronisation
CAN1

9878.3 Mode de
démarrage
synchronisation
CAN2

Plage de valeurs :

0 = Désactivé

1 =PDO00
2 =PDOO01
3 =PDO002
4 = PDOO03
5=PD0O04
6 = PDO05
7 = PDO06
8 = PDO07
9 =PDO08
10 = PDO09
11 =PDO10
12 =PDO11
13 =PDO12
14 = PDO13
15=PDO14
16 = PDO15
100 = Direct

Le mode de démarrage synchronisation CAN1 indique a quel moment I'axe doit débuter
les protocoles de synchronisation.

DESACTIVE
Aucun protocole de synchronisation n’est envoyé. Le module est déconnecté.

PDO00 a PDO15

Les protocoles de synchronisation sont lancés dés la premiére réception de I'objet
PDOO00 a PDO15 correspondant.

Direct

Les protocoles de synchronisation sont lancés dés l'initialisation.

Mode de démarrage de la synchronisation de CAN2

Voir paramétre "9877.3 Mode de démarrage synchronisation CAN1".

Manuel de détermination Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX




Description des parametres
Description des paramétres Communication P60.

9992.1
Compensation
Jitter
synchronisation
CAN1

9993.1
Compensation
Jitter
synchronisation
CAN2

Option
communication

8453.0 Baudrate
bus de terrain

8454.0 Adresse
bus de terrain

8606.0 Time out

9729.17 Réaction
time out bus de
terrain

Plage de valeurs :
* Non
* Oui

La compensation Jitter de la synchronisation fournit une information au protocole de
synchronisation (SYNC) dans laquelle est précisée l'intervalle de temps avant la trans-
mission du protocole de synchronisation sur le bus CAN. Des retards apparaissent
lorsqu’au moment de la synchronisation un autre protocole est déja en route
(environ 200 ps).

Le destinataire traite alors cet offset.

C’est une spécificité SEW qui doit toujours étre réglée en cas de présence simultanée
d’'un maitre et d’'un esclave de synchronisation MOVIAXIS®. La compensation Jitter de
synchronisation doit étre réglée sur "Oui" sur les deux appareils.

Dans le cas d’un maitre de synchronisation externe, la compensation Jitter doit étre ré-
glée sur "Non".

Plage de valeurs :

* Non

*  Oui

Compensation Jitter de synchronisation pour CAN2

Voir paramétre "9878.3 Compensation Jitter de synchronisation CAN1".

Plage de valeurs : 0 ... 4294967295, par pas de 1

La fréquence de transmission du bus de terrain est fixée par le maitre en fonction du
type de bus de terrain. Par conséquent, il peut s’agir soit d’'une valeur d’affichage (p. ex.
Profibus), soit d’une valeur saisie.

Plage de valeurs : 0 ... 4294967295, par pas de 1

Adresse actuelle du bus de terrain (pour Profibus p. ex., il s’agit d’'un réglage matériel
sur la carte option). Par conséquent, il peut s’agir, comme dans le Baudrate bus de ter-
rain, soit d’'une valeur d’affichage, soit d’'une valeur saisie.

Unité : ms

Plage de valeurs : 0 ... 500 ... 650000, par pas de 10

Durée de time out bus de terrain

Si le bus de terrain est interrompu, un défaut apparait aprés écoulement de cette durée.

Plage de valeurs : voir parameétre "9729.16 Réaction au défaut externe".
Réaction au time out bus de terrain
Description des possibilités de réglage, voir paramétre "9603.1 Réaction time out PDO".
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Passerelle
9879.1 Période de Unité : us
synchronisation Plage de valeurs : 0...5000...100000000, par pas de 1000
passerelle

9879.2 Offset de
synchronisation
passerelle

9878.3 Mode de
démarrage
synchronisation
passerelle

Synchronisation

9836.1 Source de
synchronisation

9835.1 Durée de
période signal de
synchronisation

9951.4 Durée de la
période de base

Période de synchronisation de la passerelle

Cette valeur sert a la transmission du signal de synchronisation du bus de terrain vers
le bus systéme. Pour I'instant, cette fonction n’est activable qu’avec le bus de terrain
K-Net. Pour plus d’informations, priére de consulter l'interlocuteur SEW habituel.

Unité : us
Plage de valeurs : 0...5000...100000000, par pas de 1000
Offset de synchronisation de la passerelle

Cette valeur sert a la transmission du signal de synchronisation du bus de terrain vers
le bus systéme. Pour I'instant, cette fonction n’est activable qu’avec le bus de terrain
K-Net. Pour plus d’informations, priére de consulter l'interlocuteur SEW habituel.

Plage de valeurs : voir paramétre "9877.3 Mode de démarrage synchronisation CAN1".
Mode de démarrage de la synchronisation de la passerelle

Cette valeur sert a la transmission du signal de synchronisation du bus de terrain vers
le bus systéme. Pour I'instant, cette fonction n’est activable qu’avec le bus de terrain
K-Net. Pour plus d’informations, priére de consulter 'interlocuteur SEW habituel.

Plage de valeurs :

* 0=Aucune

+ 1=CAN2

+ 2=CAN1

+ 3 = Option de communication

Si le mode de synchronisation CAN1 ou CAN2 est réglé sur consommateur, ce para-
métre permet de régler la source de synchronisation.

Unité : us
Si 'axe est un consommateur de signal de synchronisation (SYNC), les signaux en-
trants sont mesurés a intervalles réguliers et affichés dans ce champ.

Plage de valeurs : -2147483648 ... 0 ...2147483647, par pas de 1
Réservé a I'usage interne !

La durée de la période de base est une valeur d’affichage servant au diagnostic interne
de défaut. Toutes les autres taches dépendent de la période de base.
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Mots de
commande 0-3

9510.1 Valeur
actuelle source

Mot de
commande 0

9512.1 Source mot
de commande 0

[IProzessdaten 32 bt

:S_y_gtnm
OUTProzessdaten 32 bif
QUT-PDO 16 bit

IN-PDO 16 bit

Affichage de la valeur actuelle du mot de commande 0

Plage de valeurs :
* 0= Aucune
» 8334 = Entrées binaires standard

» 75339 = Mot de commande local

» 730515 =0pt 1 DI

+ 730521 =0Opt 2 DI

* ou "IN 0-15" mot 0-15

Plusieurs sources peuvent étre paramétrées pour le mot de commande O :
* Aucune

Mot de commande désactivé

* Entrées binaires standard

Les entrées binaires de I'appareil de base sont redirigées vers le mot de commande.
Gréace a la communication par bus, tous les blocs fonction FCB sont a 1 = actif (une va-
leur 1 sur le bloc fonction FCB 13 déclenche un arrét a la limite application). Pour assu-
rer une protection contre les ruptures de liaisons via les entrées binaires, les blocs fonc-
tion ou fonctions suivantes doivent étre paramétrés sur 0 = actif :

+ FCB 01 Verrouillage étage de puissance

+ FCB 13 Arrét aux limites application

+ FCB 14 Arrét d’'urgence

* FCB 15 Arrét aux limites systéme

» Défaut externe (pas de FCB mais un message)

» Fin de course droite

* Fin de course gauche (une valeur 0 sur le bloc fonction FCB 13 déclenche un ar-
rét a la limite application). Ceci n’est valable que pour la source entrées binaires
standard.

* Mot de commande local
Le parameétre 9803.1 Mot de commande local définit le mot de commande.
+ Opt1DI

Si une carte extension XIO ou XIA est insérée dans le logement 1, c’est I'option qui dé-
finit le mot de commande.

+ Opt2DI

Si une carte extension XIO ou XIA est insérée dans le logement 3, c’est I'option qui dé-
finit le mot de commande.
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9803.1 Valeur
locale

9513.1 Structure

* IN
Si le mot de commande doit étre défini par bus, il faut paramétrer IN 0-15 et le mot 0-15.
Ce parameétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : 0 ... 4294967295, par pas de 1

Si la source du mot de commande 0 est réglée sur "Mot de commande local", ce para-
meétre correspond au mot de commande 0.

Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs :

* 0= Pas de structure

» 1 = Structure programmable

* 2 =FCB/Instance

» 3 = Structure programmable/FCB/Instance

Structure du mot de commande 0

* Pas de structure

Mot de commande désactivé

» Structure programmable

Chaque bit du mot de commande peut étre paramétré librement.
* FCBlInstance

Le mot de commande est prédéfini. Les huit bits inférieurs (octet Low) servent au choix
du bloc fonction FCB et les huit bits supérieurs (octet High) au choix de I'instance. Voir
également le parameétre "9804.1 Sélectionner FCB avec instance".

» Structure programmable/FCB/Instance

Le mot de commande est prédéfini partiellement. Les bits 0 a 4 peuvent étre paramétrés
librement. Les bits 5 a 9 permettent de sélectionner le bloc fonction ; les bits 10 a 15,
l'instance.

Ce parameétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Manuel de détermination Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX




Description des parametres
Description des parameéetres Communication

9513.10 Bit 0

Plage de valeurs :

0 = Sans fonction

1 = FCB 01 Verrouillage étage de puissance
2 = FCB 15 Arrét aux limites systéme

3 =FCB 14 Arrét d'urgence

4 = FCB 13 Arrét aux limites application

5= FCB 12 Prise de référence

6 = FCB 11 Fins de course

7 = FCB 20 Mode Jogg

8 = FCB 19 Maintien de position

9 = FCB 21 Test de freinage

10 = FCB 18 Mesure codeur

11 = FCB 17 Réducteur électronique

12 = FCB 16 Came électronique

13 = FCB 10 Régulation de position interpolée
14 = FCB 09 Positionnement

15 = FCB 06 Régulation de vitesse interpolée
16 = FCB 05 Régulation de vitesse

17 = FCB 08 Régulation de couple interpolée
18 = FCB 07 Régulation de couple

19 = FCB 17 Réducteur électronique

31 = Fin de course 1 droite

32 = Fin de course 1 gauche

33 = Défaut externe

34 = Reset défaut

35 = Came de référence

36 = Commutation de parameétres bit 0
37 = Commutation de parametres bit 1
38 = Entrée CEI

39 = Jogg gauche

40 = Jogg droite

41 = Libération

42 = Valider position

46 = Fin de course 2 droite

47 = Fin de course 2 gauche

48 = Fin de course 3 droite

49 = Fin de course 3 gauche

50 = Synchronisation

51 = TouchProbe
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Structure mot de commande 0 bit 0

Permet de régler la fonction du bit 0 du mot de commande 0.
» Sans fonction

Bit désactivé

* Blocs fonction FCB

Permet de choisir le bloc fonction adéquat lors de I'activation du bit. Dés qu’une valeur
"1" est appliquée, le bloc fonction correspondant est activé. Seule exception : les en-
trées binaires sont source du mot de commande. Dans ce cas, ce sont les blocs fonction
d’arrét qui sont actifs a I'état 0 pour des raisons de protection contre les ruptures de
liaisons. Voir également le parameétre "9512.1 Source mot de commande 0".

* Fins de course

Via entrées binaires :

Signal 0 — Fin de course droite atteint
Signal 1 — Fin de course dégagé

Via tampon IN :

Signal 0 — Fin de course dégagé
Signal 1 — Fin de course droite atteint
+ Défaut externe

Signal 0 — Défaut externe présent
Signal 1 — Pas de défaut externe /A Libération
* Reset défaut

L’axe effectue un reset de défaut. Selon le type de défaut, il s’agit soit d’'un reset CPU,
d’'un redémarrage systéme ou d’'un redémarrage a chaud. Seul un défaut affiché (aver-
tissement) est acquitté.

+ Came de référence
Sert a la prise de référence.
+ Commutation de paramétres bit 0

La commutation de paramétres permet de commuter sur un deuxiéme ou troisieme mo-
teur. Pour cela, les moteurs doivent étre saisis dans la routine de mise en service.

Bit 0 = 0 et bit 1 = 0 — moteur 1

Bit 0 = 1 et bit 1 = 0 — moteur 2

Bit0O=0etbit 1 =1 — moteur 3

+  Commutation de paramétres bit 1

Voir commutation de paramétres bit 0.

+ Entrée CEI

Ce bit peut étre utilisé pour une commande MOVI-PLC® amont.
+ Jogg gauche

Ce bit n’est actif qu’en combinaison avec le bloc fonction FCB 20 Jogg ; une valeur "1"
sur I'entrée permet de lancer le mode Jogg dans le sens indiqué.
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9513.11 Bit 1

9513.12 Bit 2

9513.13 Bit 3

9513.14 Bit 4

* Jogg droite

Ce bit n’est actif qu’en combinaison avec le bloc fonction FCB 20 Jogg ; une valeur "1"
sur I'entrée permet de lancer le mode Jogg dans le sens indiqué.

+ Libération

Ce bit n’est actif qu’en combinaison avec le bloc fonction FCB 09 Positionnement. Si elle
a été sélectionnée pour toute la plage de positionnement, la libération doit avoir une va-
leur "1". Dés que la libération est supprimée, I'axe ralentit selon la rampe maximale du
bloc fonction FCB 09 Positionnement. Aprés nouvelle libération, le positionnement sur
la derniére cible se poursuit avec I'accélération programmée du bloc fonction FCB 09
Positionnement. La libération doit étre activée dans le paramétre "9885.1 Utiliser bit de

commande "Libération"".
+ Valider la position

Cette entrée n’est active qu’en combinaison avec le bloc fonction FCB 09 Position-
nement et présente des avantages notamment pour les modes d’exploitation relatifs.
Pour déclencher un positionnement, il suffit d’'un seul front positif appliqué sur ce bit.
Ceci peut étre utile pour un cadencement relatif vers I'avant sans modifier la cible. Cette
fonction est également active pour les modes d’exploitation absolus. La validation de la
position doit étre activée dans le paramétre "9885.2 Utiliser bit de commande "Transfé-
rer position".

* Synchronisation
* TouchProbe
Ce parameétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : voir paramétre "9513.10 Bit 0".

Défaut : 16 = FCB Reégulation de vitesse

Structure du bit 1 du mot de commande 0

Ce paramétre est en régle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : voir paramétre "9513.10 Bit 0".

Défaut : 5 = FCB Prise de référence

Structure du bit 2 du mot de commande 0

Ce parameétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : voir paramétre "9513.10 Bit 0".

Défaut : 18 = FCB Reégulation de couple

Structure du bit 3 du mot de commande 0

Ce paramétre est en régle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : voir paramétre "9513.10 Bit 0".

Défaut : 34 = FCB Reset défaut

Structure du bit 4 du mot de commande 0

Ce parameétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.
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9513.15 Bit 5

9513.16 Bit 6

9513.17 Bit 7

9513.18 Bit 8

9513.19 Bit 9

9513.20 Bit 10

9513.21 Bit 11

9513.22 Bit 12

9513.23 Bit 13
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Plage de valeurs : voir paramétre "9513.10 Bit 0".

Défaut : 35 = FCB Came de référence

Structure du bit 5 du mot de commande 0

Ce paramétre est en régle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : voir paramétre "9513.10 Bit 0".

Défaut : 0 = sans fonction

Structure du bit 6 du mot de commande 0

Ce parameétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : voir paramétre "9513.10 Bit 0".
Structure du bit 7 du mot de commande 0
Ce parameétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : voir paramétre "9513.10 Bit 0".
Structure du bit 8 du mot de commande 0
Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : voir paramétre "9513.10 Bit 0".
Structure du bit 9 du mot de commande 0
Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : voir paramétre "9513.10 Bit 0".
Structure du bit 10 du mot de commande 0
Ce paramétre est en régle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : voir paramétre "9513.10 Bit 0".
Structure du bit 11 du mot de commande 0
Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : voir parameétre "9513.10 Bit 0".
Structure du bit 12 du mot de commande 0
Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : voir paramétre "9513.10 Bit 0".
Structure du bit 13 du mot de commande 0
Ce parameétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.
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9513.24 Bit 14

9513.25 Bit 15

9510.1 Valeur
actuelle source

Mot de
commande 1

9512.1 Source mot
de commande 1

9803.1 Valeur
locale

9513.2 Structure
mot de
commande 1

9848.1 Bit0 - 15

9510.2 Valeur
actuelle source

Mot de
commande 2

Mot de
commande 3

Plage de valeurs : voir paramétre "9513.10 Bit 0".

Structure du bit 14 du mot de commande 0

Ce parameétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.
Plage de valeurs : voir paramétre "9513.10 Bit 0".

Structure du bit 15 du mot de commande 0

Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Affichage du mot de commande 0 actuel

Voir également le parametre 9512.1 "Source mot de commande 0".

Voir parameétre 9803.1 "Valeur locale".

Voir également le paramétre 9513.1 "Structure mot de commande 0".

Voir également le parameétre 9512.1 "Source mot de commande 0".

Voir également le parametre 9512.1 "Source mot de commande 0".

Description des paramétres, voir mot de commande 0.

Description des parameétres, voir mot de commande 0.
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Mots de
signalisation de
défaut

[
|
|
|
!

OV Prazesdaen 32t
OUT-PDO 16 bit

r~1
o2 |
“w |
- |
=
2|
z

REMARQUE

Les mots de signalisation de défaut sont en préparation et ne sont donc pas encore

i libérés.

9979.1 Source mot  Plage de valeurs :
de signalisation de

’ 0 = Aucune
défaut 0 , o
» 8334 = Entrées binaires standard
» 75339 = Mot de commande local
* 730515 = Option 1
» 730521 = Option 2
* ou "Tampon IN 0-15" mot 0-15
Paramétre en préparation
Ce parameétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.
9977.1 Réaction Paramétre en préparation
mot de Ce paramétre est en régle générale réglé dans I'éditeur PDO.
signalisation de
défaut 0
9978.1 Réaction Parameétre en préparation
mot de Ce paramétre est en régle générale réglé dans I'éditeur PDO.
signalisation de
défaut 0
9979.2 Réaction Paramétre en préparation
motde Ce paramétre est en régle générale réglé dans I'éditeur PDO.
signalisation de
défaut 0
9977.2 Réaction Paramétre en préparation
motde Ce paramétre est en régle générale réglé dans I'éditeur PDO.
signalisation de
défaut 0
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9978.2 Réaction
mot de
signalisation de
défaut 0

9979.3 Réaction
mot de
signalisation de
défaut 0

9977.3 Réaction
mot de
signalisation de
défaut 0

9978.3 Réaction
mot de
signalisation de
défaut 0

9979.4 Réaction
mot de
signalisation de
défaut 0

9977.4 Réaction
mot de
signalisation de
défaut 0

9978.4 Réaction
mot de
signalisation de
défaut 0

9979.5 Réaction
mot de
signalisation de
défaut 0

9977.5 Réaction
mot de
signalisation de
défaut 0

9978.5 Réaction
mot de
signalisation de
défaut 0

9979.6 Réaction
mot de
signalisation de
défaut 0

9977.6 Réaction
mot de
signalisation de
défaut 0

9978.6 Réaction
mot de
signalisation de
défaut 0

Parameétre en préparation

Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Parameétre en préparation

Ce parameétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Paramétre en préparation

Ce parameétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Paramétre en préparation

Ce parameétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Paramétre en préparation

Ce paramétre est en régle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Parameétre en préparation

Ce paramétre est en régle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Parameétre en préparation

Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Paramétre en préparation

Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Paramétre en préparation

Ce parameétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Paramétre en préparation

Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Paramétre en préparation

Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Parameétre en préparation

Ce paramétre est en régle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Paramétre en préparation

Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.
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Données-process

IN
=|[= ==
e|F|[E l HIES
- 7]
2 é B E =
B | 5‘ | 5
= =" B3
Canal 0
9822.1 Source Plage de valeurs :
canal données- « 0= Aucune
process 0 . L
+ 8334 = Entrées binaires standard
» 75339 = Mot de commande local
» 730515 = Option 1
» 730521 = Option 2
* ou "Tampon IN 0-15" mot 0-15
Source du canal de données-process IN 0
Ce parameétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.
9530.1 Accés Plage de valeurs :
32 bits canal 0 « 0=16 bits

+ 1 =232 bits Big Endian

+ 2 =32 bits Little Endian

Acces 32 bits aux données-process IN du canal 0
+ 16 bits

L’accés a la valeur réglée au paramétre "9822.1 Source canal données-process 0" est
transféré.

* 32 bits Big Endian

L’accés a la valeur réglée au parametre "9822.1 Source canal données-process 0" est
transféré comme mot High (16 bits supérieurs) et la source +1 comme mot Low.

Par exemple : source réglée = TAMPON IN 1

Données-process IN canal 0 (32 bits)
[Tampon IN 1 (16 bits)|— mot High | mot Low

|Tampon IN 2 (16 bits) }—I F yy
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9531.1 Grandeur
systéme canal 0

9876.1 Valeur
actuelle canal 0

Canal 1-15

9822.2 - 16 Source
canal données-
process 1

9530.2 - 16 Acces
32 bits canal 1- 15

9531.2-16
Grandeur systeme
canal 1-15

9876.2 - 16 Valeur
actuelle

P600

« 32 bits Little Endian

L’acces a la valeur réglée au parameétre "9822.1 Source canal données-process 0" est
transféré comme mot Low (16 bits inférieurs) et la source +1 comme mot High.

- Données-process IN canal 0 (32 bits)
|Tamp0n IN1(16 bltS)I— High Word / Low Word

|Tampon IN2 (16 bits)’—| f *

Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs :

» 0 = Position

+ 1= Vitesse

* 2= Accélération

+ 3=Couple

* 4 = Non interprétée

» 5= Position systéme

Pour pouvoir traiter les canaux de données-process IN comme unités utilisateur dans le
systeme, il faut choisir la grandeur systéme dans laquelle sera interprétée le canal 0
(quel coefficient numérateur / dénominateur doit étre utilisé).

Ce paramétre est en régle générale réglé dans I'éditeur PDO.

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

La valeur actuelle du canal 0 de données-process IN est indiquée en unités utilisateur
32 bits.

Ce paramétre est en régle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : voir parameétre "9822.1 Source canal données-process 0".

Plage de valeurs : voir paramétre "9530.1 Accés 32 bits canal 0".

Plage de valeurs : voir parameétre "9531.1 Grandeur systéme canal 0".

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

La valeur actuelle du canal 1 de données-process IN est indiquée en unités utilisateur
32 bits.

Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.
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Tampon IN
|
HHEE
glils
é’ = = =
Tampon IN 0
Réglages de base
9514.1 Source de Plage de valeurs :
données « 0= Aucune
+ 1=CAN2
+ 2=CAN1

» 3 = Option de communication

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

9514.3 Début bloc Le début du bloc de données décrit a partir de quel bloc de données a lintérieur d’'un

de données télégramme le tampon IN doit étre chargé. Si une valeur différente de 0 peut étre saisie
dépend du bus systéme (avec un bus CAN par exemple, le début du bloc de données
est toujours 0).

9514.4 Longueur Plage de valeurs : 0 ... 4 ... 16, par pas de 1

du b/QC de La longueur du bloc de données dépend également du bus systéme ; pour CAN par
données exemple, 4 est le maximum.

9514.19 Durée Unité : us
time out Plage de valeurs : 0 ... 100000000, par pas de 1000
Durée de time out du tampon IN 0

9514.5 Plage de valeurs :
Actualisation « 1= Activée
* 0= Désactivée

L’actualisation permet de définir si la valeur du tampon IN doit étre mise a jour ou non
avec les valeurs entrantes du bus. Ce parameétre permet de séparer I'objet PDO du bus.

9514.16 Défaut Plage de valeurs : 0 ... 4294967295, par pas de 1

configuration e 0= Pas de défaut

Ce paramétre indique un éventuel défaut.
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Parameétres
spécifiques CAN

9514.2 ID
message

9514.14 Transfert
de données par
synchronisation

1

Description des paramétres Communication "
P600

Plage de valeurs : 0 ... 1073741823, par pas de 1

L’ID message est un parametre spécifique CAN. Il sert a numéroter ou prioriser les
télégrammes.

Plage de valeurs :
« 1=Non
* 0=0ui

Permet de définir si le transfert de données dans le tampon IN a lieu aprés réception du
premier télégramme de synchronisation (SYNC). Il s’agit d’'un paramétre spécifique
CAN.

REMARQUE

Si le réglage est "Oui", le signal de synchronisation doit étre envoyé aussi souvent que
les données-process.

9514.20
Arrangement
octets tampon IN 0

Plage de valeurs :

* 0= Big Endian

+ 1 = Little Endian

Permet de définir I'ordre de tri des deux octets entrants du bus.
+ Big Endian

Le premier octet du bus est interprété comme octet High.

+ Little Endian

Le premier octet du bus est interprété comme octet Low.

Il s’agit d’'un paramétre spécifique CAN.
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P60. Description des paramétres Communication

P600

Parametres
spécifiques option
communication

9514.18 Adresse
expéditeur tampon
INO

9514.17 ID PDO

Données

9754.1 - 16 Mot de
données 0 - 15

TamponIN 1-15

Plage de valeurs : 0 ... 255, par pas de 1

Ce paramétre n’est valable que pour le bus systeme K-Net ; il permet le réglage de
I'adresse PDO.

Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : 0 ... 255, par pas de 1
ID 0 du tampon IN du réseau K-Net

Plage de valeurs : 0 ... 65535, par pas de 1
Mot de données 0 - 15 du tampon IN O
Affichage des données actuelles dans le tampon IN O - 15

Description des paramétres, voir tampon IN 0.
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Mots d’état 0 -3

Mot d’état 0

9511.1 Valeur
actuelle

Réglages de base
9851.1 Source

9844.1 Valeur
locale

INPDO 16 bt

T
| OUT-PDO 16 bit

Plage de valeurs : 0 ... 4294967295, par pas de 1
Affichage de la valeur actuelle du mot d’état 0

Plage de valeurs :

* 0= Aucune

+ 1=Systéme

+ 2= Mot d’état local

Plusieurs sources peuvent étre paramétrées pour le mot d’état 0 :
* Aucune

Mot d’état désactivé

+ Systéme

Le mot d’état est composé de grandeurs systéme, elles-méme formées avec le para-
métre 9856.1 "Structure et fonction".

*+ Mot de commande local
Le paramétre "9844.1 Valeur locale" définit le mot d’état.
Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : 0 ... 65535, par pas de 1

Si la source du mot d’état 0 est réglée sur "Mot de commande local", ce paramétre cor-
respond au mot d’état 0.

Ce paramétre est en régle générale réglé dans I'éditeur PDO.
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9856.1 Structure

Structure
programmable

9559.1 Bit 0

Plage de valeurs :

+ 0 = Structure programmable

* 1 =FCB/Instance

+ 2 =FCB/Code défaut

» 3 = Structure programmable / Code défaut

Structure du mot d’état 0

* Pas de structure

Mot d’état désactivé

» Structure programmable

Chaque bit du mot d’état peut étre paramétré librement.
* FCBlInstance

Le mot d’état est prédéfini. Les huit bits inférieurs (octet Low) servent a I'affichage du
bloc fonction FCB actuellement actif et les huit bits supérieurs (octet High) a I'affichage
de l'instance actuellement active.

 FCB/Code défaut

Le mot d’'état est prédéfini. Les huit bits inférieurs (octet Low) servent a I'affichage du
bloc fonction FCB actuellement actif et les huit bits supérieurs (octet High) a I'affichage
du défaut actuellement actif. Si 'axe n’est pas en état de défaut, c’est la valeur 0 qui
s’affiche dans I'octet de défaut supérieur.

» Structure programmable / Code défaut

Le mot d’état est prédéfini partiellement. Les huit bits inférieurs (octet Low) peuvent étre
parameétrés librement. Les huit bits supérieurs (octet High) sont affectés au code de dé-
faut dans le cas d’un défaut.

Ce parameétre est en regle générale réglée dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs :

* 0 = Sans fonction

+ 1=Prét

* 2= Moteur alimenté

* 3 =Frein débloqué

* 4 =Frein serré

* 5= Arrét moteur

* 6 = Fin de course gauche
* 7 = Fin de course droite

» 8= Moteur 1 référencé

* 9 = Moteur 2 référencé

* 10 = Moteur 3 référencé
* 11= Moteur actif référencé

Manuel de détermination Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX




e . P6..
Description des paramétres 4
P60

Description des parameéetres Communication

P600

* 12 = En position

* 13 = Jeu de parameétres bit 0

* 14 = Jeu de parameétres bit 1

+ 15 = Consignes actives

* 16 = Limite de couple atteinte

» 17 = Limite de courant atteinte

+ 18 = Défaut commande CEI

* 19 = Sortie CEI

» 20 = Défaut

+ 21 = Avertissement affichage défaut

» 22 = Défaut sans verrouillage immeédiat de I'étage de puissance
» 23 = Défaut avec verrouillage immédiat de I'étage de puissance
+ 24 = FCB 05 Régulation de vitesse actif

+ 25 =FCB 06 Régulation de vitesse interpolée actif
+ 26 = FCB 07 Régulation de couple actif

+ 27 = FCB 08 Régulation de couple interpolée actif
+ 28 = FCB 09 Positionnement actif

+ 29 = FCB 10 Positionnement interpolé actif

+ 30 =FCB 17 Réducteur électronique

» 31 =FCB 19 Maintien de position actif

+ 32 =FCB 20 Jogg actif

+ 33 =FCB 21 Fonction test de freinage actif

» 34 = FCB 18 Ajustement codeur

» 36 = FCB 16 Came électronique actif

» 37 = FCB 01 Verrouillage actif

» 38 =FCB 15 Arrét systéme actif

+ 39 = FCB 14 Arrét d’'urgence actif

» 40 = FCB 13 Arrét aux limites application actif

*+ 41 =FCB 00 Standard (FCB13)

* 42 = Arrét sécurisé 1

* 43 = Arrét sécurisé 2

* 44 = Avertissement température moteur (KTY)

» 45 = FCB Double entrainement actif

* 46 = Reset défaut externe

* 47 = Fin de course logiciel droite

* 48 = Fin de course logiciel gauche

* 49 = Données-process valides

* 51 = Frein testé, O.K.

* 52 = Frein testé, pas O.K.

+ 53 = DI-00 Libération étage de puissance
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Structure du bit 0 du mot d’état O programmable
+ Sans fonction

Bit désactivé

+ Prét

Signal 0 — I'axe n’est pas prét pour l'instant. Etats de défaut ou états de fonctionnement
en dehors du traitement FCB peuvent en étre la cause (tension réseau non appliquée,
module de puissance pas prét).

Signal 1 — l'axe est en phase de traitement FCB. Si aucun bloc fonction FCB n’est sé-
lectionné, le défaut FCB 13 Arrét aux limites application est activé. L’afficheur 7 seg-
ments indique 13.

* Moteur alimenté

"Etage de puissance libéré" est un sous-ensemble de "Prét", réglé sur "1" pour tous les
blocs fonction sauf pour FCB 01 Verrouillage étage de puissance.

* Frein débloqué

Signal 0 — sortie frein régulée
Signal 1 — sortie frein non régulée
* Frein serré

Signal 0 — sortie frein non régulée
Signal 1 — sortie frein régulée

+ Arrét moteur

Signal 0 — le moteur tourne
Signal 1 — moteur arrété

Le seuil a partir duquel un arrét moteur est signalé comme tel, est réglé dans les
parameétres

"10056.1 Seuil de vitesse moteur arrété - Bit d’état"
"10056.1 Temps de filtrage moteur arrété - Bit d’état"

* Fin de course gauche

Signal 0 — Fin de course dégagé
Signal 1 — Fin de course atteint
» Fin de course droite

Signal 0 — Fin de course dégagé
Signal 1 — Fin de course atteint
* Moteur 1 référencé

Ce bit indique si le moteur 1 (jeu de paramétres 1) a été référencé. Les codeurs incré-
mentaux, les résolveurs et les codeurs Hiperface monotours perdent leur référence dés
qu’il ne sont plus alimentés en courant. Les codeurs absolus n’ont besoin d’étre réfé-
rencés qu’une seule fois ou en fonction de I'état a la livraison (parameétre "9727.3 Etat
de livraison d1"). Les moteurs avec codeurs Hiperface disposent d’une fonction supplé-
mentaire. Elle permet, en cas d’intervention de service, d’identifier un nouveau moteur
et de supprimer le bit de référencement.
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* Moteur 2 référencé

Ce bit indique si le moteur 2 (jeu de paramétres 2) a été référencé. Les codeurs incré-
mentaux, les résolveurs et les codeurs Hiperface monotours perdent leur référence dés
qgu’il ne sont plus alimentés en courant. Les codeurs absolus n’ont besoin d’étre réfé-
rencés qu’une seule fois ou en fonction de I'état a la livraison (parameétre "9727.3 Etat
de livraison d1"). Les moteurs avec codeurs Hiperface disposent d’une fonction supplé-
mentaire. Elle permet, en cas d’intervention de service, d’identifier un nouveau moteur
et de supprimer le bit de référencement.

* Moteur 3 référencé

Ce bit indique si le moteur 3 (jeu de paramétres 3) a été référencé. Les codeurs incré-
mentaux, les résolveurs et les codeurs Hiperface monotours perdent leur référence dés
qu’il ne sont plus alimentés en courant. Les codeurs absolus n’ont besoin d’étre réfé-
rencés qu’une seule fois ou en fonction de I'état a la livraison (paramétre "9727.3 Etat
de livraison d1"). Les moteurs avec codeurs Hiperface disposent d’'une fonction supplé-
mentaire. Elle permet, en cas d’intervention de service, d’identifier un nouveau moteur
et de supprimer le bit de référencement.

* Moteur actif référencé

Ce bit indique si le moteur actif a été référencé. Les codeurs incrémentaux, les résol-
veurs et les codeurs Hiperface monotours perdent leur référence dés qu’il ne sont plus
alimentés en courant. Les codeurs absolus n’ont besoin d’étre référencés qu’une seule
fois ou en fonction de I'état a la livraison (parameétre "9727.3 Etat de livraison d1"). Les
moteurs avec codeurs Hiperface disposent d’'une fonction supplémentaire. Elle permet,
en cas d’intervention de service, d’identifier un nouveau moteur et de supprimer le bit
de référencement.

* En position

L’information en position n’est active qu’en combinaison avec le bloc fonction FCB 09
Positionnement.

Signal de 0 a 1 — le moteur est "En position" lorsqu’il se positionne de maniére relative
par rapport a la cible indiquée dans le parametre 9885.3 "Largeur fenétre pour message
en position". Lorsqu’une instruction de déplacement a été interrompue par un change-
ment de bloc fonction et qu’elle arrive malgré cela dans la fenétre de position, aucune
information "En position" n’est générée.

Signal 1 sur 0 — le moteur perd l'information "En position" s'il se trouve de maniére re-
lative en dehors de la cible indiquée dans les paramétres 9885.3 "Largeur fenétre pour
message en position" et 9885.4 Plage d’hystérésis largeur fenétre pour message en po-
sition. Ce qui empéche le filtrage du bit.

En cas de commutation du bloc fonction FCB 09 Positionnement, I'information en posi-
tion ne disparait pas tant que le moteur se trouve dans la fenétre de position + hysté-
résis. L’information en position ne sert que pour le bloc fonction FCB 09 Positionnement.

Commutation FCB

En cas de commutation FCB (p. ex. FCB 13 Arrét aux limites application pour activer le
frein), 'information "En position" n’est pas perdue. Au retour au bloc fonction FCB 09
Positionnement, le bit est inchangé.

L’information n’est supprimée que lorsque la fenétre de position + plage d’hystérésis a
été dépassée de maniére relative par rapport a la cible. Ceci s’applique a tous les blocs
fonction. Le message ne peut donc qu’étre généré dans le bloc fonction FCB 09 Posi-
tionnement. L'information n’est supprimée qu’au moment de quitter la fenétre de posi-
tion + plage d’hystérésis, quel que soit le bloc fonction FCB actif.
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+ Jeu de parameétres bit 0

Ce bit sert a la commutation de jeux de parameétres (lire également "Jeu de paramétres
bit 1").

Bit 0 = 0 et bit 1 = 0 — jeu de parametres 1 actif

Bit 0 = 1 et bit 1 = 0 — jeu de paramétres 2 actif

Bit 0 = 0 et bit 1 =1 — jeu de paramétres 3 actif

MOVIAXIS® supporte le raccordement de trois moteurs physiques avec retour codeur.
Pour les moteurs 2 et 3, une option supplémentaire "Carte codeur XGK11A" est néces-
saire pour le raccordement des retours codeur supplémentaires. Les cables de puis-
sance moteur doivent étre répartis vers les différents moteurs par un commutateur (ne
fait pas partie de la fourniture SEW). Les différents moteurs / jeux de parameétres
doivent étre saisis au préalable dans la routine de mise en service.

+ Jeu de parameétres bit 1
Voir "Jeu de paramétres bit 0".
+ Consignes actives

Cette information est activée dans tous les blocs fonction FCB traitant des consignes
pendant la phase de traitement. Il s’agit des blocs fonction FCB 05-FCB 10. Tous les
blocs fonction d’arrét ainsi que le bloc fonction FCB par défaut sont a 0. Pendant la
phase de déblocage du frein, I'information est toujours 0.

* Limite de couple atteinte

Cette information indique quand la limite de couple est atteinte : il s’agit soit de 9580.1
Limite systéme couple maximal, de 9740.1 Limite application couple maximal ou du
couple maximal du bloc fonction FCB concerné.

+ Défaut commande CEI

Cette information est en préparation.
» Sortie CEI

Cette information est en préparation.
+ Défaut

Cette information est générée lorsque le MOVIAXIS® est en état de défaut. Pour le bit
de défaut, il n’est pas déterminant si le verrouillage de I'étage de puissance est imminent
ou non.

+ Avertissement affichage défaut

Cette information est un sous-élément de "Défaut" ; elle affiche les réactions aux défauts
paramétrées sur "Afficher défaut". L’entrainement continue de fonctionner
normalement.

» Défaut sans verrouillage immédiat de I’étage de puissance

Cette information est un sous-élément de "Défaut" ; elle indique la possibilité d’arréter
le moteur selon une rampe (le moteur ne termine pas en roue libre ou le frein mécanique
est retombé). Ce bit est également "forcé en cas d’information de défaut".

+ Défaut avec verrouillage immédiat de I’étage de puissance

Cette information est un sous-ensemble de "Défaut" ; elle indique que le moteur termine
en roue libre ou que le frein mécanique retombe.
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95569.2 - 16
Bit1-15

Mot d’état 1 -3

9511.2 - 4 Valeur
actuelle

Réglages de base
9851.2 - 4 Source

9844.2 - 4 Valeur
locale

9856.2 - 4
Structure

Structure
programmable

9845.1 - 16 -
9847.1- 16
Bit0-15

* Blocs fonction FCB

L’information correspondante est alors forcée a 1 si le bloc fonction FCB concerné est
actif.

* Frein testé, O.K.

Le bloc fonction FCB 21 Test de freinage a testé le frein avec succés et I'a considéré
comme bon par rapport aux conditions environnantes réglées. A ce sujet, voir égale-
ment le bloc fonction FCB Test de freinage.

* Frein testé, pas O.K.

Le bloc fonction FCB 21 Test de freinage a analysé le frein comme défectueux. C’est
maintenant la commande amont qui détermine les mesures a mettre en oeuvre. A ce
sujet, voir également le bloc fonction FCB Test de freinage.

» Libération étage de puissance DI-00
Indique I'état actuel de la borne DIOO.
Ce parameétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : voir paramétre "9551.1 Mot de commande 0 bit 0".
Structure du bit 1 - 15 du mot d’état programmable 0

Plage de valeurs : voir paramétre "9551.1 Mot de commande 0 bit 0".
Mot d’état 0 - 3 programmable

Plage de valeurs : voir paramétre "9551.1 Mot de commande 0 bit 0".

Source du mot d’état 1 -3

Plage de valeurs : voir paramétre "9551.1 Mot de commande 0 bit 0".
Mot d’état local 0 - 3

Plage de valeurs : voir paramétre "9551.1 Mot de commande 0 bit 0".
Structure du mot d’'état 1 - 3

Plage de valeurs : voir paramétre "9551.1 Mot de commande 0 bit 0".
Structure du bit 0 - 15 du mot d’état programmable 1 - 3
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Données-process

ouTt
== =
e H ElE 2
- |§e 5 E 2
2| 5_
B || | 5
== 53
Canal 0
9560.1 Grandeur Plage de valeurs :
systeme canal 0 + 0= Pas de grandeur

* 1 =Vitesse réelle

+ 2 =Position

+ 3 = Accélération

* 4 =_Couple

» 5= Courant total

* 6 = Courant actif

* 7 =_Couple net

» 8 = Position codeur virtuel
* 9 = Position systéme

* Pas de grandeur

Le canal n’est pas affecté.

* Vitesse réelle

Indique 'accélération réelle actuelle.

* Position

Indique la position réelle actuelle.

* Accélération

Indique I'accélération réelle actuelle.

e Couple

Indique le couple actuellement appliqué.

* Courant total

Indique le courant total actuellement appliqué.
* Courant actif

Indique le courant actif actuellement appliqué.
e Couple net

En préparation

* Position codeur virtuel

En préparation
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9561.1 Valeur
actuelle mot High
canal 0

9561.1 Valeur
actuelle mot Low
canal 0

Canal 1-15

9560.2 - 9560.16
Grandeur systeme
canal 1-15

9561.2 - 9561.16
Valeur actuelle mot
High canal 1 - 15

9562.2 - 9562.16
Valeur actuelle mot
Low canal 1-15

* Position systéme

Position en incréments

Unitée : U

Résolution : 1/65536.

* Position modulo

Indique la position modulo actuelle.

Ce paramétre est en régle générale réglée dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : -32768 ... 0 ... 32767, par pas de 1
Tampon de données-process OUT (16 bits, High) 0 - 15

Plage de valeurs : -32768 ... 0 ... 32767, par pas de 1
Tampon de données-process OUT (16 bits, Low) 0 - 15

Plage de valeurs : voir parameétre "9560.1 Grandeur systeme canal 0".

Grandeur systéme du tampon de données-process OUT 1 - 15
Plage de valeurs : -32768 ... 0 ... 32767, par pas de 1

Tampon de données-process OUT (16 bits, High) 0 - 15

Plage de valeurs : -32768 ... 0 ... 32767, par pas de 1
Tampon de données-process OUT (16 bits, Low) 0 - 15
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Tampon OUT0-7

Tampon OUT 0
Réglages de base

9563.3 Support de
données tampon
ouT o

9563.5 Début bloc
de données

9563.6 Longueur
du bloc de
données

9563.16 Défaut de
configuration

Parametres
spécifiques CAN

9563.4 ID
message

Plage de valeurs :
* 0=Aucun
+ 1=CAN2
+ 2=CAN1

.ﬂﬂtllﬂ

| b 2
[OUT-PDO 16 bit mm

| Wrozessdaten 30 it

[IN-PDO 16 it

» 3 = Option de communication

Le support de données permet d’indiquer sur quel bus systéme les données doivent étre

écrites.

Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Le début du bloc de données décrit a partir de quel mot doit se faire I'écriture sur le bus.
Si une valeur différente de 0 peut étre saisie dépend du bus systéme (avec un bus CAN
par exemple, le début du bloc de données est toujours 0).

Ce paramétre est en régle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : 0 ... 4 ... 16, par pas de 1

La longueur du bloc de données dépend également du bus systéme ; pour CAN par
exemple, 4 est le maximum.

Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : 0 ... 4294967295, par pas de 1
Ce paramétre indique un éventuel défaut.

Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : 0 ... 1073741823, par pas de 1
L’'ID message est un paramétre spécifique CAN. Il sert a numéroter ou prioriser les

télégrammes.

Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.
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9563.1 Envoyer
PDO apres
synchronisation

9563.17 Temps de
blocage

9563.21
Arrangement
octets

9563.2 Envoyer
PDO cyclique

9563.22 Envoyer
PDO apres n
synchronisation
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Plage de valeurs :
* 0=Non
* 1=0ui

Ce paramétre permet I'envoi cyclique d’objets PDO qui, une fois couplés sur le signal
SYNC, pourront étre envoyés. Pour cela, le paramétre 9563.22 "Envoyer PDO apres
synchronisation" a besoin de savoir aprés combien de cycles SYNC un nouvel objet
PDO doit étre envoyé.

Unité : us
Plage de valeurs : 0 ... 100000000, par pas de 1000

Ce parameétre agit en association avec le paramétre "9563.23 Envoyer PDO aprés mo-
dification", dans le cas ou I'objet PDO change continuellement ; il permet de respecter
le temps de blocage cyclique et de ne pas I'envoyer plus souvent.

Ce paramétre est en régle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : voir parameétre "9514.20 Arrangement octets tampon IN 0".
Permet de définir 'ordre de tri des deux octets a transférer sur le bus par mot.
+ Big Endian

Le premier octet est interprété comme octet High.

+ Little Endian

Le premier octet est interprété comme octet Low. Il s’agit d’'un paramétre spécifique
CAN.

Ce parameétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Unité : us
Plage de valeurs : 0 ... 65535000, par pas de 1000

Ce paramétre permet de régler le temps de cycle pour I'envoi cyclique, si le parameétre
"9563.23 Envoyer PDO aprés modification" est réglé sur non.

Ce paramétre est en régle générale réglé dans I'éditeur PDO.
Plage de valeurs : 0 ... 255, par pas de 1

Voir paramétre "9563.1 Envoyer PDO apres synchronisation".
Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.
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9563.23 Envoyer
PDO apres
modification

9563.19 Envoyer
PDO apres
modification du
tampon IN

Plage de valeurs :

0 = Non
1 =0ui

Avec un réglage "Oui", les objets PDO ne sont transférés qu’aprés modification ; voir
parameétre "9563.17 Temps de blocage".

Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs :

0 = Pas de RxPDO

1=de PDO1IN

2 =de PDO1 IN

3 =de PDO2 IN

4 =de PDO3 IN
5=de PDO4 IN

6 = de PDOS5 IN

7 =de PDOG IN

8 = de PDO7 IN

9 =de PDOS8 IN
10 = de PDO9 IN
11 =de PDO10 IN
12 =de PDO11 IN
13 = de PDO12 IN
14 = de PDO13 IN
15 =de PDO14 IN
16 = de PDO15 IN

Ce parameétre permet I'envoi d’'un objet PDO uniquement si quelque chose a été modifié
sur 'objet PDO IN. Le paramétre 9563.17 "Temps de blocage" sert a empécher I'envoi
permanent des objets PDO.

Ce paramétre est en régle générale réglé dans I'éditeur PDO.
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Description des paramétres Communication P60.

Parametres
spécifiques option
communication

9563.18 ID PDO

9563.24
Fréquence
d’émission

Sources de
données

9770.1 Source de
données mot 0

9864.1 - 9864.16
Valeur actuelle mot
0-15

9770.2 -9770.16
Source de
donnéesmot 1-15

Plage de valeurs : 0 ... 255, par pas de 1

Ce paramétre n’est valable que pour le bus systeme K-Net ; il permet le réglage de
I'adresse PDO.

Ce paramétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Plage de valeurs :
+ 0= Frequence bus

* 1 =Fréquence passerelle
En préparation
Ce parameétre est en regle générale réglé dans I'éditeur PDO.

Ce parametre est, en raison des nombreuses possibilités, réglé généralement dans
I'éditeur PDO.

Plage de valeurs : 0 ... 65535, par pas de 1
Mot de données actuel 0 - 15 du tampon OUT 0

Plage de valeurs : voir parameétre "9770.1 Source de données mot 0".

Manuel de détermination Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX

P600

167



168

P6..
P60.

Description des parametres
Description des parameétres Communication

P600

Tampon OUT 1-7
Réglages de base

9564.3 - 9570.3
Support de
données

9564.5 - 9570.5
Début bloc de
données

9564.6 - 9570.6
Longueur bloc de
données

9564.16 - 9570.16
Défaut de
configuration

Parameétres
spécifiques CAN

9564.4 - 9570.4 ID
message

9564.1 - 9570.1
Envoyer PDO
apres
synchronisation

9564.17 - 9570.17
Temps de blocage

9564.21 - 9570.21
Arrangement
octets

9564.2 - 9570.2
Envoyer PDO
cyclique

9564.22 - 9570.22
Envoyer PDO
apres n
synchronisation
9564.23 - 9570.23

Envoyer PDO
aprés modification

9564.19 - 9570.19
Envoyer PDO
apres modification
du tampon IN

Voir paramétre "9563.3 Support de données OUT 0".

Voir paramétre "9563.5 Début bloc de données tampon 0".

Voir parameétre "9563.6 Longueur bloc de données tampon 0".

Voir paramétre "9563.16 Défaut de configuration tampon 0".

Voir paramétre "9563.4 ID message tampon OUT 0".

Plage de valeurs : voir parameétre "9563.1 Envoyer PDO aprés synchronisation”.

Voir parameétre "9563.17 Temps de blocage tampon OUT 0".

Plage de valeurs : voir parameétre "9514.20 Arrangement octets tampon IN 0".
Voir parameétre "9563.21 Arrangement octets tampon OUT 0".

Voir paramétre "9563.2 Envoyer PDO cyclique tampon OUT 0".

Voir paramétre "9563.22 Envoyer PDO aprés n synchronisation tampon OUT 0".

Voir paramétre "8617.0 Reset manuel".
Voir parametre "9563.23 Envoyer PDO aprés modification tampon OUT 0".

Plage de valeurs :
tampon IN".

voir paramétre "9563.19 Envoyer PDO aprés modification

du
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Parameétres
spécifiques options
de communication

9564.18 - 9570.18
ID PDO

9564.24 - 9570.24
Fréquence
d’émission

Sources de
données

9771.1-16 -
9777.1-16 Source
de données 1-15

9865.1 - 16 -
9871.1 - 16 Valeur
actuelle mot 0 - 15

Voir paramétre "9563.18 ID PDO tampon OUT 0".

Plage de valeurs : voir parameétre "9563.24 Fréquence d’émission”.

Plage de valeurs : voir parameétre "9770.1 Source de données mot 0".

Mot de données actuel 0 - 15 du tampon OUT 1 -7
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E/S variateur

9585.1 Source

8334.0 Valeur
actuelle entrées
binaires

8349.0 Valeur
actuelle sorties
binaires

E/S option 1

9619.1 Logement
E/S PDO 1

9619.111 Source
PDO

Entrées
analogiques

9619.21 AlO
Tension d’entrée

9619.31 Al1
Tension d’entrée

OUT:2D0 16 bi e

IN-PDO 16 bt

1
=
2
=

ONTProssdalen M
OUT-PDO 16 bit.

Plage de valeurs : ce paramétre est, en raison des nombreuses possibilités, réglé ge-
néralement dans I'éditeur PDO.

Source des sorties binaires du variateur

Valeur actuelle des entrées binaires

Valeur actuelle des sorties binaires

it -

6 bit

P00 16 b
Wit 2
OUTrozetsdaten

OUT-PDO 16 bit

Plage de valeurs :
+ 0 =Pas d'option

+ 1=0Option1
* 2=0Option 2
+ 3=0Option 3

Logement pour E/S PDO 1

Plage de valeurs : ce paramétre est, en raison des nombreuses possibilités, réglé geé-
néralement dans I'éditeur PDO.

Source des E/S PDO 1

Unité : mV
Tension d’entrée AlO pour E/S PDO 1

Unité : mV
Tension d’entrée Al1 pour E/S PDO 1
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9619.22 Al1 Offset

9619.32 Al1 Offset

9619.23 AlO Mise
a l'échelle
numérateur

9619.23 Al1 Mise
a l'échelle
numérateur

9619.24 Al1 Mise
a l'échelle
dénominateur

9619.34 Al2 Mise
a l'échelle
dénominateur

9619.25 Al1 Valeur
32 bits mise a
I'échelle

9619.35Al2 Valeur
32 bits mise a
I'échelle

9619.27 Al1 Valeur
mise a I'échelle
mot High

9619.37 Al2 Valeur
mise a I'échelle
mot High

9619.26 Al1 Valeur
mise a l'échelle
mot Low

9619.36 Al2 Valeur
mise a l'échelle
mot Low

Unité : mV

Plage de valeurs : -10000 ... 0 ... 10000, par pas de 1
Offset AIO pour E/S PDO 1

Unité : mV

Plage de valeurs : -10000 ... 0 ... 10000, par pas de 1
Offset Al1 pour E/S PDO 1

Plage de valeurs : 1 ... 2097151, par pas de 1
Mise a I'échelle numérateur AlO pour E/S PDO 1

Plage de valeurs : 1 ... 2097151, par pas de 1
Mise a I'échelle numérateur Al1 pour E/S PDO 1

Plage de valeurs : 1 ... 2097151, par pas de 1
Mise a I'échelle dénominateur Al1 pour E/S PDO 1

Plage de valeurs : 1 ... 2097151, par pas de 1

Mise a I'échelle dénominateur Al2 pour E/S PDO 1

Valeur 32 bits mise a I'échelle Al1 pour E/S PDO 1

Valeur 32 bits mise a I'échelle Al2 pour E/S PDO 1

Valeur mise a I'échelle mot High Al1 pour E/S PDO 1

Valeur mise a I'échelle mot High Al2 pour E/S PDO 1

Valeur mise a I'échelle mot Low Al1 pour E/S PDO 1

Valeur mise a I'échelle mot Low Al2 pour E/S PDO 1
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Sorties
analogiques

9619.122 AO1
Source mot High

9619.132 AO2
Source mot High

9619.121 AO1
Source mot Low

9619.131 AO2
Source mot Low

9619.123 AO1
Valeur source
32 bits

9619.133 AO2
Valeur source
32 bits

9619.124 AO1
Mise a I'échelle sur
numérateur V

9619.134 AO2
Mise a I'échelle sur
numérateur V

9619.125 AO1
Mise a I'échelle sur
dénominateur V

9619.135 A02
Mise a I'échelle sur
dénominateur V

9619.126 AO1
Offset

172

Plage de valeurs : voir parameétre "9770.1 Source de données mot 0".
Source mot High AO1 pour E/S PDO 1

Plage de valeurs : voir parameétre "9770.1 Source de données mot 0".
Source mot High AO2 pour E/S PDO 1

Plage de valeurs : voir parameétre "9770.1 Source de données mot 0".
Source mot Low AO1 pour E/S PDO 1

Plage de valeurs : voir paramétre "9770.1 Source de données mot 0".
Source mot Low AO2 pour E/S PDO 1

Valeur actuelle 32 bits AO1 pour E/S PDO 1

Valeur actuelle 32 bits AO2 pour E/S PDO 1

Plage de valeurs : 1 ... 2097151, par pas de 1

Mise a I'échelle numérateur AO1 pour E/S PDO 1

Plage de valeurs : 1 ... 2097151, par pas de 1
Mise a I'échelle numérateur AO2 pour E/S PDO 1

Plage de valeurs : 1 ... 2097151, par pas de 1
Mise a I'échelle dénominateur AO1 pour E/S PDO 1

Plage de valeurs : 1 ... 2097151, par pas de 1
Mise a I'échelle dénominateur AO2 pour E/S PDO 1

Unité : mV

Plage de valeurs : -10000 ... 0 ... 10000, par pas de 1
Offset AO1 pour E/S PDO 1
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9619.136 AO2
Offset

9619.127 AO1
Tension de sortie

9619.137 AO2
Tension de sortie

Unité : mV
Plage de valeurs : -10000 ... 0 ... 10000, par pas de 1
Offset AO2 pour E/S PDO 1

Unité : mV
Tension de sortie AO1 pour E/S PDO 1

Unité : mV
Tension de sortie AO2 pour E/S PDO 1
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E/S option 2

9625.1 Logement
E/S PDO 2

9625.111 Source
PDO

Entrées
analogiques

9625.21 Al1
Tension d’entrée

9625.31 Al2
Tension d’entrée

9625.22 Al1 Offset

9625.32 Al2 Offset

9625.23 Al1 Mise
a l'échelle
numeérateur

9625.33 Al2 Mise
a l'échelle
numérateur

9625.24 Al1 Mise
a l'échelle
dénominateur

9625.34 Al2 Mise
a l'échelle
dénominateur

[IN-PDO 16 bt
System

| VPt 2
[OUT-PDO 16 bt mm

Wbt 2t

Plage de valeurs : voir paramétre "9585.1 Source E/S variateur".
Logement pour E/S PDO 2

Plage de valeurs : ce paramétre est, en raison des nombreuses possibilités, réglé ge-
néralement dans I'éditeur PDO.

Source des E/S PDO 2

Unité : mV
Tension d’entrée Al1 pour E/S PDO 2

Unité : mV
Tension d’entrée Al2 pour E/S PDO 2

Unité : mV
Plage de valeurs : -10000 ... 0 ... 10000, par pas de 1
Offset Al1 pour E/S PDO 2

Unité : mV
Plage de valeurs : -10000 ... 0 ... 10000, par pas de 1

Offset Al2 pour E/S PDO 2

Plage de valeurs : 1 ... 2097151, par pas de 1
Mise a I'échelle numérateur Al1 pour E/S PDO 2

Plage de valeurs : 1 ... 2097151, par pas de 1
Mise a I'échelle numérateur Al2 pour E/S PDO 2

Plage de valeurs : 1 ... 2097151, par pas de 1
Mise a I'échelle dénominateur Al1 pour E/S PDO 2

Plage de valeurs : 1 ... 2097151, par pas de 1
Mise a I'échelle dénominateur Al2 pour E/S PDO 2
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9625.25 Al1 Valeur
32 bits mise a
I'échelle

962535 Al2 Valeur
32 bits mise a
I'échelle

9625.27 Al1 Valeur
mise a I'échelle
mot High

9625.37 Al2 Valeur
mise a I'échelle
mot High

9625.26 Al1 Valeur
mise a l'échelle
mot Low

9625.36 Al2 Valeur
mise a l'échelle
mot Low

Sorties
analogiques

9625.122 AO1
Source mot High

9625.132 AO2
Source mot High

9625.121 AO1
Source mot Low

9625.131 AO2
Source mot Low

9625.123 AO1
Valeur source
32 bits

9625.133 A02
Valeur source
32 bits

9625.124 AO1
Mise a I'échelle sur
numeérateur V

Valeur 32 bits mise a I'échelle Al1 pour E/S PDO 2

Valeur 32 bits mise a I'échelle Al2 pour E/S PDO 2

Valeur mise a I'échelle mot High Al1 pour E/S PDO 2

Valeur mise a I'échelle mot High Al2 pour E/S PDO 2

Valeur mise a I'échelle mot Low Al1 pour E/S PDO 2

Valeur mise a I'échelle mot Low Al2 pour E/S PDO 2

Plage de valeurs : voir paramétre "9770.1 Source de données mot 0".

Source mot High AO1 pour E/S PDO 2

Plage de valeurs : voir parameétre "9770.1 Source de données mot 0".

Source mot High AO2 pour E/S PDO 2

Plage de valeurs : voir paramétre "9770.1 Source de données mot 0".

Source mot Low AO1 pour E/S PDO 2

Plage de valeurs : voir parameétre "9770.1 Source de données mot 0".

Source mot Low AO2 pour E/S PDO 2

Valeur actuelle 32 bits AO1 pour E/S PDO 2

Valeur actuelle 32 bits AO2 pour E/S PDO 2

Plage de valeurs : 1 ... 2097151, par pas de 1
Mise a I'échelle numérateur AO1 pour E/S PDO 2
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9625.134 AO2
Mise a I'échelle sur
numérateur V

9625.125 AO1
Mise a I'échelle sur
dénominateur V

9625.135 A02
Mise a I'échelle sur
dénominateur V

9625.126 AO1
Offset

9625.136 AO2
Offset

9625.127 AO1
Tension de sortie

9625.137 AO2
Tension de sortie

Plage de valeurs : 1 ... 2097151, par pas de 1
Mise a I'échelle numérateur AO2 pour E/S PDO 2

Plage de valeurs : 1 ... 2097151, par pas de 1
Mise a I'échelle dénominateur AO1 pour E/S PDO 2

Plage de valeurs : 1 ... 2097151, par pas de 1
Mise a I'échelle dénominateur AO2 pour E/S PDO 2

Unité : mV
Plage de valeurs : -10000 ... 0 ... 10000, par pas de 1
Offset AO1 pour E/S PDO 2

Unité : mV
Plage de valeurs : -10000 ... 0 ... 10000, par pas de 1
Offset AO2 pour E/S PDO 2

Unité : mV
Tension de sortie AO1 pour E/S PDO 2

Unité : mV
Tension de sortie AO2 pour E/S PDO 2

Manuel de détermination Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX




Description des paramétres
Description des paramétres Codeur P60.

P600

4.4 Description des paramétres Codeur

9818.34 /24 /20
Référence
codeur/Nom
codeur

9733.1/2/3 Type
de codeur

La mesure codeur intégrée dans le MOVIAXIS® de base permet la mesure des types
de codeur suivants :

» Codeurs Hiperface

» Codeurs sin/cos

* Codeurs TTL

* Résolveurs (2 a 12 paires de pdles)

Avec un résolveur, un codeur sin/cos et un codeur TTL, le MOVIAXIS® surveille la cou-
pure des signaux des voies par des perturbations ou en cas de problémes de liaison
(surveillance des amplitudes).

En cas de détection d’un défaut, I'étage de puissance est immédiatement verrouillé et
le frein retombe.

La fonction "Mesure et ajustement codeur" génére en fixe un vecteur champ dans le mo-
teur. Si le rotor est ajusté sur ce vecteur, 'angle codeur d’'un codeur SEW est égal a "0".

Si ce n’est pas le cas, I'offset codeur peut étre mesuré par le MOVIAXIS® et / ou
» pris en compte pour le paramétre offset codeur,

* le codeur étre ajusté en conséquence (résolveur),

» l'offset codeur écrit dans le codeur (Hiperface).

Plage de valeurs : 0 ... 232 par pas de 1
Référence codeur 1/ codeur 2 / codeur 3
Le paramétre 9818.34 indique la référence du codeur sélectionné.

A partir de cette référence, le logiciel MotionStudio génére le nom du codeur. Les co-
deurs spéciaux, non SEW, ont une référence de moins de huit caractéres.

Plage de valeurs :

» 0= Sans codeur

+ 1=RS8422

» 3 =Sin/cos XXXS

* 4 = Hiperface XXXH

* 5= Résolveur RHXX

Type du codeur 1/ codeur 2 / codeur 3

Le codeur 1 (entrée codeur X13 sur le module d’axe) ne permet que les réglages 0 a 5.

La carte multicodeur (XGH/XGS) permet de sélectionner tous les réglages, sauf le pa-
ramétre Résolveur (5).
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9719.1/2/3Sens  Plage de valeurs :

de comptage « 0= Normal

* 1 = Décroissant

Sens de comptage du codeur 1/ codeur 2 / codeur 3

Ce parametre tient compte du sens de montage du codeur et est indépendant du ré-
glage du parametre "8537.0 Inversion du sens de rotation". Il ne doit pas étre confondu
avec ce dernier. Le sens de comptage du codeur est inversé et donc également les va-

leurs mesurées de position, de vitesse et d’accélération pour ce codeur.

Ce parameétre permet l'utilisation de codeurs qui sont montés a I'opposé du type de
montage standard. Une modification du sens de comptage a en général comme consé-
quence le déréférencement de I'entrainement.

En cas de modification de ce paramétre, le codeur est réinitialisé.

Consigne—p

Inversion sens de rotation,

Mesure ¢— [ % .

5537.0 (P 13/ 85360 (P 29 /97205 (P 3

Désactivé

97203 (P 3

Inversion sens de rotation,
8537.0 (P 10853580 (P 21

[

Activé

Désactivé

[

Sens de comptage 9719.1/2/3
codeur 1/codeur 2/codeur 3

Pos.

Voie A ; voie sin

Moteur

Codeur

X

Voie B ; voie cos

Neg. W

Fig. 42 : Comportement du sens de rotation et du sens de comptage

* Réglage du paramétre

58625AFR

Les conseils de réglage suivants sont valables a condition que le paramétre "Inversion
du sens de rotation, 8537.0"="Désactivée". Si l'inversion du sens de rotation = Activée,

le sens de rotation de I'arbre moteur est inversé.

* Réglage pour moteurs rotatifs

— Si le codeur enregistre une position croissante positive avec un arbre moteur
tournant vers la droite (définition SEW = vue sur I'arbre moteur), le sens de comp-
tage doit étre réglé sur "Croissant” (réglage par défaut).

— Si le codeur enregistre une position décroissante négative avec un arbre moteur
tournant vers la droite, le sens de comptage doit étre réglé sur "Décroissant”.

* Réglage pour moteurs linéaires

— Si le codeur enregistre une position croissante positive en cas de déplacement
du moteur vers la droite (définition SEW = premier mouvement lors de la course
de commutation aprés ajustement du moteur), le sens de comptage doit étre ré-
glé sur "Croissant" (réglage par défaut).

— Si le codeur enregistre une position croissante négative en cas de déplacement
du moteur vers la droite (définition SEW = premier mouvement lors de la course
de commutation aprés ajustement du moteur), le sens de comptage doit étre ré-
glé sur "Décroissant".

Manuel de détermination Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX




Description des paramétres
Description des paramétres Codeur P60.

9749.11/12/13
Surveillance
codeur

9593.1/2/3
Facteur
numeérateur

P600

Plage de valeurs :

* 0= Désactivé

+ 1=Activé

Surveillance du codeur 1/2/3

+ Signal sin/cos :

La voie C du variateur MOVIAXIS® n’est pas surveillée.

La surveillance est activée lorsque I'amplitude passe a moins de 10 % de la plage de
mesure. La surveillance totale des ruptures de liaisons n’est pas possible avec le moteur
al’arrét. Le critére de défaut n’est jamais rempli lorsque la liaison non défectueuse a une
grande valeur positive ou négative. Si les deux voies sont défectueuses, la surveillance
déclenche toujours.

+ Signal TTL :

La surveillance des signaux de voie se fait par mesures des tensions différentielles des
deux voies A et B.

La surveillance totale des ruptures de liaisons n’est pas possible si une seule paire de
conducteurs d’une voie est détériorée.

» Signal Hiperface :

Pendant le fonctionnement, une requéte de position est adressée toutes les secondes
au codeur Hiperface. La valeur de position du télégramme-réponse est comparée a un
compteur de quadrature (voie de signal TTL). Dans le cas d’'un écart de plus de 20 in-
créments, un défaut est généré ("défaut 15"). Lors de chaque mesure de position, I'état
du codeur est également vérifié (voir paragraphe "Etat du codeur").

Si le réglage du codeur est "0 = désactive", le systéme vérifie néanmoins la présence
physique d’'un codeur.

Plage de valeurs : 0 ... 1024 ... 2147483647, par pas de 1
Facteur numérateur du codeur 1/ codeur 2 / codeur 3
Facteur numérateur / dénominateur

Détermine la résolution du codeur. La valeur est a saisir dans le paramétre "9733.1 Type
de codeur " :

» Codeurs (type de codeur = 1, 3, 4)

Facteur numérateur codeur 1 Résolution codeur
Facteur dénominateur codeur 1 Tour

Exemple : codeur sin/cos AS1H
Facteur numérateur codeur 1 = 1024
Facteur dénominateur codeur 1 = 1

* Résolveur (type de codeur = 5)

Facteur numérateur codeur 1 Nombre paires de poles résolveur
Facteur dénominateur codeur 1 1

Exemple : résolveur, nombre de paires de pbles = 1
Facteur numérateur codeur 1 = 1
Facteur dénominateur codeur 1 = 1
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9593.10/11/12
Facteur
numeérateur

9828.2/ 3
Emulation
numérateur

9829.2/ 3
Emulation
dénominateur

Réglages pour le
mode
positionnement

9998.1 Mode
positionnement

Moteur linéaire (type de codeur = 1, 3, 4)

Facteur numérateur codeur 1 Résolution [mm]

Facteur dénominateur codeur 1 Largeur paires de poles [mm]

Exemple : AL1H (Lincoder, résolution 5 mm) avec moteur SL2 (écartement des pdles
32 mm)

Facteur numérateur codeur 1 = 32
Facteur dénominateur codeur 1 =5

Plage de valeurs : 1 ... 2147483647, par pas de 1
Facteur dénominateur du codeur 1/ codeur 2 / codeur 3

Voir parameétre "9593.1 Facteur numérateur".

Plage de valeurs : 0 ... 1024 ... 2147483647, par pas de 1
Emulation numérateur du codeur 2 / codeur 3

Plage de valeurs : 1 ... 2147483647, par pas de 1
Emulation dénominateur du codeur 2 / codeur 3

Plage de valeurs :

0 = Sans compteur de dépassement

1 = Avec compteur de dépassement

Mode pour le positionnement

Avec un codeur absolu, le comportement en reset du paramétre 9998.1 Mode position-
nement dépend des réglages suivants :

En cas de réglage "Sans compteur de dépassement”, le variateur est toujours po-
sitionné dans la plage absolue du codeur aprés un reset CPU ou un redémarrage
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 réfé-
rence 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 néces-
saire qu’en cas de remplacement du moteur. Dans cette configuration, il faut régler
le paramétre "9999.11 Position relative du point de référence".

En cas de réglage "Avec compteur de dépassement”, tous les + 32768 tours mo-
teur 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 ali-
menté en dépassement. Ceci est possible grace a un contrble de la plage de dépla-
cement. Aprés remplacement du MOVIAXIS® ou du moteur, il faut en régle générale
effectuer une prise de référence.

La position cible maximale ne doit pas dépasser la somme issue de la consigne de
position actuelle £16000 tours.
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9999.11/12/13
Position relative du
point de référence

Mesures
9596.1/2/3
Référencé (état
codeur bit 7)

P600

Plage de valeurs : 0 ... 50000 ... 100000, par pas de 1
Position relative du point de référence du codeur 1/2/3

Ce parameétre est nécessaire si le paramétre "9998.1 Mode positionnement” est réglé
sur "Sans compteur de dépassement”.

Le paramétre "Position relative du point de référence" permet d’'indiquer en pourcentage
la position du point de référence (p. ex. une came de référence) par rapport a la plage
de déplacement totale.

La plage de déplacement valide est fonction de la plage absolue du codeur et de la po-
sition relative du point de référence.

En cas d’alimentation 24 VV du MOVIAXIS®, le dépassement de la plage de déplacement
valide est signalé par un message correspondant.

+ Plage de déplacement souhaitée < 50 % plage absolue du codeur :

Si la plage de déplacement souhaitée est plus petite que la moitié de la plage absolue
du codeur, la valeur par défaut (50 %) peut étre conservée.

* Plage de déplacement souhaitée > 50 % plage absolue du codeur :

Si le point de référence se situe dans le premier quart de la plage de déplacement, il est
conseillé de régler la valeur a 25 %. Eviter les valeurs 0 % et 100 %, méme si le point
de référence se situe au début / a la fin de la plage car cela peut entrainer un défaut de
surveillance de la plage de déplacement. Dans ces cas, saisir les valeurs 5 % ou 95 %.

Etat référencé du codeur 1/2/3

Le bit 7 d’état codeur indique si le codeur a été référencé ou non. Cette valeur est uni-
quement accessible en lecture ; elle apparait dés que la prise de référence est terminée.
Le bit d’état est supprimé dés coupure de I'alimentation 24 V en I'absence d’'un codeur
multitour.

Cet état est également supprimé en cas d’accés en écriture a des paramétres qui in-
fluencent les positions,

a savoir :

+ Type de codeur

» Sens de rotation du moteur

» Sens de comptage du codeur
» Offset du point zéro machine

* Mode positionnement (déréférencement uniquement dans le cas d’'un codeur absolu
multitour)

+ Offset de position (uniquement si le mode de positionnement 1 est activé et que le
codeur utilisé est un codeur absolu multitour)

» Facteur numérateur (unité systéme) / facteur dénominateur (unité systéme)

» Facteur numérateur (unité systéme) / facteur dénominateur (unité systéme) pour
émulation codeur

» Facteur numérateur (unité utilisateur) / facteur dénominateur (unité utilisateur)
» Valeur dépassement modulo par le haut / par le bas
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4 Description des paramétres
P60 Description des paramétres Codeur
P600
9595.1/2/3 Plage de valeurs : 0 ... 1 ... 7, par pas de 1
Associé a Choix du jeu de paramétres du codeur 1/2/3
entrainement n° . .
Ce paramétre permet d’affecter le codeur 1/2/3 a un numéro de jeu de paramétres. Ce
qui définit également I'unité utilisateur pour cette information codeur.
REMARQUES
° Les paramétres "9744.1/2/3 Source de vitesse réelle" et "9597.1/2/3 Source de posi-

1

tion réelle" ne peuvent étre commutés que sur le codeur affecté au jeu de paramétres
comme indiqué dans ce champ.

9782.1/2/3
Identifiant codeur

9751.11/12/13
Offset point zéro
machine

9704.1 Position
réelle

10444.1/2/3
Position réelle

9704.2/3/4
Position réelle

182

Plage de valeurs : 0 ... 4294967295, par pas de 1
Identifiant du codeur 1/2/3

L’identifiant des codeurs Hiperface est lu directement depuis la plaque signalétique
électronique.

Le numéro, expliqué dans la documentation Hiperface de SICK-Stegmann, permet
d’identifier le type de codeur.

Plage de valeurs : -2147483648 ...0 ... 2147483647, par pas de 1
Correction du point zéro du codeur 1/2/3

Dans le cas d’'un codeur absolu multitour, il faut en plus, aprés la prise de référence, cal-
culer et sauvegarder de maniére non volatile, une autre valeur d’offset, I'offset du point
zéro machine. Cet offset assure la reconstruction de toutes les positions aprés une cou-
pure réseau. Une prise de référence n’est alors pas nécessaire.

Ce parametre est réglé automatiquement par le régulateur lors de la prise de référence.

Affichage de la position réelle du régulateur de position en unités utilisateur

Convient pour la représentation scope, mais n’est pas cohérent avec les paramétres de
pilotage du moteur.

Correspond au parameétre "9704.2/3 ou 4" en fonction de celui qui a été transmis au ré-
gulateur de position avec le paramétre "9744.1 Source de position réelle".

Affichage de la position en unités systéme pour le codeur 1/2/3

Convient pour la représentation scope, mais n’est pas cohérent avec les paramétres de
pilotage du moteur.

Affichage de la position en unités utilisateur pour le codeur 1/2/3

Convient pour la représentation scope, mais n’est pas cohérent avec les paramétres de
pilotage du moteur.
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9839.2/3/4
Position réelle
modulo

9744.1/2/3
Source position
réelle

9597.1/2/3
Source vitesse
réelle

P600

Plage de valeurs : -2147483648 ...0 ... 2147483647, par pas de 1
Affichage de la position modulo en unités utilisateur pour le codeur 1/2/3
L’affichage dans MotionStudio est filtré.

Plage de valeurs :
* 0= Sans codeur

 1=Codeur1
« 2=Codeur2
« 3=Codeur3

Source de position réelle pour P1/P2/P3
Ce paramétre est réglé dans le répertoire "Paramétres moteur".

Permet de sélectionner le codeur qui délivre I'information de position réelle pour le ré-
gulateur de position du pilotage moteur.

La source de position réelle est aussi commutable sur une autre source pendant la li-
bération du régulateur.

Ne peut étre sélectionné comme source que le codeur affecté au numéro de jeu de
parametres.
Ceci est vérifié aussi longtemps que la régulation est activée.

on

A ce sujet, voir le paramétre "9595.2 Associé a entrainement n°".

Plage de valeurs :
» 0= Sans codeur

+ 1=Codeur1
« 2=Codeur 2
« 3=Codeur3

Source de vitesse réelle pour P1/P2/P3
Ce paramétre est réglé dans le répertoire "Parameétres moteur”.

Permet de sélectionner le codeur qui délivre I'information pour le régulateur de vitesse,
le régulateur de courant et la commutation du pilotage moteur.

La source de vitesse réelle n’est pas commutable sur une autre source pendant la li-
bération du régulateur.

Ne peut étre sélectionné comme source que le codeur affecté au numéro de jeu de
parametres.

Ceci est vérifié au moment de I'activation de la libération du régulateur.

on

A ce sujet, voir le paramétre "9595.2 Associé a entrainement n°".
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P600

10068.1 Position

P6..
réelle

Affichage de la position réelle du pilotage moteur pour le régulateur de position

Convient pour la représentation scope, est cohérent avec les paramétres de pilotage du

moteur.
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Fig. 43 : Sélection du codeur
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Description des paramétres Paramétrage FCB P60.
P600

4.5 Description des paramétres Paramétrage FCB

FCB Function L’expression concept FCB décrit la structure firmware modulaire du MOVIAXIS® qui
Control Block permet de sélectionner ou désélectionner de maniére rapide et flexible par mot de
commande diverses fonctions, sans devoir recourir a la programmation.

Toutes les fonctions primaires, donc les fonctions permettant de faire tourner et réguler
le moteur, sont structurées en blocs fonction indépendants qu’il suffit de sélectionner
pour par exemple réaliser un positionnement.

La commutation entre différents blocs fonction est possible a tout moment selon le type
de fonction choisi.

Réglages de base
9702.3 FCB actif Numéro du bloc fonction FCB actuel actif

9702.6 Instance Numeéro de I'instance FCB actuelle active
FCB active

9804.1
Selectionner FCB pfinition mot Low (bit 0-15)
avec instance
»+ 0=FCB 00 Standard
+ 1=FCB 01 Etage de puissance verrouillé
+ 5 =FCB 05 Régulation de vitesse
+ 6 =FCB 06 Régulation de vitesse interpolée

» 7 =FCB 07 Régulation de couple

» 8 =FCB 08 Régulation de couple interpolée

* 9 =FCB 09 Régulation de position instance 00

+ 10 = FCB 10 Régulation de position interpolée

» 11 =FCB 11 Fonctionnement avec fins de course
*+ 12 =FCB 12 Prise de référence

*+ 13 =FCB 13 Arrét rapide

* 14 = FCB 14 Arrét d'urgence

+ 15 =FCB 15 Arrét aux limites systeme

+ 16 = FCB 16 Came électronique

* 17 = FCB 17 Synchronisation

+ 18 = FCB 18 Mesure codeur

+ 19 = FCB 19 Régulation de position

+ 20 =FCB 20 Mode Jogg

+ 21 =FCB 21 Fonction test de freinage

Définition mot High (bit 16-31)

Le mot High sert a sélectionner l'instance 0 - 63.
Sélection directe du numéro FCB et de I'instance FCB

Ce paramétre représente 'une parmi plusieurs méthodes pour sélectionner un bloc
fonction FCB ou une instance. Si plusieurs blocs fonction FCB sont sélectionnés en
méme temps par différentes méthodes, c’est le bloc fonction FCB avec la priorité la plus
haute qui est activé.
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Les blocs fonction FCB sont priorisés comme suit (plus haute priorité au début) :
+ FCB 01 Etage de puissance verrouillé

» FCB 15 Arrét aux limites systeme

+ FCB 14 Arrét d'urgence

* FCB 13 Arrét aux limites application

+ FCB 12 Prise de référence

* FCB 11 Fonctionnement avec fins de course

+ FCB 20 Mode Jogg

+ FCB 19 Régulation de position

* FCB 21 Fonction test de freinage

+ FCB 18 Mesure codeur

» FCB 17 Synchronisation

+ FCB 16 Came électronique

+ FCB 10 Régulation de position interpolée

+ FCB 09 Régulation de position

+ FCB 06 Régulation de vitesse interpolée

+ FCB 05 Régulation de vitesse

+ FCB 08 Régulation de couple interpolée

+ FCB 07 Régulation de couple

+ FCB 00 Standard (-> FCB 13 Arrét aux limites application)

Sideux instances sont sélectionnées en méme temps, c’est I'instance la plus importante
des deux qui est activée.

Les blocs fonction FCB suivants peuvent étre affectés a une instance :
» FCB 09 Positionnement
+ FCB 05 Régulation de vitesse

Ce parametre repasse a "FCB 00 Standard" aprés un reset CPU ou un redémarrage
systeme, ce qui équivaut a "FCB 13 Arrét sur limites application". En cas de redémar-
rage a chaud, le réglage de ce paramétre ne change pas.

Manuel de détermination Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX




Description des parametres 45 4
Description des paramétres Paramétrage FCB P60.

FCB 05
Régulation de
vitesse

Consignes

9598.1 Source de
consigne de
vitesse

9598.2 Consigne
de vitesse locale

P600

MOVIAXIS® a la possibilité d’étre exploité comme axe régulé en vitesse.

L’utilisateur peut indiquer des valeurs maximales d’accélération, de décélération et de
Jerk pour définir la régulation de vitesse. La consigne de vitesse réelle pour le régulateur
est fournie a ce dernier par un générateur de rampe intégré au MOVIAXIS® a partir de
ces valeurs de limitation indiquées.

L'utilisateur peut paramétrer plusieurs jeux de données (instances — et donc plusieurs
"régulateurs de vitesse" avec chacun ses propres réglages) pour la fonction "Régulation
de vitesse" et commuter entre les instances via les données-process ou un acces
parametres.

Dans un process nécessitant différents régulateurs de vitesse, il est ainsi possible p. ex.
de les réaliser simplement par commutation d’instance.

Plage de valeurs :
+ 0= Consigne locale

» 1 =Tampon données-process canal 0

+ 2 =Tampon données-process canal 1

+ 3 =Tampon données-process canal 2

* 4 = Tampon données-process canal 3

+ 5= Tampon données-process canal 4

* 6 = Tampon données-process canal 5

» 7 =Tampon données-process canal 6

* 8 =Tampon données-process canal 7

* 9 =Tampon données-process canal 8

» 10 = Tampon données-process canal 9
* 11 = Tampon données-process canal 10
* 12 = Tampon données-process canal 11
* 13 = Tampon données-process canal 12
* 14 = Tampon données-process canal 13
* 15 = Tampon données-process canal 14
» 16 = Tampon données-process canal 15

Ce parameétre permet de régler la source pour la consigne de vitesse du bloc fonction
FCB Reégulation de vitesse.

En cas de réglage "Consigne locale", le parameétre "9598.2 Consigne de vitesse locale"
correspond a la consigne de vitesse.

Unité : 10"¥/min
Plage de valeurs : -10000000 ... 0 ... 10000000, par pas de 1

Si le parameétre "9598.1 Source de consigne de vitesse" est réglé sur "Consigne locale",
ce parametre sert de consigne de vitesse pour le bloc fonction FCB 05 Régulation de
vitesse.

Manuel de détermination Servovariateurs multi-axes MOVIAXIS® MX 187




188

P6..
P60.

Description des paramétres
Description des paramétres Paramétrage FCB

P600

Valeurs limites

9598.3 Source de
limite de couple

9598.4 Limite de
couple locale

9598.5 Source
accélération

9598.6 Consigne
locale accélération

9598.7 Source
décélération

9598.8 Consigne
locale décélération

9598.9 Source
Jerk

9598.10 Consigne
locale Jerk

Plage de valeurs : voir paramétre "9598.1 Source de consigne de vitesse".

Ce parametre permet de régler la source pour la limitation de couple du bloc fonction
FCB Régulation de vitesse.

En cas de réglage "Consigne locale", le paramétre "9598.2 Limite de couple locale" est
la limite de couple.

Unité : %.
Résolution : 1073,
Plage de valeurs : 0 ... 10000 ... 1000000, par pas de 1

Si le paramétre "9598.3 Source de limite de couple” est réglé sur "Consigne locale", ce
parametre sert de limite de couple pour le bloc fonction FCB 05 Régulation de vitesse.

Plage de valeurs : voir parameétre "9598.1 Source de consigne de vitesse".

Ce parametre permet de régler la source pour I'accélération du bloc fonction FCB Ré-
gulation de vitesse.

En cas de réglage "Consigne locale", le paramétre "9598.2 Source accélération” est la
la rampe d’accélération.

Unité : 10%/minxs
Plage de valeurs : 0 ... 300000 ... 2147483647, par pas de 1

Si le parametre "9598.5 Source accélération” est réglé sur "Consigne locale", ce para-
métre sert de rampe d’accélération pour le bloc fonction FCB 05 Régulation de vitesse.

Plage de valeurs : voir parameétre "9598.1 Source de consigne de vitesse".

Ce parameétre permet de régler la source pour la décélération du bloc fonction FCB Ré-
gulation de vitesse.

En cas de réglage "Consigne locale", le parameétre "9598.2 Source décélération” est la
rampe de décélération.

Unité : 10%/minxs
Plage de valeurs : 0 ... 300000 ... 2147483647, par pas de 1

Si le parametre "9598.7 Source décélération” est réglé sur "Consigne locale", ce para-
meétre sert de rampe de décélération pour le bloc fonction FCB 05 Régulation de vitesse.

Plage de valeurs : voir paramétre "9598.1 Source de consigne de vitesse".

Ce parametre permet de régler la source pour le Jerk maximal du bloc fonction FCB Ré-
gulation de vitesse.

En cas de réglage "Consigne locale", le parametre "9598.10 Jerk local" est le Jerk
maximal.

Unité : 1/(minxs?)
Plage de valeurs : 0 ... 2147483647, par pas de 1

Si le parameétre "9598.9 Source Jerk" est réglé sur "Consigne locale", ce parameétre re-
présente le Jerk maximal pour le bloc fonction FCB 05 Régulation de vitesse.
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Mesures
9703.1 Vitesse

FCB 06
Régulation de
vitesse interpolée

Parametres
généraux

9963.1 Cycle de
consigne
commande

Consignes

9965.1 Source de
consigne de
vitesse

9965.2 Consigne
de vitesse locale

P600

Unité : 10"%/min
Vitesse réelle actuelle (en unité utilisateur, filtrée pour I'affichage)

Le bloc fonction FCB 06 Régulation de vitesse interpolée est utilisé pour la définition de
consignes de vitesse cycliques de commandes amont. Les limitations suivantes sont
fixées par la commande amont :

+ Jerk

» Accélération

* Vitesse

Seules les limites systéme vitesse et couple agissent au niveau du MOVIAXIS®.

La seule condition pour leur utilisation étant un bus systéme synchronisé. Cela signifie
que les données-process entrantes ont une référence fixe en temps avec le systéme de
régulation de I'axe.

Le temps de cycle de la consigne de nouvelles données-process est prédéfini. Ce temps
doit étre un multiple du temps de cycle de la boucle de régulation de vitesse (paramétre
"9821.1 Fréquence d’échantillonnage régulation n/X", 250 us, 500 ys ou 1 ms).

Le MOVIAXIS® a alors pour tache de transférer les consignes de vitesse entrantes avec
une base de temps plus grossiére au régulateur de vitesse qui travaille avec une base
de temps plus fine. Pour cela, deux valeurs intermédiaires doivent étre interpolées de
maniére linéaire. Pour effectuer cette interpolation, le flux de consigne est rallongé d’un
cycle supplémentaire.

La position livrée via deux données-process est interprétée en unités utilisateur.

Unité : us
Plage de valeurs : 500 ... 20000, par pas de 500

Le cycle de consigne de la commande indique selon quel intervalle de temps la
commande amont envoie les consignes de vitesse. Ce temps doit étre un multiple entier
du temps de cycle de la boucle de régulation de vitesse (paramétre "9821.1 Fréquence
d’échantillonnage régulation n/X").

Ce parametre permet de régler la source pour la consigne de vitesse du bloc fonction
FCB 06 Régulation de vitesse interpolée.

En cas de réglage "Consigne locale", le paramétre "9965.2 Consigne de vitesse locale"
correspond a la consigne de vitesse.

Unité : 10"%/min
Plage de valeurs : -10000000 ... 0 ... 10000000, par pas de 1

Si le parameétre "9965.1 Source de consigne de vitesse" est réglé sur "Consigne locale”,
ce parameétre sert de consigne de vitesse pour le bloc fonction FCB 06 Régulation de
vitesse interpolée.
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Valeurs limites
9965.5 Mode limite  Plage de valeurs :
de couple « 0=1canal
* 1=2 canaux
* 2 =4 canaux
Les modes suivants sont possibles pour la limitation de couple :
+ 0=1canal

Une valeur de limitation pour tous les quadrants du diagramme vitesse/couple (pa-
ramétre "9965.6 Limite de couple Q1 abs. source")

A M,
Source : P 9965,6
Limite locale : P 9965,7 M
____________________ max
2é quadrant:n<0,M>0 1er quadrant :n>0, M >0
Va Y > n
N = réel
3é quadrant:n<0,M<0 4é quadrant:n>0,M <0
____________________ M.
Source : P 9965,6 min
Limite locale : -P 9965,7
57640AFR

Fig. 44 : Limites de couple pour mode 0 (9965.5)

* 1 =2 canaux

Une valeur pour la plage générateur et une valeur pour la plage moteur (parametre
"9965.6 Limite de couple Q1 abs. source" et paramétre "9965.8 Limite de couple Q2
abs. source")

Source : P 9965,8 ~

Limite locale : P 9965,9 N Source : P 9965.6

N Limite locale : P 9965,7

2é quadrant:n<0,M>0 1er quadrant:n>0,M >0
V4 A

I
3é quadrant :n<0,M<0 4é quadrant:n>0,M<0

Source : P 9965,6 N

Limite locale : -P 9965,7 < Source : P 9965,8

N Limite locale : -P 9965,9
SN

57641AFR
Fig. 45 : Limites de couple pour mode 1 (9965.5)
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9965.6 Limite

couple Q1 abs.

source

9965.7 Limite

couple Q1 abs.

locale

9965.8 Limite

couple Q2 abs.

source

P600

e 2 =4 canaux

Chaque quadrant, qu'il soit générateur, moteur, en sens positif ou négatif, recoit sa
propre valeur limite.

limit
_________ -~ Source : P 9965,6 M
Source : P 9965,8 [ § Limite locale : P 9965,7 max

Limite locale : P 9965,9

2é quadrant :n<0,M>0 1er quadrant:n>0,M >0
N

réel

L/
3é quadrant:n<0,M<0 \ 4é quadrant:n>0,M <0

/ Source : P 9965,12
Limite locale : P 9965,13
Source : P 9965,10 / min
Limite locale : P 9965,11 . . . .
———————— 7 Accélération identique !
57642AFR

Fig. 46 : Limites de couple pour mode 2 (9965.5)

Plage de valeurs : voir paramétre "9598.1 Source de consigne de vitesse" FCB Régu-
lation de vitesse.

Ce parametre permet de régler la source pour la limite de couple du premier quadrant
(sens positif, en moteur) du bloc fonction FCB 06 Régulation de vitesse interpolée.

En cas de réglage "Consigne locale", le paramétre "9965.7 Limite couple Q1 abs. lo-
cale" est la limite de couple pour Q1.

Unité : %
Résolution : 1073,
Plage de valeurs : 0 ... 10000 ... 1000000, par pas de 1

Si le parameétre "9965.6 Limite couple Q1 abs. source" est réglé sur "Consigne locale",
ce parametre représente la limite de couple pour le bloc fonction FCB 06 Régulation de
vitesse interpolée dans le quadrant correspondant.

Plage de valeurs : voir parametre "9598.1 Source de consigne de vitesse" FCB Régu-
lation de vitesse.

Ce parameétre permet de régler la source pour la limite de couple du deuxiéme quadrant
(sens négatif, en moteur) du bloc fonction FCB 06 Régulation de vitesse interpolée.

En cas de réglage "Consigne locale", le paramétre "9965.9 Limite couple Q2 abs. lo-
cale" est la limite de couple pour Q2.
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9965.9 Limite

couple Q2 abs.

locale

9965.10 Limite

couple Q3 abs.

source

9965.11 Limite

couple Q3 abs.

locale

9965.12 Limite

couple Q4 abs.

source

9965.13 Limite

couple Q4 abs.

locale
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Unité : %
Résolution : 1073,
Plage de valeurs : 0 ... 10000 ... 1000000, par pas de 1

Si le parameétre "9965.8 Limite couple Q2 abs. source" est réglé sur "Consigne locale",
ce parameétre représente la limite de couple pour le bloc fonction FCB 06 Régulation de
vitesse interpolée dans le quadrant correspondant.

Plage de valeurs : voir parametre "9598.1 Source de consigne de vitesse" FCB Régu-
lation de vitesse.

Ce parameétre permet de régler la source pour la limite de couple du deuxiéme quadrant
(sens négatif, en générateur) du bloc fonction FCB 06 Régulation de vitesse interpolée.

En cas de réglage "Consigne locale", le paramétre "9965.11 Limite couple Q3 abs. lo-
cale" est la limite de couple pour Q3.

Unité : %
Résolution : 1073.
Plage de valeurs : 0 ... 10000 ... 1000000, par pas de 1

Si le parameétre "9965.10 Limite couple Q3 abs. source" est réglé sur "Consigne locale",
ce parametre représente la limite de couple pour le bloc fonction FCB 06 Régulation de
vitesse interpolée dans le quadrant correspondant.

Plage de valeurs : voir parameétre "9598.1 Source de consigne de vitesse" FCB Régu-
lation de vitesse.

Ce parameétre permet de régler la source pour la limite de couple du quatriéeme quadrant
(sens positif, en générateur) du bloc fonction FCB 06 Régulation de vitesse interpolée.

En cas de réglage "Consigne locale", le paramétre "9965.13 Limite couple Q4 abs. lo-
cale" est la limite de couple pour Q4.

Unité : %
Résolution : 1073
Plage de valeurs : 0 ... 10000 ... 1000000, par pas de 1

Si le parameétre "9965.12 Limite couple Q4 abs. source" est réglé sur "Consigne locale”,
ce parametre représente la limite de couple pour le bloc fonction FCB 06 Régulation de
vitesse interpolée dans le quadrant correspondant.
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9965.16 Mode de
transition positif

P600

e 0= Milieu
* 1 = Moteur
» 2= Générateur

La transition entre les quadrants 1 et 2 ou 3 et 4 ne peut se faire par saut. On utilise donc
une transition linéaire selon la rampe du gain P du régulateur de vitesse, voir formule
page 194.

En régle générale, la transition entre les quadrants 1 et 2 ou 3 et 4 a lieu a vitesse 0. Le
couple max. actif a vitesse 0 correspond donc a une valeur moyenne entre les limites
de couple définies pour les quadrants voisins (mode de transition moyen et vitesse de
transition 0).

Il est parfois nécessaire d’avoir une transition autre qu’au milieu a vitesse nulle. Dans
ce cas, les vitesses auxquelles les limites de couple se chevauchent, peuvent étre ré-
glées via paramétres. Le paramétre "9965.14 Vitesse de transition positive" fixe la vi-
tesse de transition pour la limite de couple positive, donc entre les quadrants 1 et 2. Le
parameétre "9965.15 Vitesse de transition négative" fixe la vitesse de transition pour
la limite de couple négative, donc entre les quadrants 3 et 4.

La vitesse de transition indiquée se référe alors au milieu de la plage de transition ou au
point de référence moteur ou générateur de la plage de transition. Le paramétre
"9965.16 Mode de transition positif' détermine le mode pour la transition de la limite
de couple positive entre les quadrants 1 et 2. Le "9965.17 Mode de transition négatif"
se référe a la transition entre les quadrants 3 et 4.

Par modification de la valeur maximale de limite de couple et donc de la modification de
la largeur de la plage de transition, il est possible de figer un des deux points de réfé-
rence sur une vitesse définie.

] Mcons,b
M2a = Mgén a T An
M2 = Mgén _____
\\.“\
\Y
Y
AM
\ .‘.‘\
\.“.‘\
AR
L= M1 = Mmot
Vitesse de transition
9965.14 / 9965.15
Y »
P >
n

Mode de transition positif = "milieu”

57645AFR
Fig. 47 : Mode de transition positif - milieu
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En cas d’augmentation de M2 a M2a, la ligne de transition se déplace vers le haut (An
augmente), la pente reste la méme.

cons,b
MZa = Mgén a"""""""" - An '
MZ = Mgén _____ ! Y
\
\
\
\ AM
\
\
\
P M, = Myjeq
Vitesse de transition
9965.14 / 9965.15
Y4 Y -
U -
Mode de transition positif = "moteur” n
57646AFR

Fig. 48 : Mode de transition positif - moteur

En cas d’augmentation de M2 a M2a, la ligne de transition se rallonge (Dn augmente
également), la pente reste la méme.

Calcul de An:

An = (M1 B MZ)X Zx Mmoteur_nom
N="Nx200x T xJy xP

gain

57647AFR

M1 = parametre "9965.6 Limite couple Q1 abs. source" ou parameétre "9965.12
Limite de couple Q4 abs. source" en tenant compte des chiffres aprés la
virgule

M2 = parametre "9965.8 Limite couple Q2 abs. source" ou paramétre "9965.10
Limite de couple Q3 abs. source" en tenant compte des chiffres apres la
virgule

Z = paramétre "9556.1 Numérateur couple" (conversion des unités utilisateur en
couple nominal moteur)

Mmoteur nom = Parametre "9610.1 Couple nominal moteur”

N = parametre "9557.1 Dénominateur couple" (conversion des unités utilisateur
en couple nominal moteur)

Jiot = parametre "9817.1 Moment d’inertie total"

Pgain = parametre "9797.1 Gain P régulateur de vitesse"
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9965.14 Vitesse de
transition positive

9965.17 Mode de
transition négatif

9965.15 Vitesse de
transition négative

Mesures
9703.1 Vitesse
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Unité : 10"%/min
Plage de valeurs : -10000000 ... 0 ... 10000000, par pas de 1
Vitesse de transition positive (quadrant 1 et 2)

Plage de valeurs : voir paramétre "9965.16 Mode de transition positif".
Mode de transition négatif (quadrant 3 et 4)

Unité : 10"3/min
Plage de valeurs : -10000000 ... 0 ... 10000000, par pas de 1
Vitesse de transition négative (quadrant 3 et 4)

Unité : 10"%/min
Vitesse réelle actuelle, en unité utilisateur, filtrée pour I'affichage
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FCB 07
Régulation de
couple

Consignes

9599.1 Source de
consigne de
couple

9599.2 Consigne
de couple locale

Valeurs limites

9599.3 Source de
limite de vitesse

9599.4 Limite de
vitesse locale

9599.9 Source
Jerk

MOVIAXIS® a la possibilité d’étre exploité comme axe régulé en couple.

L’utilisateur peut indiquer des valeurs maximales de vitesse, de décélération et de Jerk
pour définir la régulation de couple. La consigne de couple réelle pour le régulateur est
transmise a ce dernier par un générateur de rampe intégré au MOVIAXIS® a partir de
ces valeurs de limitation indiquées.

La vitesse maximale peut étre limitée pendant la régulation de couple. La limite de vi-
tesse peut étre modifiée de maniére dynamique via données-process.

Plage de valeurs : voir parameétre "9598.1 Source de consigne de vitesse" FCB Régu-
lation de vitesse.

Ce parameétre permet de régler la source pour la consigne de couple du bloc fonction
FCB Régulation de couple.

En cas de réglage "Consigne locale", le paramétre "9599.2 Consigne de couple locale"
est la consigne de couple.

Unité : %
Résolution : 1073
Plage de valeurs : -1000000 ... 0 ... 1000000, par pas de 1

Si le parameétre "9599.1 Source de consigne de couple" est réglé sur "Consigne locale",
ce paramétre sert de consigne de couple pour le bloc fonction FCB 07 Régulation de
couple.

Plage de valeurs : voir parametre "9598.1 Source de consigne de vitesse" FCB Régu-
lation de vitesse.

Ce paramétre permet de régler la source pour la limite de vitesse du bloc fonction FCB
07 Régulation de couple.

En cas de réglage "Consigne locale", le paramétre "9594.4 Limite de vitesse locale" est
la limite de vitesse.

Unité : 10"%/min
Plage de valeurs : 0 ... 1000000, par pas de 1

Si le parameétre "9599.3 Source de consigne de vitesse" est réglé sur "Consigne locale",
ce parametre sert de limite de vitesse pour le bloc fonction FCB 07 Régulation de
couple.

Plage de valeurs : voir paramétre "9598.1 Source de consigne de vitesse" FCB Régu-
lation de vitesse.

Ce parametre permet de régler la source pour le Jerk maximal du bloc fonction FCB 07
Régulation de couple.

En cas de réglage "Consigne locale", le paramétre "9599.6 Jerk local" est le Jerk
maximal.
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9599.6 Jerk local Unité : 1/(minxs?)
Plage de valeurs : 0 ... 2147483647, par pas de 1

Si le parametre "9599.5 Source Jerk" est réglé sur "Consigne locale", ce parametre re-
présente le Jerk maximal pour le bloc fonction FCB 07 Régulation de couple.

Mesures
9985.1 Unité Unité : %
utilisateur couple Résolution : 1073.

Plage de valeurs : -2147483648 ... 2147483647, par pas de 1
Couple réel actuel, en unité utilisateur, filtré pour I'affichage
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FCB 08
Régulation de
couple interpolée
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généraux

9963.1 Cycle de
consigne
commande
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Dans le cas d'une application avec commande amont (Motion Control), cette derniére
calcule en situation normale un profil de trajectoire (X, y, z) pour plusieurs axes. L’axe
regoit une consigne (position, vitesse, couple) qu’il doit suivre. Le MOVIAXIS® limite les
consignes avec les seules limites systéme internes a I'appareil. Les limites application
de vitesse, d’accélération et de Jerk sont fonction de la courbe de déplacement et donc
contrélées par la commande amont.

Le temps de cycle pendant lequel la commande transmet les consignes a I'axe, ne cor-
respond en régle générale pas au temps de traitement des consignes du MOVIAXIS®
(500 ps). Si le MOVIAXIS® "réceptionnait” la méme consigne d’une commande amont
pendant plusieurs cycles, il en résulterait une valeur réelle de couple échelonnée. Pour
éviter ces effets, 'axe peut calculer (interpoler) des valeurs intermédiaires a partir du
cycle de la commande — régulation de vitesse interpolée. Le MOVIAXIS® est réglable
sur différents temps de cycle de commandes amont.

Le bloc fonction FCB 08 Régulation de couple interpolée est utilisé pour la définition de
consignes de couple cycliques de commandes amont. Les limitations suivantes sont
fixées par la commande amont :

« Jerk

» Accélération

» Vitesse

Seules les limites systéme vitesse et couple agissent au niveau du MOVIAXIS®. La
seule condition pour leur utilisation étant un bus systéme synchronisé. Cela signifie que
les données-process entrantes ont une référence temps fixe avec le systéme de régu-
lation de l'axe.

Le temps de cycle de la consigne de nouvelles données-process est prédéfini. Ce temps
doit étre un multiple du temps de cycle de la boucle de régulation de vitesse (parameétre
"9821.1 Fréquence d’échantillonnage régulation n/X", 250 us, 500 ys ou 1 ms).

Le MOVIAXIS® a alors pour tache de transférer les consignes de couple entrantes avec
une base de temps plus grossiere au régulateur de vitesse qui travaille avec une base
de temps plus fine. Pour cela, deux valeurs intermédiaires doivent étre interpolées de
maniére linéaire. Pour effectuer cette interpolation, le flux de consigne est rallongé d’un
cycle supplémentaire.

La position livrée via deux données-process est interprétée en unités utilisateur.

Unité : us
Plage de valeurs : 500 ... 20000, par pas de 500

Le cycle de consigne de la commande indique selon quel intervalle de temps la
commande amont envoie les consignes de couple. Ce temps doit &étre un multiple entier
du temps de cycle de la boucle de régulation de vitesse (parameétre "9821.1 Fréquence
d’échantillonnage régulation n/X").
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9964.2 Consigne
de couple locale

Mesures

9985.1 Unité
utilisateur couple
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Plage de valeurs : voir parameétre "9598.1 Source de consigne de vitesse" FCB Régu-
lation de vitesse.

Ce parametre permet de régler la source pour la consigne de couple du bloc fonction
FCB 08 Régulation de couple interpolée.

En cas de réglage "Consigne locale", le paramétre "9964.2 Consigne de couple locale"
est la consigne de couple.

Unité : %
Résolution : 1073,
Plage de valeurs : -1000000 ... 0 ... 1000000, par pas de 1

Si le parameétre "9964.1 Source de consigne de couple” est réglé sur "Consigne locale",
ce parameétre sert de consigne de vitesse pour le bloc fonction FCB 06 Régulation de
vitesse interpolée.

Unité : %

Résolution : 1073

Plage de valeurs : -2147483648 ... 0 ... 2147483647, par pas de 1
Couple réel actuel, en unité utilisateur, filtré pour I'affichage
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FCB 09
Positionnement

Positionnement
absolu

Positionnement
relatif

Modulo en sens
positif avec
consigne de
position absolue

Modulo en sens
positif avec
consigne de
position relative

Modulo en sens
négatif avec
consigne de
position absolue

Modulo en sens
négatif avec
consigne de
position relative

Le MOVIAXIS® peut fonctionner en différents modes de positionnement, décrits de ma-
niére succincte ci-aprés. Le bloc fonction FCB "Positionnement" peut étre instancé 64 x
au maximum.

La consigne de position en unités utilisateur est interprétée comme cible absolue,
convertie et exécutée en unités systéme.

En unités systéeme, la plage de déplacement est de + (231 -2). Si les limites de la plage
sont dépassées apres conversion, le bloc fonction généere un défaut.

La consigne de position en unités utilisateur est interprétée comme offset de la derniére
consigne transmise, convertie en unités systéme et additionnée a la derniére consigne.

Si la cible calculée en unité systéme se situe en dehors de la plage de déplacement de
+ (232 -2), le bloc fonction génére un défaut.

La consigne de position en unités utilisateur est interprétée comme position absolue ;
elle doit donc se situer a l'intérieur de la plage modulo de I'entrainement actif :

Limite inférieure = "Dépassement modulo par le bas"
Limite supérieure = "Dépassement modulo par le haut"

Si la consigne de position se situe en dehors de cette plage, un défaut apparait. L’en-
trailnement tourne toujours en sens positif pour atteindre la cible.

La consigne de position en unités utilisateur est interprétée comme offset de la derniére
consigne transmise et additionnée en unités systéme a la derniére consigne.

La consigne de position doit étre positive, sinon un défaut apparait.
L’entrainement tourne toujours en sens positif pour atteindre la nouvelle cible.

La consigne de position en unités utilisateur est interprétée comme position absolue ;
elle doit donc se situer a l'intérieur de la plage modulo de I'entrainement actif :

Limite inférieure = "Dépassement modulo par le bas"
Limite supérieure = "Dépassement modulo par le haut"

Si la consigne de position se situe en dehors de cette plage, un défaut apparait. L’en-
trainement tourne toujours en sens négatif pour atteindre la nouvelle cible.

La consigne de position en unités utilisateur est interprétée comme offset de la derniére
consigne transmise et additionnée en unités systéme a la derniére consigne.

La consigne de position doit étre négative, sinon un défaut apparait.
L’entrainement tourne toujours en sens négatif pour atteindre la nouvelle cible.
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La consigne de position en unités utilisateur est interprétée comme position absolue ;
elle doit donc se situer a l'intérieur de la plage modulo de I'entrainement actif :

Limite inférieure = "Dépassement modulo par le bas"
Limite supérieure = "Dépassement modulo par le haut"
Si la consigne de position se situe en dehors de cette plage, un défaut apparait.

Le sens de I'entrailnement est calculé a partir de la derniére consigne de position
(= position réelle actuelle aprés activation sans information "En position") et de la con-
signe de position actuelle. Le plus court chemin ainsi que le sens de rotation pour le po-
sitionnement sont dérivés de cette valeur.

La consigne de position en unités utilisateur est interprétée comme offset de la derniére
consigne transmise et additionnée en unités systéme a la derniére consigne.

Le signe de la consigne de position détermine le sens de rotation de I'entrainement.

Parameétres généraux valables pour toutes les instances

Plage de valeurs :

+ 0=Non

* 1=0ui

Permet d’indiquer si la "Libération" doit étre utilisée ou non dans le mot de commande.

Si ce paramétre est réglé sur "Oui", un bit doit étre également paramétré sur "Libération"
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'entraine-
ment ne démarre pas.

Le bit "Libération" dans le mot de commande doit étre appliqué sur la totalité de la dis-
tance de positionnement. La suppression de la libération améne I'entrainement a l'arrét
le long de la rampe de décélération maximale du bloc fonction FCB 09 Positionnement
(index 9886.8 - 9949.8, selon l'instance). Le bloc fonction FCB 09 n’est pas quitté. Le
positionnement est relancé par nouvelle libération.

Plage de valeurs :
+ 0=Non
1 = Oui

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

Si ce paramétre est réglé sur "Oui", un bit doit étre également paramétré sur "Transférer
position" dans la structure du mot de commande. Si un tel bit n’existe pas dans le mot
de commande, ce parametre doit étre réglé sur "Non" ; dans le cas contraire, I'entrai-
nement 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 position. Ceci est
particulierement avantageux pour tous les modes d’exploitation relatifs (index mode
d’exploitation 9886.1 - 9949.1) — Cycles relatifs de longueurs de position identiques.
Pour cela, le nombre de fronts positifs est enregistré pour traitement immédiat.
Exemple : consigne de position relative de 100 tours. La commutation double consécu-
tive et rapide (changement d’état) du bit "Transférer position" dans le mot de commande
permet de faire 200 tours.
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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 fenétre
de position peut alors étre affectée d’un hystérésis a I'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
'information "En position". Ce qui permet d’éviter le "filtrage" du bit.

Position cible

Plage d'hystérésis

Fenétre de positon{ - - ———————> — — — — — - ——

Plage d'hystérésis \

\ 4

En position
1 I
0
L’information "En position" est gérée par le bloc fonction FCB selon les regles

suivantes :

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

» N’est pas perdue en cas de passage du bloc fonction FCBO09 a tout autre bloc FCB,
p. ex. FCB 13 Arrét aux limites application pour faire retomber le frein. Le change-
ment doit se faire a I'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

Voir paramétre 9885.3 "Fenétre En position".

La tolérance d’erreur de poursuite de positionnement indique a partir de quel écart de
poursuite (décalage entre consigne de position et position réelle) un défaut doit étre dé-
clenché. L’écart de poursuite maximal est alors divisé par deux dans l'erreur de pour-
suite de positionnement. Ce parameétre n’est actif que dans le bloc fonction
FCB 09 Positionnement.
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Plage de valeurs :

* 0= Pas de réaction

* 1= Uniquement affichage

» 5= Arrét immédiat / Avertissement

* 6 = Arrét d’'urgence / Avertissement
» 8 = Arrét aux limites application / Avertissement
* 10 = Arrét aux limites systéme / Avertissement

» Pas de réaction

Le défaut est ignoré.

+ Uniquement affichage

L’afficheur 7 segments indique I'état, mais I'axe ne réagit pas.
+ Arrét immédiat / Avertissement

L’axe passe en état de verrouillage étage de puissance et, le cas échéant, fait retomber
le frein mécanique. En I'absence de frein, le moteur termine sa course en roue libre.
Aprés un reset, 'axe effectue un redémarrage a chaud et est prét a fonctionner sans
temporisation.

» Arrét d’'urgence / Avertissement

Le moteur ralentit selon la rampe d’arrét d’'urgence réglée. Aprés un reset, I'axe effectue
un redémarrage a chaud et est prét a fonctionner sans temporisation.

» Arrét aux limites application / Avertissement

Le moteur ralentit a la limite application. Aprés un reset, I'axe effectue un redémarrage
a chaud et est prét a fonctionner sans temporisation.

+ Arrét aux limites systéme / Avertissement

Le moteur ralentit a la limite systeme. Aprés un reset, I'axe effectue un redémarrage a
chaud et est prét a fonctionner sans temporisation.

Permet de choisir la réaction en cas de dépassement de I'erreur de puissance de
position.

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
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9886.1 - 9949.1
Mode
d’exploitation

Description des paramétres
Description des paramétres Paramétrage FCB

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

Absolu : avec ce mode, la consigne de position entrante est atteinte de maniére abso-
lue. 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 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 relative.
L’utilisation du bit "Transférer position" dans le mot de commande est recommandée.
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 maximum.
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 pou-
vant étre donnée par une instruction de déplacement, est 32768 tours moteur.

Modes d’exploitation modulo : les modes d’exploitation modulo reproduisent une pla-
ge de déplacement allant de "9594.1 Dépassement modulo par le bas" a "9594.10 Dé-
passement modulo par le haut" sur le paramétre "9839.1 Position modulo”.

Les unités utilisateur (voir routine de mise en route moteur) permettent également la re-
production en continue de rapports non entiers, comme par exemple un indexeur mo-
dulo avec rapport de réduction non fini qui effectue un mouvement cadencé toujours
dans le méme sens. La position modulo absolue entre dépassement par le bas et dé-
passement par le haut reste conservée, quel que soit le nombre de tours effectué par
I'entrailnement. Aprés remplacement du MOVIAXIS® ou du moteur, il faut en régle gé-
nérale 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 rotation positif).
La consigne de position n’est valable qu’a I'intérieur des limites modulo. 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’ex-
ploitation, il ne sera donc pas possible de faire plus d’un tour par instruction de dé-
placement. 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 at-
teinte 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 parametre "8537.0 Inversion du sens de rotation" = "Désactivée"). Plusieurs
plages de déplacement modulo peuvent étre définies de maniere relative (jusqu’a
maximum + 32768 tours moteur).
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+ Modulo absolu sens négatif : identique au mode d’exploitation "Modulo absolu
sens positif", & 'exception du sens négatif

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

*  Modulo plus court chemin absolu : dans ce mode d’exploitation, I'entrainement se
déplace toujours selon le plus court chemin a I'intérieur de la plage de déplacement
modulo. Selon le cas, le déplacement se fera alors en sens positif ou en sens négatif.
La consigne de position n’est valable qu’a l'intérieur des limites modulo. 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 paramétre "9998.1 Mode position-
nement" dépend des réglages suivants :

* En cas de réglage "Sans compteur de dépassement”, le variateur est toujours po-
sitionné dans la plage absolue du codeur aprés un reset CP ou un redémarrage sys-
téme, par exemple a 4096 tours moteur avec un codeur Hiperface. Ce qui peut en-
trainer une dérive de position si le compteur est en dépassement. Si la plage de po-
sitionnement 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 néces-
saire qu’en cas de remplacement du moteur.

» En cas de réglage "Avec compteur de dépassement”, tous les + 32768 tours mo-
teur sont exploités en absolu. Le MOVIAXIS® enregistre en interne les dépasse-
ments du codeur absolu. Ceci se fait également lorsque I'on pousse I'axe non ali-
menté en dépassement. Ceci est possible grace a un contrble de la plage de dépla-
cement. Aprés remplacement du MOVIAXIS® ou du moteur, il faut en régle générale
effectuer une prise de référence.

Plage de valeurs : voir parameétre "9598.1 Source de consigne de vitesse" FCB Régu-
lation de vitesse.

Ce parameétre permet de régler la source pour la consigne de positionnement du bloc
fonction FCB 09 Positionnement.

En cas de réglage "Consigne locale", les paramétres "9886.3 - 9949.3 Consigne de po-
sitionnement locale" correspondent a la consigne de vitesse.

Unité : U
Résolution : 1/65536.
Plage de valeurs : -2147483648 ... 0 ... 2147483647, par pas de 1

Si les parameétres "9886.2 - 9949.2 Consigne de position source" sont réglés sur
"Consigne locale", ces parameétres représentent la consigne de positionnement pour le
bloc fonction FCB 09 Positionnement.
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9886.4 - 9949.4
Source vitesse de
positionnement
max. positive

9886.5 - 9949.5
Vitesse de
positionnement
max. positive
locale

9886.12 - 9949.12
Source vitesse de
positionnement
max. négative

9886.13 - 9949.13
Vitesse de
positionnement
max. négative
locale

9886.6 - 9949.6
Source
d’accélération
max.

9886.7 - 9949.7
Vitesse maximale
locale

Plage de valeurs : voir parameétre "9598.1 Source de consigne de vitesse" FCB Régu-
lation de vitesse.

Ce paramétre permet de régler la source pour la vitesse de positionnement positive du
bloc fonction FCB 09 Positionnement.

En cas de réglage "Consigne locale", les paramétres "9886.11 - 9949.11" corres-
pondent a la vitesse de positionnement positive.

Unité : 10~%/min
Plage de valeurs : 0 ... 10000000, par pas de 1

Si les parameétres "9886.4 - 9949.4 Vitesse de positionnement positive source" sont ré-
glés sur "Consigne locale", ces parameétres représentent la vitesse positive pour le bloc
fonction FCB 09 Positionnement.

Plage de valeurs : voir paramétre "9598.1 Source de consigne de vitesse" FCB Régu-
lation de vitesse.

Ce parametre permet de régler la source pour la vitesse de positionnement négative du
bloc fonction FCB 09 Positionnement.

En cas de réglage "Consigne locale", les paramétres "9886.13 - 9949.13 Consigne de
positionnement locale" correspondent a la consigne de positionnement négative.

Unité : 10"%/min
Plage de valeurs : 0 ... 10000000, par pas de 1

Si les paramétres "9886.12 - 9949.12 Vitesse de positionnement négative source" sont
réglés sur "Consigne locale", ces paramétres représentent la vitesse négative pour le
bloc fonction FCB 09 Positionnement.

Plage de valeurs : voir parametre "9598.1 Source de consigne de vitesse" FCB Régu-
lation de vitesse.

Ce parametre permet de régler la source pour I'accélération positive du bloc fonction
FCB 09 Positionnement.

En cas de réglage "Consigne locale", les paramétres "9886.7 - 9949.7 Accélération po-
sitive" correspondent a I'accélération positive.

Unité : 10"2/minxs
Plage de valeurs : 0 ... 300000 .. 2147483647, par pas de 1

Siles paramétres "9886.6 - 9949.6 Accélération max. source" sont réglés sur "Consigne
locale", ces parameétres représentent I'accélération positive pour le bloc fonction
FCB 09 Positionnement.
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max.

9886.9 - 9949.9
Décélération max.
locale

9886.10 - 9949.10
Source Jerk

9886.11 - 9949.11
Jerk local

9704.1 Position

9839.1 Position
modulo
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Plage de valeurs : voir parameétre "9598.1 Source de consigne de vitesse" FCB Régu-
lation de vitesse.

Ce paramétre permet de régler la source pour la décélération du bloc fonction FCB 09
Positionnement.

En cas de réglage "Consigne locale", les paramétres "9886.9 - 9949.9 Décélération
max. locale" correspondent a la décélération.

Unité : 10"%/minxs
Plage de valeurs : 0 ... 300000 .. 2147483647, par pas de 1
Si les paramétres "9886.8 - 9949.8 Décélération source" sont régléé sur "Consigne lo-

cale", ces paramétres représentent la décélération pour le bloc fonction
FCB 09 Positionnement.

Plage de valeurs : voir paramétre "9598.1 Source de consigne de vitesse" FCB Régu-
lation de vitesse.

Ce parametre permet de régler le Jerk du bloc fonction

FCB 09 Positionnement.

En cas de réglage "Consigne locale", les paramétres "9886.11 - 9949.11 Jerk local" cor-
respondent au Jerk.

la source pour

Unité : 1/(minxs2)
Plage de valeurs : 1 ... 2147483647, par pas de 1

Si les paramétres "9886.10 - 9949.10 Jerk source" sont réglés sur "Consigne locale",
ces paramétres représentent le Jerk pour le bloc fonction FCB 09 Positionnement.

Unité : U

Résolution : 1/65536.

Plage de valeurs : -2147483648 ... 0 ... 2147483647, par pas de 1
Position réelle actuelle en unité utilisateur, filtrée pour I'affichage

Unité : U

Résolution : 1/65536.

Plage de valeurs : -2147483648 ... 0 ... 2147483647, par pas de 1
Position réelle modulo actuelle en unité utilisateur, filtrée pour I'affichage
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FCB 10
Positionnement
interpolé

9963.1 Cycle de
consigne
commande

9966.1 Source de
consigne de
position

9966.2 Consigne
de position locale
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Le bloc fonction FCB 10 Positionnement interpolé est utilisé pour la définition de
consignes de position cycliques par des commandes amont, p. ex. MotionControl.

Les limitations suivantes sont fixées par la commande amont :

+ Jerk

» Accélération

* Vitesse

Seules les limites systéme vitesse et couple agissent au niveau du MOVIAXIS®.

La seule condition pour leur utilisation étant un bus systéme synchronisé. Cela signifie
que les données-process entrantes ont une référence fixe en temps avec le systéme de
régulation de I'axe.

Le temps de cycle de la consigne de nouvelles données-process est prédéfini. Ce temps
doit étre un multiple du temps de cycle de la boucle de régulation de position (paramétre
"9821.1 Fréquence d’échantillonnage régulation n/X", 250 us, 500 ys ou 1 ms).

Le MOVIAXIS® doit alors transmettre les positions entrantes plus grossieres au régula-
teur de position qui travaille avec une base de temps plus fine. Pour cela, deux valeurs
intermédiaires doivent étre interpolées de maniére linéaire. Pour effectuer cette interpo-
lation, le flux de consigne est rallongé d’un cycle supplémentaire.

La position livrée via deux données-process est interprétée en unités utilisateur.

Unité : us
Plage de valeurs : 500 ... 20000, par pas de 500

Le cycle de consigne de la commande indique selon quel intervalle de temps la
commande amont envoie les consignes de position. Ce temps doit étre un multiple en-
tier du temps de cycle de la boucle de régulation de position (paramétre "9821.1 Fré-
quence d’échantillonnage régulation n/X").

Plage de valeurs : voir parametre "9598.1 Source de consigne de vitesse" FCB Régu-
lation de vitesse.

Ce parameétre permet de régler la source pour la consigne de positionnement du bloc
fonction FCB 10 Positionnement interpolé.

En cas de réglage "Consigne locale", le paramétre "9966.2 Consigne de position locale”
est la consigne de position.

Unité : U
Résolution : 1/65536.
Plage de valeurs : -2147483648 ... 0 ... 2147483647, par pas de 1

Si le paramétre "Consigne de position source" est réglé sur "Consigne locale", ce para-
meétre représente la consigne de position pour le bloc fonction FCB 10 Positionnement
interpolé.
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9729.18 Réaction
erreur de poursuite
positionnement

9966.3 Erreur de
poursuite
positionnement

9704.1 Position

9839.1 Position
modulo
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Unité : U
Résolution : 1/65536.
Plage de valeurs : 0 ... 65536 ... 2147483647, par pas de 1

L’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 paramétre "9729.18 Réac-
tion erreur de poursuite positionnement".

» 0= Pas de réaction

* 1 =Uniquement affichage

» 2= Arrétimmédiat / Verrouillage

» 3= Arrétd’'urgence / Verrouillage

+ 5= Arrét immédiat / Avertissement

* 6 = Arrét d'urgence / Avertissement

» 8 = Arrét aux limites application / Avertissement
* 9= Arrét aux limites application / Verrouillage

* 10 = Arrét aux limites systéme / Avertissement
* 11 = Arrét aux limites systeme / Verrouillage

Permet de choisir la réaction en cas de dépassement de I'erreur de puissance de
position.

Unité : U

Résolution : 1/65536.

Plage de valeurs : -2147483648 ... 0 ... 2147483647, par pas de 1
Affichage de I'erreur de poursuite de positionnement en unités utilisateur

Unité : U

Résolution : 1/65536.

Plage de valeurs : -2147483648 ... 0 ... 2147483647, par pas de 1
Position réelle actuelle en unité utilisateur, filtrée pour I'affichage

Unité : U

Résolution : 1/65536.

Plage de valeurs : -2147483648 ... 0 ... 2147483647, par pas de 1
Position réelle modulo actuelle en unité utilisateur, filtrée pour I'affichage
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FCB 12 Prise de
référence

Mesures

9857.1 Etat prise Indique I'état actuel de la prise de référence.
de référence

9703.1 Vitesse Unité : 10"3/min
Vitesse réelle actuelle en unité utilisateur, filtrée pour I'affichage

9704.1 Position Unité : U
Résolution : 1/65536.
Plage de valeurs : -2147483648 ... 0 ... 2147483647, par pas de 1
Position réelle actuelle en unité utilisateur, filtrée pour I'affichage

9839.1 Position Position réelle modulo actuelle en unité utilisateur, filtrée pour I'affichage
modulo Unité : U

Résolution : 1/65536.
Plage de valeurs : -2147483648 ... 0 ... 2147483647, par pas de 1
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FCB 18 Le bloc fonction FCB 18 Ajustement codeur sert a la recherche de commutation de ma-
Ajustement chines synchrones triphasés. Pour cela, I'entrailnement doit étre séparé de la charge et
codeur du réducteur. Avant cela, le moteur doit étre mis en route.

Dés passage au bloc fonction FCB 18 Ajustement codeur, la mesure estimmédiatement
lancée et passe par les états suivants :

1.
2.

Désactivé : le bloc fonction FCB n’est pas sélectionné.

Structure courant : la procédure est lancée par sélection du bloc fonction FCB. Le
parameétre "10054.1 Ecriture ajustement codeur" est forcé sur "Désactivé".

. Attendre 1 : phase pendant laquelle I'arbre moteur vérifie 'absence de toute charge

meécanique.

Rotation avant : le moteur tourne alors d’un tour vers I'avant (sens de rotation posi-
tif, vue sur I'arbre moteur). La rotation en sens positif est trés importante pour s’as-
surer de I'absence de tout défaut de cablage et éviter que le parameétre "10054.3 Etat
ajustement codeur" ne passe en état de défaut 10. Le paramétre "8537.0 Inversion
du sens de rotation" agit aussi ici sur la configuration (d’abord sens de rotation né-
gatif puis positif).

. Attendre 2 : phase pendant laquelle I'arbre moteur vérifie 'absence de toute charge

mécanique.
Rotation arriére : 'arbre moteur revient a son ancienne position.

. Attendre 3 : phase pendant laquelle I'arbre moteur vérifie 'absence de toute charge

meécanique.

Recopie : a ce stade, le MOVIAXIS® attend une réaction de I'utilisateur ou de la
commande amont en fonction du type de moteur raccordé. Pendant ce temps, le pa-
rametre "10054.1 Offset codeur mesuré" est en permanence comparé avec la posi-
tion de l'arbre moteur. Le résultat de la mesure est indiqué dans le paramétre
"10054.2 Position a écrire ajustement codeur". Sont alors proposées différentes mé-
thodes pour I'ajustement du codeur :

Moteurs avec résolveur

* Rotation mécanique du résolveur : le résolveur doit étre pivoté par rapport a
I'arbre moteur jusqu’a ce que la valeur zéro s’affiche dans le paramétre "10054.1
Offset codeur mesuré". Le parametre "9834.1, 9834.2, 9834.3 Offset codeur" doit
étre réglé a zéro pour chaque jeu de parametres.

» Sauvegarde d’un offset codeur dans le MOVIAXIS® : le paramétre "10054.1
Offset codeur mesuré" est affiché directement dans le parameétre "9834.1,
9834.2, 9834.3 Offset codeur" pour chaque jeu de paramétres.

Moteurs avec codeur Hiperface

» Ecriture du codeur (mise a zéro) : pour cette action, le paramétre "10054.4 Ecri-
ture ajustement codeur” doit étre réglé sur "Ecriture”. Le paramétre "10054.1 Off-
set codeur mesuré" est ensuite reporté dans le codeur Hiperface. Une nouvelle
mesure a partir du point 1 est ensuite réalisée automatiquement en guise de
contrdle. Le parameétre "10054.1 Offset codeur mesuré" doit ensuite indiquer une
valeur nulle. Le parameétre "9834.1, 9834.2, 9834.3 Offset codeur doit étre réglé
a zéro pour chaque jeu de paramétres.

. Sauvegarde d’un offset codeur dans le MOVIAXIS® : le paramétre "10054.1
Offset codeur mesuré" est affiché directement dans le parameétre "9834.1,
9834.2, 9834.3 Offset codeur" pour chaque jeu de parameétres.

Le codeur est a présent ajusté. Aprés passage a un autre bloc fonction FCB, le moteur
est prét a fonctionner. Les différents états peuvent étre consultés dans le paramétre
"10054.3 Etat ajustement codeur".
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Pour des besoins spécifiques, une fonction spéciale permettra d’écrire un offset codeur
quelconque dans un codeur Hiperface.

Pour cela, le paramétre "10054.4 Ecriture ajustement codeur" doit étre réglé sur "Pas
de recopie" pendant que I'axe est en état "7 Recopie". Saisir ensuite I'offset codeur sou-
haité dans le paramétre "10054.1 Offset codeur mesuré". En réglant le paramétre
"10054.4 Ecriture ajustement codeur" sur "Ecriture”, I'offset codeur souhaité est écrit
dans le codeur.

STOP!

Noter que sous des conditions normales, le codeur n’est pas correctement ajus-
té apres cette action.

10054.4 Ecriture
ajustement codeur

Consignes

10054.4 Position a
écrire ajustement
codeur

10054.5 Courant
mesuré

Plage de valeurs :

+ 0= Désactivée

+ 1 =Pas de recopie
» 2= Ecriture

Désactivée : ce réglage permet de lancer le bloc fonction. Si le réglage de ce paramétre
est différent, il repasse a "Désactivée".

Pas de recopie : ce réglage n’est utilisé que pour des besoins spécifiques pour écriture
offset codeur quelconque dans un codeur Hiperface.

Ecriture : ce réglage permet d’écrire le paramétre "10054.1 Offset codeur mesuré" dans
le codeur Hiperface.

Unité : U
Résolution : 1/65536.
Plage de valeurs : 0 ... 4294967295, par pas de 1

Cette valeur est transmise a un codeur Hiperface si le paramétre "Ecriture ajustement
codeur = Désactivée". L'imprécision autour de "0" est déterminée par la compensation
de frottement.

Unité : %.
Résolution : 1073,
Plage de valeurs : 0 ... 100000 ... 1000000, par pas de 1

Le courant mesuré doit ici étre indiqué dans l'unité utilisateur du couple. Il ne doit pas
dépasser le couple nominal du moteur.
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10054.1 Offset
codeur mesuré

10054.3 Etat
ajustement codeur

FCB 20 Mode
Jogg

Consignes

9604.1 Consigne
de vitesse positive

9604.2 Consigne
de vitesse négative

Valeurs limites

9604.5
Accélération
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Unité : U
Résolution : 1/232.

Valeur d’offset codeur mesuré actuelle correspondant a I'écart de I'arbre codeur par rap-
port a la consigne de position

Plage de valeurs :

* 0= Désactivée

» 1 = Structure courant
+ 2= Attendre 1

» 3 = Rotation avant

+ 4 = Attendre 2

+ 5= Rotation arriére

* 6 = Attendre 3

* 7 =Recopie

+ 8 =Pas de recopie

* 9=Terminée

+ 10 = Défaut

Etat d’ajustement du codeur du bloc fonction FCB 18

Le MOVIAXIS® dispose d’'un mode Jogg régulé en position, c’est a dire qu’il est possible
de déplacer un axe en sens positif ou négatif, par exemple pour des besoins de mise en
route en mode régulé en position avec pour chaque sens deux vitesses réglables.
L’avantage de ce type d’exécution est leur possibilité d’'utilisation sur des axes de levage
ou aucune variation de position, par exemple en raison d’'une variation de charge, n’est
admissible lorsque le moteur est arrété.

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)

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'ar-
bre moteur)

Résolution : 10°%/(minxs)
Plage de valeurs : 0 ... 300000 ... 2147483647, par pas de 1
Accélération Jogg en unité utilisateur
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9604.6 Résolution : 10°%/(minxs)
Décéleration Plage de valeurs : 0 ... 300000 ... 2147483647, par pas de 1
Accélération Jogg en unité utilisateur
9604.7 Jerk Résolution : 107%/(minxs2)
Plage de valeurs : 1 ... 2147483647, par pas de 1
Jerk en unité utilisateur pour le mode Jogg
Mesures
9703.1 Vitesse Unité : 10"3/min
Vitesse réelle actuelle en unité utilisateur, filtrée pour I'affichage
9704.1 Position Unité : U
Résolution : 1/65536.
Position réelle actuelle en unité utilisateur, filtrée pour I'affichage
9839.1 Position Unité : U
modulo Résolution : 1/65536.

Plage de valeurs : -2147483648 ... 0 ... 2147483647, par pas de 1
Position réelle modulo actuelle en unité utilisateur, filtrée pour I'affichage
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FCB 21 Test de
freinage

9600.1 Mode test

P600

Cette fonction sert au contrble de la capacité de freinage du frein raccordé au
MOVIAXIS®. Pour cela, un couple-test généré électriquement par le moteur est appli-
qué au frein retombé.

Aprés le test de freinage réussi, le frein associé au MOVIAXIS® n'assure pas de fonction
de sécurité dans le sens de la sécurité des machines.

Le test se limite au contrdle du couple de freinage test réglée. Une mesure en temps
réel du "couple initial de décollement du frein" n’a pas lieu.

MOVIAXIS® supporte quatre modes-test en tout :
1. Les consignes et le contrdle du test sont assurés par une commande amont.
2. Le MOVIAXIS® effectue un contrdle bipolaire des couples maximaux réglés.

3. Le MOVIAXIS® effectue un controle uniquement en sens positif moteur des couples
maximaux réglés.

4. Le MOVIAXIS® effectue un controle uniquement en sens négatif moteur des couples
maximaux réglés.

Tant le couple-test et la durée que le sens du test sont réglables. En cas d’échec du test,
le couple initial de décollement est mémorisé.

Le frein est "O.K." lorsque I'arbre moteur ne tourne pas de plus de 10°. Cette valeur est
figée.
ATTENTION : la présence effective d’un frein n’est pas vérifiée. Si la fonction de test du

frein est activée en I'absence d’un frein, 'entrainement se déplace selon le mode de test
du frein sélectionné.

Le bloc fonction FCB 21 Test de freinage est prévu pour le bon fonctionnement d’un
frein raccordé a un MOVIAXIS®. Pour cela, un couple-test paramétré et généré électri-
quement par le moteur est appliqué au frein retombé.

REMARQUES

Aprés le test de freinage réussi, le frein associé au MOVIAXIS® n'assure pas de fonc-
tion de sécurité dans le sens de la sécurité des machines.

Aucune vérification de la présence physique d’un frein n’est réalisé ; cela signifie donc
que le test de freinage est aussi effectué en 'absence de frein.

Ce qui permet de tester des freins externes.

Plage de valeurs :
+ 1= Consigne externe

* 2= Couple bipolaire

» 3 = Couple positif

* 4 = Couple négatif

Définition externe de la consigne

Ce mode permet de traiter le test de freinage en totalit¢ dans une commande
amont / API. Le test de freinage tourne aussi longtemps que le bloc fonction est actif. |l
n’y a pas de surveillance d’'un éventuel mouvement de déplacement.

Ne sont utilisés que les paramétres de consigne de vitesse "9600.4 et 9600.5" et de
couple-test "9600.2 et 9600.3". Tous les autres paramétres ne sont utilisés que pour les
modes test 2 a 4.
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9600.7 Reéaction
au défaut

9600.8 Etat

Consignes

9600.4 Source de
consigne de
vitesse
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Modes couple bipolaire, couple positif et couple négatif
Dans ce mode, le test de freinage est traité et renvoyé en totalité par le MOVIAXIS®.

Le patinage du frein génére un déplacement minimal de I'axe dans le sens de test. Si
ce mouvement dépasse un tour moteur, le frein est signalé en défaut dans le parameétre
"9600.8 Etat". Seules les limites systemes sont actives avec le bloc fonction FCB Test
de freinage.

Les différents modes ("bipolaire”, "positif* ou "négatif") sont & sélectionner en fonction
de I'application.

Le paramétre "9600.6 Durée de test" permet d’indiquer la durée du couple-test réglé. A
la fin du test, le paramétre "9600.8 Etat" affiche le résultat du test.

Le paramétre "9600.4 Consigne de vitesse" n’agit pas pour cette fonction.

En cas d’interruption d’un test de freinage, un message de défaut apparait. La sur-
veillance de vitesse est désactivée pour la durée du test de freinage.

+ Bipolaire : couple-test positif et négatif (le test de freinage est réalisé deux fois)
» Positif : seul le couple-test positif est utilisé.
» Négatif : seul le couple-test négatif est utilisé.

Plage de valeurs : voir parameétre "9729.16 Réaction au défaut externe".

Permet de régler la réaction au défaut exécutée par I'axe en cas de test de freinage avec
défauts.

Plage de valeurs : Q ... 4294967295, par pas de 1

Les états suivants sont possibles :

+ Pas de mesure

* Mesure en cours

* Mesure interrompue

* Frein O.K.

* Frein défectueux

Les états frein "O.K." ou "défectueux" peuvent également étre lus dans le mot d’état.

Uniquement mode 1

Plage de valeurs : voir paramétre "9598.1 Source de consigne de vitesse" FCB Régu-
lation de vitesse.

Ce parametre permet de régler la source pour la consigne de vitesse du bloc fonction
FCB 21 Test de freinage.

En cas de réglage "Consigne locale", le paramétre "9600.4 Consigne de vitesse locale"
est la consigne de vitesse.
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9600.5 Consigne
de vitesse locale

Valeurs limites

9600.2 Source de
couple-test

9600.3 Couple-test
local

9600.6 Durée de
test

9600.9 Couple de
protocole

Mesures

9985.1 Unité
utilisateur couple
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Uniquement mode 1
Résolution : 1073,
Plage de valeurs : -1000000 ... 0 ... 1000000, par pas de 1

Si le paramétre "9600.8 Source de consigne de vitesse" est réglé sur "Consigne locale",
ce paramétre sert de consigne de vitesse pour le bloc fonction FCB 21 Test de freinage.

Plage de valeurs : voir parameétre "9598.1 Source de consigne de vitesse" FCB Régu-
lation de vitesse.

Ce parametre permet de régler la source pour le couple-test du bloc fonction FCB 21
Test de freinage.

En cas de réglage "Consigne locale", le paramétre "9600.3 Couple-test local" est la
source.

Le couple-test ne peut étre modifié pendant le test. Le couple-test devrait étre réglé a
-10 % du couple de freinage indiqué sur la plaque signalétique.

Unité : %.
Résolution : 1073
Plage de valeurs : 0 ... 100000 ... 1000000, par pas de 1

Si le parametre "9600.3 Source de couple-test” est réglé sur "Consigne locale", ce pa-
rametre sert de couple-test en unités utilisateur pour le bloc fonction FCB 21 Test de
freinage.

Uniquement modes 2 a 4
Unité : ms
Plage de valeurs : 0 ... 1000 ... 5000, par pas de 1

La durée de test correspond au temps nécessaire pour le test dans les modes 2 a 4. A
la fin du test apparait ensuite I'état frein "O.K." ou "défectueux".

SEW recommande une durée de test de 10 secondes.

Uniquement modes 2 a 4

Unité : %.

Résolution : 1073

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

Le couple de protocole indique le couple de patinage en unités utilisateur en cas de frein
défectueux dans les modes 2 a 4.

Unité : %.

Résolution : 1073

Plage de valeurs : -2147483648 ... 2147483647, par pas de 1
Couple réel actuel, en unité utilisateur, filtré pour I'affichage
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FCB 22 Double
entrainement

Paramétres
généraux
9963.1 Cycle de

consigne
commande

Communication

10052.1 Temps de
rafraichissement
consigne en
transversal pour
alignement
position

10052.2 Gain
régulateur
d’alignement

Initialisation

10052.27 Vitesse
d’alignement
maximale

10052.25 Seuil
d’adaptation
position

10052.26 Seuil
d’adaptation
position

Le bloc fonction FCB 22 Double entrainement est adapté pour le cas d’application
suivant :-

» Deux entrailnements sont couplés rigides mécaniquement
» La consigne doit étre transmise sous forme de vitesse.

Les deux entrainements disposent chacun d’un régulateur de vitesse transmettant et ré-
ceptionnant différents parameétres par communication par bus. Les deux entrainements
sont de rang équivalent. On peut donc obtenir une dynamique plus élevée que pour une
configuration maitre-esclave, car il n’y a pas d’esclave qui "attend" la dérive du maitre.

D’un point de vue matériel, les deux axes doivent étre équipés chacun d’une carte K-Net
optionnelle. La commande amont doit en plus, étre configurée en maitre K-Net.

Unité : us
Plage de valeurs : 500...20000, par pas de 500
Cycle de consigne de la commande

Unité : us
Plage de valeurs : 500...20000, par pas de 500
Temps de rafraichissement de la consigne pour fonction d’alignement de position

Unité : 10%/s
Plage de valeurs : 0...20000...10000000, par pas de 1
Gain P du régulateur d’alignement

Unité : 10"3/min
Plage de valeurs : -10000000...0...10000000, par pas de 1
Vitesse d’alignement maximale pour alignement de vitesse du bloc fonction FCB

Unité : U

Résolution : 1/65536

Plage de valeurs : 1...32768...2147483647, par pas de 1
Seuil d’adaptation de la position

Unité : U

Résolution : 1/65536

Plage de valeurs : 1...131072...2147483647, par pas de 1

Tolérance erreur de poursuite de la phase d’adaptation du double entrainement
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Consignes

10052.3 Source de
la consigne de
vitesse

10052.4 Consigne
de vitesse locale

10052.5 Source de
la consigne
d’alignement

10052.6 Consigne
fonction
d’alignement
locale

10052.7 Ecart de
position

Valeurs limites

10052.8 Réaction
erreur de poursuite

10052.9 Tolérance
erreur de poursuite

10052.10 Erreur
de poursuite
actuelle
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Plage de valeurs : voir paramétre "9995.1 Initialisation partie I"

Source de la consigne de vitesse pour la fonction d’alignement de position du bloc
fonction

Unité : 10"%/min
Plage de valeurs : -10000000...0...10000000, par pas de 1
Consigne de vitesse locale pour la fonction d’alignement de position du bloc fonction

Plage de valeurs : voir paramétre "9995.1 Initialisation partie I"
Source de la consigne d’alignement du bloc fonction

Unité : U

Résolution : 1/65536

Plage de valeurs : -2147483647...0...2147483647, par pas de 1
Consigne locale de la fonction d’alignement de position

Unité : U

Résolution : 1/65536

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

Plage de valeurs voir paramétre "9729.18 Réaction erreur de poursuite

positionnement”
Réaction a I'erreur de poursuite "Double entrainement"

Unité : U

Résolution : 1/65536

Plage de valeurs : 0...65536...2147483647, par pas de 1
Tolérance erreur de poursuite pour "Double entrainement"”

Unité : U

Résolution : 1/65536

Plage de valeurs : -2147483647...0...2147483647, par pas de 1
Erreur de poursuite pour double entrainement
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10052.11 Mode
limite de couple

10052.12/14/16/18
Limite de couple
Q1/2/3/4 source

10052.13/15/17/19
Limite de couple
Q1/2/3/4 locale

10052.22 Mode de
transition positif

10052.20 Vitesse
de transition
positive

10052.23 Vitesse
de transition
négative

10052.21 Vitesse
de transition
négative

Mesures
9703.1 Vitesse

Plage de valeurs : voir paramétre"9965.5 Mode limite de couple"
Mode limite de couple pour alignement de position du bloc fonction

Plage de valeurs : voir parameétre "9995.1 Initialisation partie I"

Limite de couple Q1/2/3/4 source pour alignement de position du bloc fonction

Unité : %
Résolution : 1073
Plage de valeurs : 0...10000...10000000, par pas de 1

Limite de couple Q1/2/3/4 locale pour alignement de position du bloc fonction

Plage de valeurs : voir parameétre "9965.16 Mode de transition positif".
Mode de transition positif pour alignement de position du bloc fonction

Unité : 10"%/min
Plage de valeurs : -10000000...0...10000000, par pas de 1
Vitesse de transition positive pour alignement de position du bloc fonction

Plage de valeurs : voir parameétre "9965.16 Mode de transition positif".
Mode de transition négatif pour alignement de position du bloc fonction

Unité : 10"%/min
Plage de valeurs : -10000000...0...10000000, par pas de 1
Vitesse de transition négative pour alignement de position du bloc fonction

Unité : 10~%/min
Vitesse mesurée en unité utilisateur, filtrée pour affichage
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4.6 Description des paramétres Fonctions spéciales

Setup

9702.4 Jeu de
parametres actif

10065.1 Choisir
Jeu de parameétres

9982.1 Activation
logiciel

Acquitter
parametres
variateur

9873.1 Réglage-
usine 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

Plage de valeurs :

+ 0 =Pas d’action

* 1=Jeude données 1

+ 2= Jeude données 2

» 3 =Jeudedonnées 3

Permet de sélectionner le jeu de paramétres

Plage de valeurs :

» 0 =standard

* 1 = Fonctionnalité spéciale
Activation du logiciel

Ce paramétre ne fonctionne pas pour l'instant. Dans une version future, il permettra de

différencier différentes fonctionnalités logicielles entre elles.

L’objectif étant d’activer ou de désactiver les fonctionnalités nécessitant beaucoup de

mémoire de calcul.

Plage de valeurs :

* 0=Aucun

* 1 =Initialisation de base

+ 2= Etatala livraison

+ 3 = Réglage-usine

*+ 4 =Jeuclient1

+ 5=Jeuclient 2

Réglage-usine en cours

Ce parameétre affiche le réglage-usine en cours de traitement.
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9727.1
Initialisation de
base "d0"

9727.3 Etat
livraison "d1"

9727.4 Réglage-
usine "d2"

9727.2 Valeurs-
usine spécifiques
client "d3/d4"

222

Plage de valeurs :

+ 0=Non

* 1=0ui
Initialisation de base

STOP!

Interne SEW uniquement. Aprés exécution de cette initialisation de base, I'axe doit étre
renvoyé a SEW.

Plage de valeurs :

« 0=Non

* 1=0ui

Etat livraison

L’état de livraison de tous les paramétres est rétabli aprées activation de cette fonction.

Plage de valeurs :
+ 0=Non

* 1=0ui
Réglage-usine

Identique au paramétre "9727.3 Etat livraison d1", mais les paramétres réglés lors de la
mise en route du moteur ne sont pas remis a leur valeur par défaut.

Ne sont pas remis a leur valeur-usine, les
» données moteur (p. ex. inductances)

» deux listes de valeurs-usine spécifiques client, voir paramétre "9727.2 Valeurs-usine
spécifiques client d3/d4".

Ce réglage peut servir a relancer une mise en route du moteur.

Plage de valeurs :

* 0=Aucune

+ 1=Jeut

+ 2=Jeu2

Réglages-usine spécifiques client

Le paramétre 9727.2 permet le retour aux réglages-usine d’un ensemble de valeurs de
parameétres présélectionnées. Il est possible de définir deux jeux de paramétres indé-
pendants I'un de l'autre.
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Mots de passe

9591.50 Niveau
actuel de mots de
passe

P600

Pour accéder aux réglages-usine spécifiques client, le paramétre "9727.4 Réglage-
usine d2" doit étre activé. Ainsi, les valeurs des paramétres sélectionnés (jeu 1 ou jeu 2)
sont remplacées par des valeurs-usine spécifiques client. L’acquittement est arrété dés
que l'index 0 de la liste 9587.x ou 9589.x a été lu ou que 50 valeurs ont été réglées.

Chaque groupe de valeurs-usine spécifiques client (jeu 1 et jeu 2) est composé de
jusqu’a 50 paires de valeurs d’acquittement de numéro de paramétres, accessibles par
les paramétres suivants :

* Jeu 1 :parametres 9587.1 - 9587.50 = numéro de paramétre
+ Parameétres 9588.1 - 9588.50 = valeur d’acquittement du numéro de paramétre

* Jeu 2 : parametres 9589.1 - 9589.50 = numéro de paramétre
+ Parametres 9590.1 - 9590.50 = valeur d’acquittement du numéro de parameétre

Le MOVIAXIS® offre la possibilité de définir des niveaux d’accés aux paramétres de
I'appareil ; ces niveaux donnent les droits d’écriture et de lecture ou seulement les droits
de lecture. Les différents niveaux sont accessibles par mots de passe.

Les mots de passe peuvent étre modifiés pour par exemple ne donner qu’un acces limi-
té aux utilisateurs finaux.

Actuellement, les niveaux d’acceés suivants sont disponibles :
1. Observer (observateur)

Acces aux paramétres uniquement pour lecture ou consultation
2. Planning Engineer (ingénieur-projet)

Un ingénieur-projet est considéré comme un spécialiste qui a accés a toutes les
fonctionnalités de I'appareil.

3. OEM (Original Equipment Manufacturer)

Via une interface spécifique, 'acces OEM-SERVICE permet par exemple de re-
mettre a zéro les compteurs internes, de programmer les numéros de série ou d’ins-
taller une nouvelle version de firmware.

Plage de valeurs : 0 ... 4294967295, par pas de 1
* 20 = le plus bas (Observer)

Si le mot de passe "Planning Engineer" est activé, voir le paramétre "9591.20 Définir
le mot de passe pour niveau 40 (Planning Engineer)".

* 40 = intermédiaire (Operator = Planning Engineer)
Si le mot de passe "Planning Engineer" n’est pas activé ou si le mot de passe "Plan-
ning Engineer" a été saisi aprés un reset.

* 60 = le plus élevé (OEM Service)
Accessible par saisie du mot de passe OEM. Le mot de passe OEM permet égale-

ment de modifier un mot de passe "Planning Engineer" oublié, voir le paramétre
"9591.20 Définir le mot de passe pour niveau 40 (Planning Engineer)".

Niveau actuel de mots de passe

Ce niveau sert a établir 'acces en écriture des parameétres. A la sortie d’usine, le mot de
passe "Planning Engineer" est désactivé. Le niveau de mot de passe activé automati-
quement est donc "40" = "Planning Engineer".
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)
9591.40 - 43 Choix du niveau de mot de passe

Définir le niveau
actuel de mot de
passe

9591.20 - 23
Définir le mot de
passe pour niveau
40 (Planning
Engineer)

Le niveau actuel de mots de passe est réglé en conséquence aprés saisie du mot de
passe. Aprés un reset, c’est toujours le niveau sans mot de passe le plus élevé qui est
actif.

Le mot de passe "Planning Engineer" ne peut étre défini que si le niveau actuel de mots
de passe du paramétre 9591.50 > 40. Le mot de passe "Planning Engineer" ne peut
donc étre réglé que si le paramétre "9591.50 Niveau actuel mots de passe" a été réglé
a "Planning Engineer" au moins dans le paramétre de définition du mot de
passe 9591.40.

Le mot de passe "Planning Engineer" est désactivé si le champ est vide.
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Réaction au
défaut étage de
puissance

Module d’axe

9729.1 Réaction
surtempérature

P600

Plage de valeurs :

+ 2= Arrétimmédiat / Verrouillage

+ 3 =Arrétdurgence Verrouillage

* 5= Arrétimmédiat / Avertissement

* 6 = Arrét d’'urgence / Avertissement

+ 8 = Arrét aux limites application / Avertissement
* 9 = Arrét aux limites application / Verrouillage

* 10 = Arrét aux limites systéme / Avertissement
* 11 = Arrét aux limites systéme / Verrouillage

Si le parametre "9811.4 Charge totale" est > 100 %, l'axe se met en défaut
surtempérature.

Réaction surtempérature du module d’axe
+ Arrét immédiat / Verrouillage

L’axe passe en état de verrouillage régulateur et, le cas échéant, active le frein méca-
nique. 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 réglée. Aprés un reset, I'axe effectue
un redémarrage systéme.

« Arrétimmédiat / Avertissement

L’axe passe en état de verrouillage régulateur et, le cas échéant, active le frein méca-
nique. 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 immédiatement prét
(sans temporisation) a refonctionner.

» Arrét d’'urgence / Avertissement

Le moteur ralentit selon la rampe d’arrét d’'urgence réglée. 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 redémarrage
a chaud, c’est-a-dire que 'axe est immédiatement prét (sans temporisation) a refonc-
tionner.

» Arrét aux limites application / Verrouillage

Le moteur ralentit a la limite application. Aprés un reset, I'axe effectue un redémarrage
systéme.
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» Arrét aux limites systéme / Avertissement
Le moteur ralentit a la limite systéeme. 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 systéme. Aprés un reset, 'axe effectue un redémarrage
systéme.
Autres informations, voir la notice d’exploitation au chapitre "Exploitation et service".

Module de

puissance

9729.2 Réaction Plage de valeurs :

avertissement 0= Pas de réaction

température

* 1= Uniquement affichage

» 2= Arrétimmédiat / Verrouillage

+ 3 =Arrétdurgence Verrouillage

» 5= Arrétimmédiat / Avertissement

* 6 = Arrét d'urgence / Avertissement

» 8 = Arrét aux limites application / Avertissement

* 9= Arrét aux limites application / Verrouillage

* 10 = Arrét aux limites systéme / Avertissement

* 11 = Arrét aux limites systéme / Verrouillage

Réaction avertissement température du module de puissance

Des que la température du module de puissance dépasse 85 °C, le défaut avertis-
sement température apparait.

A 95 °C, le seuil de déclenchement est atteint.

» Pas de réaction

Le défaut est ignoré.

+ Uniquement affichage

L’afficheur 7 segments indique le défaut, mais I'axe ne réagit pas (continue de tourner).
+ Arrét immédiat / Verrouillage

L’axe passe en état de verrouillage régulateur et, le cas échéant, active le frein méca-
nique. 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 réglée. Aprés un reset, I'axe effectue
un redémarrage systéme.
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* Arrét immédiat / Avertissement

L’axe passe en état de verrouillage régulateur et, le cas échéant, active le frein méca-
nique. En '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 immédiatement prét
(sans temporisation) a refonctionner.

» Arrét d’'urgence / Avertissement

Le moteur ralentit selon la rampe d’arrét d’'urgence réglée. 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 redémarrage
a chaud, c’est-a-dire que I'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 redémarrage
systéme.

» 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 systéme. Aprés un reset, I'axe effectue un redémarrage
systéme.

Autres informations, voir la notice d’exploitation au chapitre "Exploitation et service".

Plage de valeurs, voir paramétre "9729.2 Réaction avertissement température”
Réaction avertissement Ixt du module de puissance

Le seuil davertissement est atteint lorsque le "courant actuel du circuit
intermédiaire" x"Durée" se situe a 80 % du produit "courant nominal du circuit
intermédiaire" x"Durée".

1

9729.12 Réaction
avertissement Ixt
résistance de
freinage interne

REMARQUES

Le seuil de défaut est atteint lorsque le "courant actuel du circuit
intermédiaire" x"Durée" se situe a 110 % du produit "courant nominal du circuit
intermédiaire" x"Durée".

Plage de valeurs, voir paramétre "9729.9 Réaction sondes TF / TH / KTY".

Réaction avertissement Ixt de la résistance de freinage interne (pour un module de puis-
sance de 10 kW)
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9729.4 Réaction Plage de valeurs, voir paramétre "9729.9 Réaction sondes TF / TH / KTY".

rupture de phases  Raaction en cas de rupture d’une phase réseau.

réseau
9746.1 Réaction Plage de valeurs :
coupure reseau « 0 = Mesure circuit intermédiaire

« 1 =Surveillance réseau avec verrouillage étage de puissance

» 2= Surveillance réseau et arrét

» 3 = Surveillance réseau et arrét de I'application

» 4 = Surveillance réseau et arrét du systéme

» 5= Surveillance réseau et arrét d’'urgence

* 6 = Surveillance circuit intermédiaire sans réaction

» 7 = Surveillance réseau rapide avec verrouillage étage de puissance
+ 8= Surveillance réseau rapide et arrét

» 9= Surveillance réseau rapide et arrét de I'application

* 10 = Surveillance réseau rapide et arrét du systeme

* 11 = Surveillance réseau rapide et arrét d’'urgence

* 12 = Surveillance réseau rapide et réaction interne

Réaction coupure réseau

Terminologie (définitions générales)

Surveillance circuit intermédiaire (ignorer les intermittences réseau) :

Voir réactions au défaut "0 = Mesure circuit intermédiaire" et "6 = Surveillance circuit in-
termédiaire sans réaction"

Surveillance réseau "normale” :

Le signal "Mise sous tension réseau" du module de puissance est appliqué dés que la
tension de circuit intermédiaire est a 240 V pendant 200 ms.

Le signal "Mise sous tension réseau" du module de puissance est supprimé dés détec-
tion de I'absence de demi-ondes de I'alimentation réseau. Ce qui génére une tempori-
sation de > 10 ms.

Surveillance réseau rapide :

Etant donné que le circuit intermédiaire perd la charge quasi totale en quelques milli-
secondes en cas de coupure de I'alimentation avec un moteur tournant a pleine charge,
une surveillance réseau rapide a été prévue.

La surveillance réseau rapide se rapporte directement au parameétre-seuil "9973.1 Seuil
pour surveillance réseau rapide". En cas de dépassement par le bas de la valeur indi-
quée, la réaction programmée est immédiatement déclenchée ; sous 0,5 ms environ.

* 0 = Mesure circuit intermédiaire

Si la tension de circuit intermédiaire passe en dessous de la valeur limite de 80 V et que
'appareil est en état "ALIMENTATION RESEAU", la tension de circuit intermédiaire
sera pondérée pendant 100 ms.
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Si la tension de circuit intermédiaire pondérée est repassée a la valeur limite de 240 V
aprés 100 ms, le variateur repasse en état "ALIMENTATION RESEAU". Cette action a
permis de ponter une intermittence réseau.

Si la tension de circuit intermédiaire pondérée est en dessous de la valeur limite de
240V apres 100 ms, le variateur se met en état "COUPURE RESEAU".

L’information prét passe a "Non prét" des que le signal "Alimentation réseau" du module
de puissance disparait ou que I'état "COUPURE RESEAU" est détecté.

Une autre réaction en cas de COUPURE RESEAU est le verrouillage de I'étage de
puissance.

+ 1 = Surveillance réseau avec verrouillage étage de puissance

Des que le signal "ALIMENTATION RESEAU" du module de puissance disparait, le
frein retombe et I'étage de puissance se verrouille immédiatement. L’information prét
passe sur "non prét".

« 2= Surveillance réseau et arrét

Dés que le signal "ALIMENTATION RESEAU" du module de puissance disparait, I'en-
trailnement s’arréte aux limites de couple et selon la rampe de décélération réglées pour
le bloc fonction FCB actif. Dés que I'entrainement est arrété, I'information prét est
supprimeée.

Si le signal "ALIMENTATION RESEAU" du module de puissance réapparait pendant la
phase d’arrét de I'entrainement, le processus d’'arrét est stoppé. L’entrainement reste
en état "PRET" et le bloc fonction FCB actuel est réactivé.

+ 3 =Surveillance réseau et arrét de I'application

Dés que le signal "Alimentation réseau" du module de puissance disparait, I'entrai-
nement s’arréte aux limites application de couple et selon la rampe de décélération ré-
glées. Dés que I'entrainement est arrété, I'information prét est supprimée.

Si le signal "ALIMENTATION RESEAU" du module de puissance réapparait pendant la
phase d’arrét de I'entrainement, le processus d’'arrét est stoppé. L’entrainement reste
en état "PRET" et le bloc fonction FCB actuel est réactivé.

* 4 = Surveillance réseau et arrét du systéme

Dés que le signal "Alimentation réseau" du module de puissance disparait, I'entrai-
nement s’arréte aux limites systéme de couple et selon la rampe de décélération ré-
glées. Dés que I'entrainement est arrété, I'information prét est supprimée.

Si le signal "ALIMENTATION RESEAU" du module de puissance réapparait pendant la
phase d’arrét de I'entrainement, le processus d’'arrét est stoppé. L’entrainement reste
en état "PRET" et le bloc fonction FCB actuel est réactivé.

» 5= Surveillance réseau et arrét d’'urgence

Deés que le signal "ALIMENTATION RESEAU" du module de puissance disparait,
’'entrainement s’arréte selon la rampe d’arrét d’'urgence de couple et de décélération ré-
glée. Dés que I'entrainement est arrété, I'information prét est supprimée.

Si le signal "ALIMENTATION RESEAU" du module de puissance réapparait pendant la
phase d’arrét de I'entrainement, le processus d’'arrét est stoppé. L’entrainement reste
en état "PRET" et le bloc fonction FCB actuel est réactivé.
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* 6 = Surveillance circuit intermédiaire sans réaction

La tension de circuit intermédiaire est surveillée comme décrit sous "0 = Mesure circuit
intermédiaire”. A la différence que la détection de la coupure réseau n’utilise pas un ni-
veau 80 V mais un niveau 20 V. Ce type de surveillance est utile pour la détection d’'une
coupure réseau avec un circuit intermédiaire quasi vide.

» 7 =Surveillance réseau rapide avec verrouillage étage de puissance

Si la tension de circuit intermédiaire passe en dessous de la valeur du paramétre
"9973.1 Seuil pour surveillance réseau rapide", I'étage de puissance estimmédiatement
verrouillé.

+ 8 =Surveillance réseau rapide et arrét

Si la tension de circuit intermédiaire passe en dessous de la valeur du paramétre
"9973.1 Seuil pour surveillance réseau rapide", I'entrainement s’arréte immédiatement
selon les limites de couple et de décélération réglées du bloc fonction FCB actif. Des
que I'entrainement est arrété, I'information prét est supprimée.

+ 9= Surveillance réseau rapide et arrét de I’application

Si la tension de circuit intermédiaire passe en dessous de la valeur du paramétre
"9973.1 Seuil pour surveillance réseau rapide", I'entrainement s’arréte immédiatement
selon les limites application réglées. Dés que I'entrainement est arrété, I'information prét
est supprimée.

* 10 = Surveillance réseau rapide et arrét du systéme

Si la tension de circuit intermédiaire passe en dessous de la valeur du paramétre
"9973.1 Seuil pour surveillance réseau rapide", 'entrainement s’arréte immédiatement
selon les limites systéme réglées. Dés que I'entrainement est arrété, I'information prét
est supprimée.

* 11 = Surveillance réseau rapide et arrét d’'urgence

Si la tension de circuit intermédiaire passe en dessous de la valeur du paramétre
"9973.1 Seuil pour surveillance réseau rapide", I'entrainement s’arréte immédiatement
selon la rampe d’arrét d’'urgence réglée. Dés que I'entrainement est arrété, I'information
prét est supprimée.

* 12 = Surveillance réseau rapide et réaction interne

Si la tension de circuit intermédiaire passe en dessous de la valeur du paramétre
"9973.1 Seuil pour surveillance réseau rapide"”, il N’y a pas de réaction directe. La réac-
tion doit étre initiée par une autre fonction systéme, par exemple par un codeur virtuel.
Le bloc fonction FCB actuel reste activé. Dés que I'entrainement est arrété, I'information
prét est supprimée.

Résolution : 1073

Plage de valeurs : 0 ... 450 ... 2048.

La surveillance réseau rapide est déclenchée a cette valeur.
Voir réaction du parametre "9746.1 Coupure réseau".
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Type de reset
8617.0 Reset Plage de valeurs :
manuel « 0=Non

* 1=0ui
En forgant le reset manuel sur oui, le défaut actuel est acquitté.
La réaction a ce défaut actuel définit quelle sera la réaction aprés le reset.

Sont possibles les réactions au défaut "Redémarrage a chaud", "Redémarrage sys-
teme" et "Reset CPU". La description détaillée de ces réactions figure dans la notice
d’exploitation.

Est automatiquement forcé sur "Non" une fois le reset exécuté (par forgage sur "Oui").
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Q1/2/3/4 SOUICE ...t 220
10052.13/15/17/19 Limite de couple

Q1/2/3/4 10CalE ... 220
10052.2 Gain régulateur d’alignement .............. 218
10052.20 Vitesse de transition positive ............. 220
10052.21 Vitesse de transition négative ........... 220
10052.22 Mode de transition positif .................. 220
10052.23 Vitesse de transition négative ........... 220
10052.25 Seuil d’adaptation position ................ 218
10052.26 Seuil d’adaptation position ................ 218
10052.27 Vitesse d’alignement maximale ......... 218
10052.3 Source de la consigne de vitesse ....... 219
10052.4 Consigne de vitesse locale ................. 219

10052.5 Source de la consigne d’alignement ...219
10052.6 Consigne fonction d’alignement
[0CAIE .. 219

10052.7 Ecart de position .........cccceecviereennnnee. 219
10052.8 Réaction erreur de poursuite .............. 219
10052.9 Tolérance erreur de poursuite ............ 219
10054.1 Offset codeur mesuré ............c..cc........ 213
10054 .4 Ecriture ajustement codeur ................ 212
10054.4 Position a écrire ajustement codeur ... 212
10054.5 Courant mesuré ........cccccccveveeeeeeeennnnns 212
10056.1 / 2 / 3 Seuil de vitesse bit d’état

"Moteur arrété" ... 105
10057.1 /2 / 3 Temps de filtrage bit d’état

"Moteur arrété" ... 105
10058.1 /2 / 3 Activation partie | ....................... 9
10059.1 NMaXx SOUICE .......ccccuumviiiiieiieeaaaaeaeaaane 94
10060.1 NMin SOUCE ......cccuvvvviiiiieiiieeee e e 94
10061.1 NMax local .......cccovevveieeiiiiieeee e, 94
10062.1 NMin local .....ccccoeeviiiiiiieiieee e, 94
10063.1 /2 / 3 (pas dans I'arborescence des
PArAMELIES) ..veviiiiiiiieee e 106
10064.1 /2 / 3 Fin de course logiciel positif ..... 104
10065.1 Choisir jeu de paramétres .................. 221
10068.1 POSItion ........ccccvvveeeiiiiiiee e 62
10068.1 Position réelle .........cccccvevveeeeeeeeiinnnn. 184
10069.1 Modele ......ccooviiiieiiiiiiiiiee e 75,79
10070.1 ModEle ....oooveviiiiiieiiiiiee e 77,80
10071.1 Sous-code défaut ............cccvveveevninnnnn. 68
10072.1 Sous-défaut ........cccceevveeveeeieeiiinnnnn... 76, 80
10118.1 Mode de synchronisation CAN1 ......... 137
10118.2 Mode de synchronisation CAN2 ......... 137

10120.1 Vitesse 62
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31 Fréquence de découpage 16 kHz ...................... 14
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GV s 38 I
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oL I 21 INIANSALION ovvoooo e 218
Commande dufrein .........ccccccviiiieiiiieceeees 98 Inver_sion du sens de rotation par traitement
. des fins de course .........ccoovvveeeeiiiieiiiiiiiicien 83
Commander le frein .........ciiiieieeie e 55
CommuNICatioN .........ccovvieeieiiee e 218 L
Communication standard ...........cccccceveeeenenennnn. 135 Liaison moteur-frein .........cccccovciiieiiiiiece e, 57
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D M
Détermination de I'alimentation 24 V .................. 12 Mesures ..........cceeeeiinn. 189, 195, 197, 199, 210,
Détermination de la puissance d’alimentation 24V e 213, 214, 217, 220
52 Module alimentation 24 V MXS .........cccoeeeveennnnn.. 16
Détermination de la résistance de freinage ......... 12 Module condensateur MXC ..........cccoveeeviercrnineen. 15
Détermination du module condensateur ............. 11 Module d’axe ........cocoveeeuiieiiiiieee e, 225
Détermination du module d’axe .......ccceeeeeeeeeee..... 10 Module de puissance .........cccocccevviviieieeenneeennn, 226
Détermination du module de décharge du circuit Module de puissance MXP i 15
INtErMEdIAIre ........cococveieeeceeceeee e 12 Module maitre MXM ........cccoooiiiiiniiicee 15
Détermination du module de puissance .............. 11 Module tampon MXB ........ccccoviiiiiiiiieeeee 15
Détermination du module tampon ....................... 11 Modules d’axe MXA ... 16
Détermination du motoréducteur ......................... 10 Modulo avec consigne de position relative ...... 201
DiSPOSItion des aXES .......cccceveveveveeieeeieieerererennens 15 Modulo en sens négatif avec consigne de
Données d’lnstance ___________________________________________ 203 pOSItIOﬂ abSO|ue ............................................... 200
Données-process IN .........cccccoveivieiiecieecieee. 150 Modulo en sens négatif avec consigne de
DONNEES-Process OUT ... vveeveereeeeeeeeeeesoen, 162 position relative ...........cccccoiiiiiiiii 200
Modulo en sens positif avec consigne de
E position absolue .........ccccoceiiiiiiiiiiie 200
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E/S option 2 .o 174 position relative ..........cccccevevieiiiiiiiiee 200
E/S variateur ............cooiie, 170 Mot d'état O ....cceeeeeeeiii, 155
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Passerelle ... 140 Tampon IN 152
Editeur PDO Editeur Process-Data- Object ...... 133 PON IN e
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Positionnement absolu ............cccccociiiiiiiin. 200
o . Tampon IN 1-15 e 154
Positionnement relatif .............ccccooviiiiiiinnn. 200
. . . Tampon OUT 0 -7 oo 164
Protection de la résistance de freinage ............... 50
. Tampon OUT 1 -7 oo 168
Protection moteur ... 105 X , :
Puissance de freinage thermique 47 Température de l'appareil ........ccccocoeiiiiiiiiiinnin. 50
"""""""""""" Traitement des fins de course .......................... 102
R TYPe de r€SEt ..vovveeeeeeeeeeeeeeeeeee e, 231
Raccordement de moteurs-frein triphasés .......... 55 Types de fusibles réseau ..........c.cccoeverenennnnnne 60
Réaction au défaut étage de puissance ............ 225 U
Réglages de base ..........cccoccvvvveeiiiciiiennnns 1 1
églages de base - 33185 Unites utilisateur P17 P2/ P3 oo 113
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Régulateur de couple-courant ............c..ccccueuneen. 88 \
Réseaux IT ... 60 Valeurs limites .. 131, 188, 190, 196, 213, 217, 219
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Répertoire d’adresses

Répertoire d’adresses 1

Belgique
Usine de montage Bruxelles SEW Caron-Vector S.A. Tel. +32 10 231-311
Vente Avenue Eiffel 5 Fax +32 10 231-336
Service aprés-vente B-1300 Wavre http://www.caron-vector.be
info@caron-vector.be
France
Fabrication Haguenau SEW-USOCOME Tel. +33 388 73 67 00
Vente 48-54, route de Soufflenheim Fax +33 3 88 73 66 00
Service aprés-vente B. P. 20185 http://www.usocome.com
F-67506 Haguenau Cedex sew@usocome.com
Usine de montage Bordeaux SEW-USOCOME Tel. +33 5 57 26 39 00
Vente Parc d'activités de Magellan Fax +33 5 57 26 39 09
Service aprés-vente 62, avenue de Magellan - B. P. 182
F-33607 Pessac Cedex
Lyon SEW-USOCOME Tel. +33 4 72 15 37 00
Parc d'Affaires Roosevelt Fax +334 721537 15
Rue Jacques Tati
F-69120 Vaulx en Velin
Paris SEW-USOCOME Tel. +33 1 64 42 40 80

Zone industrielle
2, rue Denis Papin
F-77390 Verneuil I'Etang

Fax +33 1 64 42 40 88

Autres adresses de

bureaux techniques en France sur demande

Allemagne
Siége social Bruchsal SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-0
Fabrication Ernst-Blickle-Stralle 42 Fax +49 7251 75-1970
Vente D-76646 Bruchsal http://www.sew-eurodrive.de
B.P. sew@sew-eurodrive.de
Postfach 3023 « D-76642 Bruchsal
Centre de Support- Centre SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1710
Client Réducteurs / Ernst-Blickle-Stralle 1 Fax +49 7251 75-1711
Moteurs D-76676 Graben-Neudorf sc-mitte-gm@sew-eurodrive.de
Centre SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 7251 75-1780

Electronique

Ernst-Blickle-Strale 42
D-76646 Bruchsal

Fax +49 7251 75-1769
sc-mitte-e@sew-eurodrive.de

Nord SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 5137 8798-30
Alte Ricklinger Strafle 40-42 Fax +49 5137 8798-55
D-30823 Garbsen (Hanovre) sc-nord@sew-eurodrive.de
Ost SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 3764 7606-0
Dankritzer Weg 1 Fax +49 3764 7606-30
D-08393 Meerane (Zwickau) sc-ost@sew-eurodrive.de
Sud SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 89 909552-10
DomagkstralRe 5 Fax +49 89 909552-50
D-85551 Kirchheim (Munich) sc-sued@sew-eurodrive.de
Ouest SEW-EURODRIVE GmbH & Co KG Tel. +49 2173 8507-30

Siemensstralle 1
D-40764 Langenfeld (Dusseldorf)

Fax +49 2173 8507-55
sc-west@sew-eurodrive.de

Drive Service Hotline / Service 24h sur 24

+49 180 5 SEWHELP
+49 180 5 7394357

Autres adresses de bureaux techniques en Allemagne sur demande

Autriche

Usine de montage
Vente
Service aprés-vente

Vienne

SEW-EURODRIVE Ges.m.b.H.
Richard-Strauss-Strasse 24
A-1230 Wien

Tel. +43 1 617 55 00-0
Fax +43 1 617 55 00-30
http://sew-eurodrive.at
sew@sew-eurodrive.at

09/2007
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Répertoire d’adresses

i

Italie

Usine de montage Milan SEW-EURODRIVE di R. Blickle & Co.s.a.s. Tel. +39 02 96 9801

Vente Via Bernini,14 Fax +39 02 96 799781

Service aprés-vente 1-20020 Solaro (Milano) http://www.sew-eurodrive.it

sewit@sew-eurodrive.it

Pays-Bas

Usine de montage Rotterdam VECTOR Aandrijftechniek B.V. Tel. +31 10 4463-700

Vente Industrieweg 175 Fax +31 10 4155-552

Service aprés-vente NL-3044 AS Rotterdam http://lwww.vector.nu
Postbus 10085 info@vector.nu
NL-3004 AB Rotterdam

Suisse

Usine de montage Bale Alfred Imhof A.G. Tel. +41 61 417 1717

Vente
Service aprés-vente

Jurastrasse 10
CH-4142 Minchenstein bei Basel

Fax +41 61 417 1700
http://www.imhof-sew.ch
info@imhof-sew.ch

09/2007







SEW-USOCOME est proche de vous ¥

Des interlocuteurs qui Des systemes d’entrai- Une exigence de qualité
réflechissent vite et Une assistance aprés-  nement et de commande Un savoir-faire consistant extréme et des

juste, et qui vous vente disponible qui surmultiplient et reconnu dans les standards élevés qui
accompagnent chaque 24 hsur 24 et automatiquement votre secteurs primordiaux de facilitent le travail au
jour vers l'avenir. 365 jours par an. capacité d'action. lindustrie moderne. quotidien.

el '

En mouvement

erpétuel ... -
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La proximité d'un réseau Des idées innovantes Un accés permanent a
de bureaux techniques dans pour pouvoir développer I'information et aux
votre pays. Et ailleurs aussi. demain les solutions données via Internet.

qui feront date
aprés-demain.
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