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Remarques générales
Utilisation de la documentation

1 Remarques générales
1.1 Utilisation de la documentation

Cette documentation est un élément a part entiere du produit ; elle contient des
remarques importantes pour l'exploitation et le service. Cette documentation s'adresse
a toutes les personnes qui réalisent des travaux de montage, d'installation, de mise en
service et de maintenance sur ce produit.

La documentation doit étre accessible dans des conditions de lisibilité satisfaisantes.
S'assurer que les responsables de l'installation et de son exploitation ainsi que les
personnes travaillant sur I'appareil sous leur propre responsabilité ont intégralement lu
et compris la documentation. En cas de doute et pour plus d'informations, consulter
l'interlocuteur SEW local.

1.2  Structure des consignes de sécurité

1.2.1 Signification des textes de signalisation

Le tableau suivant présente et explique les textes de signalisation pour les consignes
de sécurité, les remarques concernant les dommages matériels et les autres

remarques.
Texte de signalisation Signification Conséquences en cas de
non-respect
A DANGER! Danger imminent Blessures graves ou mortelles
A AVERTISSEMENT! | Situation potentiellement Blessures graves ou mortelles
dangereuse
A PRUDENCE'! Situation potentiellement Blessures légéres
dangereuse
ATTENTION ! Risque de dommages Endommagement du systéme
materiels d'entrainement ou du milieu
environnant
REMARQUE Remarque utile ou conseil faci-
litant la manipulation du
systéme d'entrainement

1.2.2 Structure des consignes de sécurité relatives a un chapitre

Les consignes de sécurité relatives a un chapitre ne sont pas valables uniquement pour
une action spécifique, mais pour différentes actions concernant un chapitre. Les picto-
grammes utilisés rendent attentif a un danger général ou spécifique.

Présentation formelle d'une consigne de sécurité relative a un chapitre :

A TEXTE DE SIGNALISATION !

Nature et source du danger

Risques en cas de non-respect des consignes
* Mesure(s) préventive(s)

1.2.3 Structure des consignes de sécurité intégrées

Les consignes de sécurité intégrées sont placées directement au niveau des instruc-
tions opérationnelles, juste avant I'étape dangereuse.

Présentation formelle d'une consigne de sécurité intégrée :
* A TEXTE DE SIGNALISATION ! Nature et source du danger

Risques en cas de non-respect des consignes
— Mesure(s) préventive(s)
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1.3

1.4

1.5

1.6

1.7

Remarques générales
Recours en cas de défectuosité

Recours en cas de défectuosité

Il est impératif de respecter les instructions et remarques de la documentation afin d'ob-
tenir un fonctionnement correct et de bénéficier, le cas échéant, d'un recours en cas de
défectuosité. Il est donc recommandé de lire la documentation avant de faire fonctionner
les appareils.

Exclusion de la responsabilité

Le respect des instructions de cette documentation est la condition pour étre assuré du
fonctionnement sar de I'unité MOVIPRO® et pour obtenir les caractéristiques de produit
et les performances indiquées. SEW décline toute responsabilité en cas de dommages
corporels ou matériels survenus suite au non-respect des consignes de la notice
d'exploitation. Les recours de garantie sont exclus dans ces cas.

Documents de référence

Cette documentation ne remplace pas la notice d'exploitation détaillée ! Ne faire mettre
en service et installer le MOVIPRO® que par du personnel électricien qualifié confor-
mément aux prescriptions de protection en vigueur et selon les instructions de la notice
d'exploitation MOVIPRO® SDC.

Consignes de sécurité générales concernant les systémes de bus

Vous disposez ainsi d'un systéme de communication permettant d'adapter précisément
le MOVIPRO® SDC a I'application. Comme pour tout systéme de bus, il subsiste le
risque d'une modification invisible de I'extérieur (par rapport au variateur) des para-
meétres et donc du comportement du variateur. Ce qui peut entrainer un comportement
inattendu (pas incontrdlé) du systéme.

Fonctions de sécurité

Le MOVIPRO® ne doit en aucun cas assurer des fonctions de sécurité, sauf si celles-ci
sont explicitement décrites et autorisées.

Pour des applications de sécurité, tenir compte impérativement des indications de la
documentation suivante.

* Manuel Sécurité fonctionnelle pour MOVIPRO® SDC

Pour les applications de sécurité, seuls les composants SEW fournis expressément
pour cette exécution sont autorisés.
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Remarques générales
Applications de levage

1.8 Applications de levage

* Les applications de levage sont possibles avec le MOVIPRO® SDC uniquement
dans les conditions suivantes :

— Une mise en service du systéme de levage doit étre effectuée.

« Le MOVIPRO® ne doit pas étre utilisé comme dispositif de sécurité pour les appli-
cations de levage.

Pour éviter des dommages corporels ou matériels, prévoir des systemes de
surveillance ou des dispositifs de protection mécaniques.

1.9 Mention concernant les droits d'auteur

© 2010 — SEW-EURODRIVE. Tous droits réservés.

Toute reproduction, exploitation, diffusion ou autre utilisation — méme partielle — est
interdite.
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2 Applicatifs dans MOVITOOLS® MotionStudio
Applicatifs pour MOVIPRO® SDC

2 Applicatifs dans MOVITOOLS® MotionStudio
2.1 Applicatifs pour MOVIPRO® SDC

2.1.1 Description

Taches de
I'entrainement

Solution avec
MOVIPRO® SDC

Avantages

Fournitures et
documentation

jude

Les taches de I'entrainement dans l'industrie nécessitent souvent plus que la régulation
de vitesse d'un moteur. |l est souvent nécessaire que le variateur pilote également des
déplacements complexes et remplisse des taches typiques de l'automate.

Pour le champ d'application "Positionnement”, SEW propose divers programmes de
pilotage standardisés : les applicatifs.

L'applicatif permet un paramétrage guidé grace aune interface utilisateur conviviale.
Seuls paramétres nécessaires a l'application doivent étre saisis. L'applicatif génere
ensuite le programme de pilotage et le charge dans le variateur. Le MOVIPRO™ SDC
prend en charge la gestion compléte des mouvements. L'applicatif allége ainsi la tdche
de l'automate amont.

Les applicatifs présentent les avantages suivants :

» Nombreuses fonctionnalités

» Interface utilisateur conviviale

» Seuls les parametres nécessaires pour I'application sont a saisir.

» Paramétrage guidé au lieu d'une programmation fastidieuse

* Aucune expérience en programmation nécessaire

» Prise en main rapide et donc configuration et mise en service plus rapides

+ Gestion compléte des mouvements directement dans le MOVIPRO®

Les applicatifs font partie intégrante du logiciel MOVITOOLS® MotionStudio et peuvent
étre utilisés avec tous les MOVIPRO® SDC.

REMARQUE

Les informations relatives a l'utilisation des applicatifs sont disponibles dans les
manuels des Applicatifs MOVIDRIVE® B. Ces manuels sont disponibles en fichier
PDF pour téléchargement sur notre site Internet.
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Applicatifs dans MOVITOOLS® MotionStudio
Applicatifs pour MOVIPRO® SDC

2.1.2 Applicatifs disponibles

Positionnement
par bus

Pour le MOVIPRO® SDC, les applicatifs suivants sont disponibles.

Positionnement par bus

Positionnement par bus (6 DP)

Positionnement Modulo

Positionnement par tableau

Positionnement par Touch Probe par bus
Automotive AMAO801

L'applicatif "Positionnement par bus" présente la fonctionnalité suivante :

Nombre variable et illimité de positions cibles

Possibilité de définir la vitesse de déplacement pour le positionnement

Déplacement maximal £ 32 700 mm

Positioning via HBus
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Applicatifs dans MOVITOOLS® MotionStudio
Applicatifs pour MOVIPRO® SDC

Positionnement L'applicatif "Positionnement par bus (6 DP)" présente les fonctionnalités suivantes :

par bus (6 DP) Nombre variable de positions cibles

» La vitesse de déplacement pour le positionnement ainsi que la rampe d'accélération
et de décélération sont définies de fagon variable par I'automate.

+ Déplacement maximal £ 26 2100 mm

» Le fonctionnement est possible avec 4 données-process au lieu de 6. Dans ce cas,
la définition variable de la forme de la rampe est alors superflue.

=Io]x|
D% an @ elq

Monitor 'Positioning via bus’
v Decoded View |.2, Hexadecimal Vlew|

(" Monitor mode ' Control
PO1: Controlword 2 Pl1: Statusword
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Applicatifs dans MOVITOOLS® MotionStudio
Applicatifs pour MOVIPRO® SDC

Positionnement L'applicatif "Positionnement Modulo" présente les fonctionnalités suivantes :
Modulo * Les bus de terrain avec 4 ou 6 mots-données-process sont supportés.
» Définition des positions cibles avec deux mots-données-process

» Possibilité de définir la vitesse de déplacement

* Pourle pilotage de plus de 4 mots-données-process, possibilité de choisir entre deux
rampes.

* En cas de pilotage de plus de 6 mots-données-process, possibilité de définir la
rampe d'accélération et de décélération via les mots-données-process 5 et 6.

* En cas de liaison non positive (= sujette au glissement) entre I'arbre moteur et
I'application, la mesure du déplacement peut étre effectuée avec un codeur incré-
mental externe ou un codeur absolu. Le codeur doit étre monté sans glissement sur
I'application.

Positionnement L'applicatif "Positionnement par tableau" présente les fonctionnalités suivantes :
par tableau + Pilotage par bus de terrain
+ 32 positions de tableau dans le variateur

» Possibilité de définir la vitesse de déplacement

Il T able positioning

roldem @ |

~Binaty inputs basic unit———— ~Binamy inputs DIO
_ DIOO; /Controfier inhibit 1 DIN0: Mode Low
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Applicatifs dans MOVITOOLS® MotionStudio
Applicatifs pour MOVIPRO® SDC

Positionnement L'applicatif "Positionnement par Touch Probe" présente les fonctionnalités suivantes :

par Touch Probe Nombre variable et illimité de positions cibles

» Possibilité de définir la vitesse de déplacement (sur les rampes de position linéaires,
il est possible de procéder a des modifications pendant le déplacement)

+ Déplacement maximal £ 32 700 m

Sensor based poﬂtlnmnq V’IB bsus

IEEEECE
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Applicatifs dans MOVITOOLS® MotionStudio
Applicatifs pour MOVIPRO® SDC

Automotive L'applicatif "Automotive AMAO801" présente les fonctionnalités suivantes.

AMA0801 + L'applicatif "Automotive AMA0801" permet de réaliser des leviers, des applications

de convoyage et des machines dont les entrainements se déplacent par inter-
mittence ou en permanence par synchronisation angulaire les uns par rapport aux
autres.

» L'applicatif "Automotive AMAOQ801" dispose d'une interface données-process
commutable. Sur demande, la définition de la consigne peut étre effectuée de fagon
variable ou binaire.

» Le programme permet de piloter les différents entrainements. En "mode synchro-
nisé", ces entrainements peuvent étre synchronisés avec un entrainement maitre.
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3 (‘@ Mise en service

@ Déroulement de la mise en service

3 Mise en service
3.1 Déroulement de la mise en service

L'illustration suivante présente la mise en service du MOVIPRO® et renvoie aux autres documentations en
vigueur :
M1

Mise en service du moteur — Pour plus d'informations, consulter la notice
d'exploitation du moteur.

[2] Mise en service du — Pour plus d'informations, consulter la notice
MOVIPRO® d'exploitation MOVIPRO® SDC
[3] Paramétrage — Pour plus d'informations, consulter le chapitre

"Paramétrage du MOVIPRO®" (voir page 83)

Configuration bus de terrain Pour plus d'informations, consulter les chapitres
suivants :
"Configuration de PROFINET IO" (voir page 27)
"Applicatifs dans MOVITOOLS® MotionStudio"
(voir page 8)
— "Configuration des données-process" (voir
page 60)

3.2 Liste de contréle pour la mise en service

3.21 Travaux préliminaires
S'assurer que les travaux préliminaires suivants ont été effectués :

« Le logiciel MOVITOOLS® MotionStudio & partir de la version 5.60 doit étre installé
sur le PC d'ingénierie.

+ Le fichier GSDML "GSDML-V2.1-SEW-MOVIPRO-JJJIMMTT.xmlI" doit étre
disponible.

+ La liaison entre le PC d'ingénierie et le MOVIPRO® doit étre établie.

— L'adresse IP du PC d'ingénierie et celle du MOVIPRO® doivent étre identiques
(voir page 77), a I'exception de I'octet inférieur.

— Les masques de sous-réseau du PC d'ingénierie et du MOVIPRO® doivent étre
identiques.

— Le MOVIPRO® doit étre accessible & partir du PC d'ingénierie, a l'aide de l'ins-
truction Ping.
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Mise en service (‘@ 3

Liste de contréle pour la mise en service @

3.2.2 Installation de I'appareil

Suivre les étapes suivantes :

1.

Installer les composants conformément aux instructions figurant dans la notice
d'exploitation du MOVIPRO®.

— liaison réseau
— cables moteur
— résistance de freinage

— tension de sauvegarde DC 24 V

. Mettre toutes les alimentations du MOVIPRO® sous tension.

3.2.3 Configurer le MOVIPRO®
REMARQUE

i

Les informations concernant l'utilisation du programme MOVITOOLS® MotionStudio
figurent au chapitre "Fonctionnement de MOVITOOLS® MotionStudio" (voir page 72).

Pour configurer le MOVIPRO®, suivre les étapes suivantes :

R

N

Lancer MOVITOOLS® MotionStudio.

Créer un nouveau projet.

Configurer les réglages de communication sur "Ethernet".
Procéder a un scanning de l'appareil.

Sélectionner le MOVIPRO®.

Effectuer un clic droit et sélectionner [Mise en service] / [Mise en service] dans le
menu contextuel.

Procéder a une mise en service du moteur (voir page 97).

8. Sinécessaire, charger I'applicatif correspondant dans le MOVIPRO®.

9. Vérifier si I'échange de données-process entre l'automate et le MOVIPRO®

fonctionne.

10.Activer la libération du MOVIPRO®.
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Consignes d'installation
Raccordement bus de terrain

4 Consignes d'installation
REMARQUE

@
1 Le montage et l'installation du MOVIPRO® sont décrits dans la notice d'exploitation
MOVIPRO® SDC.

Pour faciliter I'utilisation, ce chapitre contient des informations pour l'installation
d’Ethernet.

4.1 Raccordement bus de terrain
4.1.1 Bus de terrain Ethernet X4232_11 et X4232_12 (RJ45)

Utiliser des connecteurs RJ45 blindés préconfectionnés selon CEI 11801 version 2.0,

catégorie 5.
Fonction
Interface bus de terrain Ethernet
Mode de raccordement
RJ45 Push-Pull
Schéma de raccordement
e ol
2354433675
Affectation
N° Nom Fonction
1 TX+ Liaison d'émission (+)
2 TX- Liaison d'émission (-)
3 RX+ Liaison de réception (+)
4 res. Réservé
5 res. Réservé
6 RX- Liaison de réception (-)
7 res. Réservé
8 res. Réservé
ATTENTION !
Ne jamais connecter les cables a connecteur RJ45 sans enveloppe connecteur Push-
Pull.

Endommagement du connecteur Push-Pull RJ45.

« Utiliser exclusivement des contre-connecteurs RJ45 Push-Pull conformes a la
norme CEl PAS 61076-3-117.
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Consignes d'installation 4
Raccordement bus de terrain

41.2 Bus de terrain Ethernet-X4233_11 et X4233_12 (M12)

Fonction

Interface bus de terrain Ethernet 4 poles

Mode de raccordement

M12, 4 pobles, femelle, détrompage D

Schéma de raccordement

2464600971

Affectation

N° Nom Fonction

1 TX+ Liaison d'émission (+)
2 RX+ Liaison de réception (+)
3 TX- Liaison d'émission (-)

4 RX- Liaison de réception (-)
5 res. Réservé

4.1.3 Liaison MOVIPRO® - Ethernet

[0

Pour raccorder le MOVIPRO® au réseau Ethernet, relier I'une des interfaces Ethernet
suivantes avec les autres participants du réseau a l'aide d'un conducteur blindé a paires
torsadées selon la catégorie 5, classe D conforme & CEI 11801, version 2.0.

. X4232_11 (RJ45)
. X4232_12 (RJ45)
. X4233_11 (M12)
. X4233_12 (M12)

Le switch intégré apporte une aide pour la réalisation d'une architecture linéaire et
permet la fonctionnalité d'Autocrossing.

REMARQUE

Selon la norme CEI802.3, la longueur de céable maximale pour Ethernet
10/100 Mbauds (10BaseT / 100BaseT), p. ex. entre deux participants du réseau, est
de 100 m.
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4.2 Le switch Ethernet intégré

[

Le switch Ethernet intégré permet de réaliser les architectures linéaires habituelles de
la technique de bus de terrain. Bien entendu, d'autres architectures de bus, par exemple
en étoile ou en arborescence, sont également possibles. Les architectures circulaires
ne sont pas supportées.

REMARQUE

Le nombre de switchs Ethernet industriels branchés en ligne influe sur la durée des
télégrammes. Si un télégramme parcourt les appareils, la durée du télégramme est
ralentie par la fonction Store & Forward du switch Ethernet :

« d'environ 10 ps (pour 100 Mbits/s) pour les téléegrammes de 64 octets
» d'environ 130 ys (pour 100 Mbits/s) pour les télégrammes de 1 500 octets

Ce qui signifie que la durée des télégrammes s'accroit lorsque le nombre d'appareils
parcourus augmente.

4.21 Autocrossing

Les deux ports externes du switch Ethernet ont une fonctionnalité d'Autocrossing. Il est
par conséquent possible d'utiliser tant des cables directs (Patch) que des cables croisés
(Cross-Over) pour la liaison avec le prochain participant Ethernet.

4.2.2 Autonégociation

Lors de I'établissement de la communication vers le prochain participant, les deux
participants Ethernet déterminent la fréquence de transmission et le mode duplex. Pour
cela, les deux ports Ethernet du module EtherNet supportent la fonctionnalité d'auto-
négociation et fonctionnent au choix avec une fréquence de transmission de 100 Mbits
ou de 10 Mbits en mode duplex ou en mode semi-duplex.

4.3 Adressage TCP/IP et sous-réseaux

4.3.1 Introduction

4.3.2 MAC-ID

Les réglages de l'adresse pour le protocole IP sont réalisés a l'aide des paramétres
suivants.

+ MAC-ID

» Adresse IP

* Masque de sous-réseau
» Passerelle par défaut

Pour le réglage correct des paramétres, ce chapitre explique les mécanismes d'adres-
sage et la classification des réseaux IP en sous-réseaux.

L'adresse MAC-ID (Media Access Controller) sert de base pour tous les réglages
d'adresse. L'adresse MAC-ID d'un appareil Ethernet est une valeur a six octets (48 bits)
attribuée une seule fois au niveau mondial. Les appareils Ethernet de SEW ont I'adresse
MAC-ID 00-0F-69-xx-xx-xx. L'adresse MAC-ID peut difficilement étre utilisée avec des
grands réseaux. C'est pourquoi on utilise des adresses IP librement attribuables.
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4.3.3 Adresse IP

L'adresse IP est une valeur 32 bits qui identifie clairement un participant dans le réseau.
L'adresse IP est représentée par quatre nombres décimaux, séparés les uns des autres
par des points.

Exemple : 192.168.10.4

Chaque nombre décimal correspond a un octet (= 8 bits) de I'adresse et peut également
étre représenté en binaire (voir tableau suivant).

Octet 1 Octet 2 Octet 3 Octet 4

11000000 .1 10101000 . 00001010 . 00000100

L'adresse IP est composée d'une adresse de réseau et d'une adresse de participant
(voir tableau suivant).

Adresse de réseau Adresse de participant
192.168.10 4

La part de 'adresse IP qui désigne le réseau et la part qui identifie le participant est
déterminée par la classe du réseau et le masque de sous-réseau.

Les adresses de participant composées uniquement de zéros et de uns (binaires) ne
sont pas admissibles car elles sont utilisées pour le réseau lui-méme ou pour une
adresse Broadcast.

4.3.4 Classes de réseau

Le premier octet de I'adresse IP définit la classe du réseau et donc la répartition entre
adresse de réseau et adresse de participant.

Plage de Classe de ; . Signification
valeurs réseau Adresse de réseau compléte
exemple
Octet 1 (exemple)
0-127 A 10.1.22.3 10 = adresse de réseau
1.22.3 = adresse de participant
128 — 191 B 172.16.52.4 172.16 = adresse de réseau
52.4 = adresse de participant
192 — 223 C 192.168.10.4 192.168.10 = adresse de réseau
4 = adresse de participant

Pour de nombreux réseaux, cette répartition sommaire n'est pas suffisante. lls utilisent
en plus un masque de sous-réseau réglable plus détaillé.
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4.3.5 Masque de sous-réseau

Le masque de sous-réseau permet une classification encore plus précise des classes
de réseau. De méme que l'adresse IP, le masque de sous-réseau est représenté par
quatre nombres décimaux, séparés les uns des autres par des points.

Exemple : 255.255.255.128

Chaque nombre décimal correspond a un octet (= 8 bits) du masque de sous-réseau et
peut également étre représenté en binaire (voir tableau suivant).

‘ Octet 1 Octet 2 Octet 3 Octet 4
‘ 11111111 .MMM . 11111111 . 10000000

En écrivant I'adresse IP et le masque de sous-réseau l'une sous l'autre, on constate,
dans la représentation binaire du masque de sous-réseau, que tous les 1 déterminent
'adresse de réseau et tous les O identifient I'adresse de participant (voir tableau

suivant).
Octet 1 Octet 2 Octet 3 Octet 4
décimal 192 . | 168. . 10 . 129
Adresse IP
binaire 11000000 . 10101000 . 00001010 . 10000001
Masque de décimal 255 . 255 . 255 . 128
sous-réseau binaire 11111111 . 1M1 111N .| 10000000

Le réseau en classe C portant I'adresse 192.168.10 est divisé par le masque de sous-
réseau 255.255.255.128. Ce qui génere deux réseaux portant les adresses
192.168.10.0 et 192.168.10.128.

Les adresses de participant admissibles dans les deux réseaux sont :
+ 192.168.10.1 — 192.168.10.126
+ 192.168.10.129 — 192.168.10.254

Les participants du réseau déterminent, grace au ET logique de l'adresse IP et du
masque de sous-réseau, si leur partenaire de communication se trouve dans leur propre
réseau ou dans un autre réseau. Si le partenaire de communication se trouve dans un
autre réseau, la passerelle par défaut est mise a contribution pour le transfert des
données.

4.3.6 Passerelle par défaut

La passerelle par défaut est également activée par une adresse 32 bits. L'adresse
32 bits est représentée par quatre chiffres, séparés les uns des autres par des points.

Exemple : 192.168.10.1

La passerelle par défaut permet d'établir la liaison avec d'autres réseaux. Ainsi, un
partenaire de réseau qui veut adresser un autre participant, peut effectuer un ET logique
de I'adresse IP avec le masque de sous-réseau et définir si le participant recherché se
trouve dans le méme réseau que lui. Si cela n'est pas le cas, la passerelle (routeur),
intégrée dans le réseau propre, est activée. La passerelle se charge alors de la trans-
mission des paquets de données.
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4.4 Réglage des parametres d'adresse IP

441 Premiére mise en service

A la livraison, le MOVIPRO® a les paramétres d'adresse IP suivants :

Interface de service Ethernet
Adresse IP standard Masque de sous-réseau
192.168.10.4 255.255.255.0

4.4.2 Modification des paramétres d'adresse IP aprés la premiére mise en service

i

REMARQUE

Sur les modules PROFINET 1O, I'affectation de I'adresse IP s'effectue via le systéme
d'ingénierie du contrdleur 10 (voir page 31). Dans ce cas, il n'est pas nécessaire de
régler I'adresse IP avec MOVITOOLS® MotionStudio.

Si le MOVIPRO® a été mis en service avec une adresse IP valide, il est également
possible d'accéder aux parameétres d'adresse IP via le raccordement bus de terrain
Ethernet mais aussi via l'interface de service Ethernet.

Les paramétres d'adresse IP peuvent étre modifiés via Ethernet de la maniére suivante :
+ al'aide du logiciel MOVITOOLS® MotionStudio
» avec I'éditeur d'adresses SEW "SEW adress Editor" (voir page 22) (utilitaire logiciel)

Il est également possible de modifier les paramétres d'adresse IP via d'autres interfaces
du MOVIPRO®.

Si les parameétres d'adresse IP ont été affectés au MOVIPRO® par un serveur DHCP,
ces parameétres ne pourront étre modifiés qu'en adaptant les réglages du serveur
DHCP.

Les possibilités mentionnées ci-dessus pour modifier les parametres d'adresse IP ne
sont efficaces que si la tension d'alimentation (incl. DC 24 V) est coupée, puis de
nouveau appliquée.

Le mode d'adressage de I'adresse IP peut étre réglé dans MOVITOOLS® MotionStudio,
dans l'arborescence paramétres de l'unité de communication et de pilotage PFH-..,
dans le paramétre DHCP Startup Control.

» Reéglage "Paramétres IP sauvegardés"
Les paramétres d'adresse IP sauvegardés sont utilisés.
» Réglage "DHCP"
Les paramétres d'adresse IP sont demandés par un serveur DHCP.
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4.4.3 Editeur d’adresse SEW

Afin d'accéder aux réglages IP du MOVIPRO® sans que les réglages Ethernet du PC et
de MOVIPRO® ne concordent, il est également possible d'utiliser I'éditeur d'adresse
SEW .

L'éditeur d'adresses de MOVITOOLS® MotionStudio permet d'afficher et de régler les
réglages IP de tous les appareils SEW du sous-réseau local. Pour plus d'informations,
consulter le chapitre "Fonctionnement de MOVITOOLS® MotionStudio” (voir page 72).

» De cette maniére, il est possible de définir les réglages nécessaires sur le PC a partir
d'une installation en cours de fonctionnement, permettant un accés via Ethernet
avec les outils de diagnostic et d'ingénierie nécessaires.

» Lors de la mise en service d'un appareil, il est ainsi possible de définir les réglages
IP du MOVIPRO® sans modifications des liaisons réseau ou des réglages du PC.

4.5 Blindage et pose du céble de bus

Utiliser exclusivement des cables blindés et des éléments de liaison qui satisfont aux
exigences de la catégorie 5, classe D selon CEI 11801, version 2.0.

Le blindage correct du cable de bus atténue les perturbations électriques typiques d'un
milieu industriel. Les mesures suivantes permettent d'assurer un blindage optimal.

» Serrer solidement les vis de fixation des connecteurs, modules et liaisons
d'équipotentialité.
» Utiliser exclusivement des connecteurs avec boitiers métalliques ou métallisés.

* Pour mettre le blindage du connecteur a la terre, utiliser un contact de grande
surface.

» Mettre le blindage du céble de bus a la terre aux deux extrémités.

* Ne pas faire cheminer le cable de transmission des signaux ou le cable de bus
parallelement aux cables de puissance (cables d'alimentation moteur), mais dans
des goulottes séparées.

* En milieu industriel, utiliser des colliers a reprise de blindage métalliques mis a la
terre.

» Faire cheminer le cable de transmission des signaux et I'équilibrage de potentiel
correspondant ensemble avec un écart minimal.

« Eviter de rallonger les cables de bus par des connecteurs.

» Faire cheminer le cable de bus le long des surfaces de masse existantes.

ATTENTION !

Le blindage du cable est relié a la terre des deux cotés et peut étre soumis a des
différences de potentiel. Aussi, il est possible qu'apparaisse un courant dans la tresse
de blindage. Dans ce cas, veiller a un équilibrage de potentiel suffisant en respectant
les consignes VDE applicables.
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4.6 Informations d'état et messages de défaut

L'afficheur 7 segments fournit des informations concernant I'état du MOVIPRO®. En cas
de dysfonctionnements répétés, contacter le service aprés-vente SEW.

L'état actuel de I'appareil est indiqué par I'afficheur 7 segments. Si plusieurs états ou
défauts sont actifs simultanément, c'est I'état / le défaut avec la plus haute priorité qui
est affiché.

4.6.1 Etat appareil
Les états appareil suivants sont possibles :

Affichage Description
[ el L'interrupteur marche/arrét est
20000 désactive.

Initialisation : une liaison est établie
vers tous les composants internes.

I QRN Aprés un remplacement d'appareil,
Y NN S 2 rer
cette opération peut durer quelques
minutes.

La liaison a été établie correctement.

‘f@ ‘f’ﬂ Af;] L'état des composants ou de I'appli-
L0 L cation s'affiche au bout de 3 s.
Il 00 0 Point clignotant : applicatif en cours
r ‘@o 0200 DDD(]‘ » ‘@0 DDDUO @0 1 de fonctionnement.
0010 > 0 00 00 Défaut bus de terrain
Vmuu I 1%, )
= = = L'appareil est en attente d'un reset du
020020 0.0
0L, DC 24 V.
il xR Défaut de communication avec I'étage
U:’o ,;(]o Djo de puissance.
0 Défaut dans la périphérie externe.
L,
0 Un applicatif non autorisé a été
(A (A chargé.
Padiaillni 0 07 0 Y Configuration avec le configurateur

d'application non achevée
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Affichage Description
- " 7 = ™ " 7 ™ 1’ = ™ " Surcharge tension capteurs groupe 1
U O U g R O R ) G Oy

> ‘U.’o R(gn(S ‘DD'O L ‘UD'O L ‘DD'O L L

L |

- = = = = = ™ = ™ 4 Surcharge tension capteurs groupe 2
000 (00 [ N | [ N | [ N |
ﬁu&%*&mg*amg*gmgq

Défaut de communication interne

)

-
Q‘

-
!-
D-
&
'-
&

4.6.2 Etat variateur

L'état du variateur est représenté par I'affichage de I'adresse / du numéro de I'axe et du
code d'état correspondant sous la forme A1.y.

REMARQUE

L'affichage de I'état de I'appareil est prioritaire sur I'affichage de I'état du variateur.
L'état du variateur n'est pas affiché si l'interrupteur marche/arrét est désactivé ou en
cas de défaut du bus.

jude

L'illustration suivante montre I'affichage de I'état "Marche" de I'axe 1 :

08t
R
1820269707

Le tableau suivant répertorie les différents codes d'état :

Afficheur 7 Etat appareil Signification

segments (octet High dans le mot

d'état 1)

0 Ogec Fonctionnement DC 24 V (variateur non prét)
1 1dec Verrouillage activé

2 24sc Pas de libération

3 3gec Courant a l'arrét

4 Aeo ' Libération

5 546c Régulation n

6 64ec Régulation M

7 74éc ' Maintien de position

8 84ec Réglage-usine

9 94éc Fin de course atteint

A 10gec . Option technologique

c 12460 Prise de référence IPOSPIUS®

d 134éc Rattrapage

E 144¢c ' Mesure codeur

F Code défaut (voir page 151) Affichage défaut (clignotant)

Liaison U 17 46c "Arrét sar" activé

* (point clignotant) - . Applicatif en cours de fonctionnement

A AVERTISSEMENT !
Mauvaise interprétation de I'affichage U = "Arrét sir" activé
Blessures graves ou mortelles

L'affichage U = "Arrét str" activé n'est pas un élément de sécurité et ne doit donc
pas étre utilisé en tant que fonction de sécurité !
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4.6.3 Défaut variateur

En cas de défaut du variateur, 'affichage d'état indique en alternance I'adresse / le
numéro de l'axe et a trois reprises le code défaut correspondant.

L'illustration suivante montre I'affichage du défaut "Surtempérature" de I'axe 1.

[V R i T R i ) G i
ﬁgu&*ugu*ugu*ugaq

1806505867

La liste des codes de défaut se trouve au chapitre "Service aprés-vente / Liste de
défauts MOVIPRO® SDC" (voir page 151).

4.6.4 Diodes d'état

Les diodes d'état se trouvent sur le module de service du MOVIPRO® ; elles indiquent
I'état du bus de terrain et de l'appareil.

MOVIPRO®

g
=]

st 3
00 O
1954344587
[1] Diodes d'état S1, S2, S3
Diode d'état S1
PROFINET IO : : . . . .
Etat diode Etat ou cause du défaut Acquittement des défauts
. » Transfert des données en cours entre
Eteinte I'appareil PROFINET IO et le contré- -
leur PROFINET IO (Data Exchange)
Clignote en vert  ° Le contrdle du clignotement a été acti-
Cli vé dans la configuration de I'automate _
'9’)°te en PROFINET IO afin de localiser visuel-
vert/rouge lement (DEL) le participant.
» La liaison avec le contréleur »  Vérifier le raccordement PROFINET
PROFINET IO est interrompue. du MOVIPRO®.
Clignote en » L'appareil PROFINET IO ne reconnait | « Vérifier le contréleur PROFINET IO.
?ou o pas de lien. »  Vérifier le cablage du réseau
9 * Interruption du bus PROFINET.
* L'automate PROFINET IO ne
fonctionne pas.
Clignote en *  Un module non admissible a été insé- | «  Activer le logiciel STEP 7 HW Config
jaune ré dans le logiciel STEP 7 HW Config. en mode ONLINE et analyser les états
i des modules des emplacements de
Jaune, allumée l'appareil PROFINET 10.
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Diode d'état S2

Diode d'état S3
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Etat diode Etat ou cause du défaut Acquittement des défauts
Clignote en vert Le firmware de la passerelle bus de _
9 terrain fonctionne correctement.
Clignote en Sauvegarde des données en cours / _
vert/orange en cours de restauration.
Allumée en L'initialisation est activée. -
orange
Clignote en Mise a jour du firmware -
orange
La carte SD n'est pas embrochée. Procéder a une mise hors/remise
Clignote en Le systéme de fichier de la carte SD sous tension de I'appareil. En cas de
rouge est corrompu. répétition du défaut, contacter le
L'initialisation a échoué. service aprés-vente SEW.
Etat diode Etat ou cause du défaut Acquittement des défauts

Eteinte

Allumée en vert

Programme en cours

Aucun programme chargé

Remplacer la carte SD.
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Configurer le contréleur PROFINET 10 @

5 Configuration de PROFINET IO
5.1  Configurer le contréleur PROFINET IO

Les paragraphes suivants décrivent la configuration d'un MOVIPRO® avec interface
PROFINET. La configuration est décrite en exemple a I'aide du logiciel de configuration
SIMATIC STEP 7 avec une CPU SIMATIC 315F-2 PN/DP.

5.1.1 Installer un fichier GSDML

i

REMARQUE

La version actuelle des fichiers GSD(ML) est disponible pour téléchargement sur notre
site Internet. lls sont stockés dans la rubrique "Logiciels" des MOVIPRO®.

Pour l'installation du fichier GSDML, procéder de la maniére suivante.

1.

Lancer STEP 7 HW Config et sélectionner [Installer un nouveau fichier GSD] dans
le menu [Options].

Une fenétre apparait a I'écran.

. Cliquer sur [Parcourir] et sélectionner le fichier suivant :

"GSDML-V2.1-SEW-MOVIPRO-AAAMMJJ.xml" (AAAMMJJ correspond a la date)

3. Pour confirmer la sélection, cliquer sur [OK].

4. Vous trouverez ensuite la carte PROFINET IO pour le MOVIPRO® dans le catalogue

des matériels sous [PROFINET 0]/ [Appareils de terrain supplémentaires] / [Drives]
[ [SEW]/[MOVIPROQO].

Trois entrées sont proposées :

+ MOVIPRO V1.0

*+ MOVIPRO V1.0ALT

+ MOVIPRO V1.1

Pour le MOVIPRO® SDC, utiliser I'entrée "MOVIPRO V1.1".

Manuel MOVIPRO® SDC avec interface PROFINET

5

27



5 (‘{ I ) Configuration de PROFINET 10
@ Configurer le contréleur PROFINET 10

5.1.2 Attribuer le nom d'appareil PROFINET
Procéder de la maniére suivante pour I'attribution du nom d'appareil PROFINET :

1. Dans STEP 7 HW Config, sélectionner [Ethernet] / [Edit Ethernet node] dans le
menu [Target system].

La fenétre suivante s'ouvre.

Edit Ethernet Node %]

Ethernet node
Modes accessible online

MAL address: |00-0F -53-01-40-5B Browse... ! [1]
Set [P configuration
* Use |P parameters
2
2l ‘ G atenay
IF address: |1D'3'?1'1 58 " Do not use router
Subriet mask: |255.255.252.‘0 " Lse router
13] Address: 10,3681 — [4]
" Dbtain IP address friam a DHCP server
Identified by
i+ i i
Client 10 |
[B] ————— Assign IF Configuration |

Agzzign device name

Device name: |Mc|\,r|‘p|:g|j Assign Name r ' r [71
(6]

Reset to factom settings

Reset
[8] ——— Cloze | Help

9007200469135755

[1] Bouton [Browse...] (Parcouirir...)

[2] Champ de saisie "IP Address" (Adresse IP)

[3] Champ de saisie "Subnet mask" (Masque de sous-réseau)
[4] Champ de saisie "Router Address" (Adresse routeur)

[5] Bouton "Assign IP Configuration" (Attribuer configuration IP)
[6] Champ de saisie "Device Name" (Nom d'appareil)

[7] Bouton "Assign Name" (Atttribuer nom)

[8] Bouton [Close] (Fermer)

2. Dans le bloc "Ethernet node" (Participant Ethernet), cliquer sur le bouton
[Browse...] [1] (Parcourir). Une liste de tous les participants PROFINET 1O acces-
sibles en ligne a l'aide de votre outil de configuration apparait.

Le contrdle du clignotement peut en outre étre utilisé afin de localiser visuellement
le participant. Pour plus d'informations, consulter le chapitre "Diode d'état S1
PROFINET IO" (voir page 25).
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. Sélectionner le participant souhaité.

Le participant SEW apparait sous "Device Type". Le nom de l'appareil doit étre
explicite. Plusieurs MOVIPRO® peuvent étre distingués par les adresses MAC affi-
chées. L'adresse MAC est collée sur le MOVIPRO®.

. Saisir le nom d'appareil dans le champ "Device Name" [6] et cliquer sur le bouton

"Assign Name" [7].

Le nom d'appareil peut comporter jusqu'a 255 caractéres. Le nom d'appareil est
transmis et sauvegardé dans le participant.

Le bouton [Reset] permet de modifier en ligne le nom d'appareil du MOVIPRO®. Un
redémarrage du MOVIPRO® est ensuite nécessaire.

. Saisir une adresse IP [2], un masque de sous-réseau [3] et le cas échéant une

adresse routeur [4].
Cliquer sur le bouton [Assign IP Configuration] [5].

REMARQUE

Le controleur 10 ne doit pas encore échanger de données cycliques avec les
appareils 10.

. Cliquer a nouveau sur le bouton [Browse...] [1] afin de vérifier que les réglages ont

bien été pris en compte.

. Cliquer sur le bouton [Close] [8].

5.2 Configurer l'interface PROFINET pour un MOVIPRO®

5.2.1 Créer un nouveau projet

Pour créer un nouveau projet, procéder de la maniére suivante :

1.

Lancer le gestionnaire SIMATIC et créer un nouveau projet.

Sélectionner le mode de pilotage et insérer les blocs de données souhaités. Les
blocs de données suivants sont particulierement utiles :

+ Bloc de données OB82 : ce bloc de données permet d'éviter que I'automate ne
passe sur "STOP" en cas d'alarme de diagnostic.

+ Bloc de données OB86 : ce bloc de données signale la défection de la péri-
phérie décentralisée.

* Bloc de données OB122 : ce bloc de données apparait si l'automate ne parvient
pas a accéder aux données d'un participant de la périphérie décentralisée. Ceci
peut se produire p. ex. si le MOVIPRO® n'est prét a fonctionner qu'aprés
l'automate.

Lancer STEP7 HW Config et sélectionner I'emplacement PROFINET IO dans le
répertoire.

3. Insérer via le menu contextuel (clic droit) un systtme PROFINET I10.
4. Attribuer une adresse IP au contréleur PROFINET I10.

Insérer un nouveau sous-systeme PROFINET a l'aide du bouton [Ethernet].
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6. Dans le catalogue des matériels, ouvrir [PROFINET IQO] / [Appareils de terrain

supplémentaires] / [Drives] / [SEW] / [MOVIPRO].

Trois entrées sont proposées :

+ MOVIPRO V1.0

 MOVIPRO V1.0ALT

+ MOVIPRO V1.1

Pour le MOVIPRO® SDC, utiliser I'entrée "MOVIPRO V1.1".

. Al'aide de la souris, glisser-déposer "MOVIPRO V1.1" sur "PROFINET-IO-System"

et attribuer le nom de station PROFINET. Ce nom de station doit étre identique au
nom de l'appareil pour PROFINET réglé dans le MOVIPRO®.

. Saisir les adresses d'E/S ou de périphérie dans I'emplacement 2 et sauvegarder la

configuration.

Pour la configuration avec PROFINET, on utilise le Slot-Model" (modéle d'empla-
cement). On attribue ainsi a chaque emplacement une interface bus de terrain
MOVIPRO®. La répartition s'effectue de la maniére suivante :

--[C] MOVIFROD
+-gg MOWIFRO 1.0

+-mg MOVIPRD W10 OLD
=g MOVIPRO W11
I Slat not used

—1-{_] Slat1: PROFIS afe Option
F-Maodule 1/0 (2 Byte)
=-Z1 Slot2-17: PD Channel
01 process data word
02 process data words
03 process data words
04 process data words
05 process data words
08 process data words
07 process data words
08 process data words
09 process data words
10 process data words
11 process data words
12 process data words
13 process data words
14 process data words
15 process data words
16 process data words
18 process data words
21 process data words
24 process data words
32 process data words

9007200469143051

L'emplacement 1 est utilisé pour la variante avec PROFIsafe. Le module F est confi-
guré pour commuter l'unité appareil sur la fonction STO "Safe Torque Off" via
PROFIsafe. Pour plus d'informations a ce sujet, consulter le manuel Sécurité
fonctionnelle pour MOVIPRO® SDC.

Les emplacements 2 a 17 peuvent étre affectés a des canaux de données-process.
D'usine, I'emplacement 2 est affecté de 10 données-process.

. Compléter le programme utilisateur par I'échange de données via les nouveaux

appareils. La transmission des données-process s’effectue de maniére cohérente.
SFC14 et SFC15 peuvent étre utilisés pour la transmission des données-process.
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5.2.2 Configurer le participant

Aprés la configuration des emplacements respectifs (slots), le participant nouvellement
inséré doit étre configuré par des réglages complémentaires.

Pour la configuration du participant, procéder de la maniére suivante :
1. Effectuer un double-clic sur le symbole du nouveau participant

La fenétre suivante s'ouvre.

X]

Properties - SEW-MOYIPRO
[1] ——— General ]

Short description:  SEM-MOYIPRO
MOWIPRO with FROFINET 10 Interface [incl. topology recognition)

Order no.; 1825 w0

F arnily: SEWwS

Device name  |MOVIPROD
|

(2]

GED file: GSDMLA21-SEMW-MOVIPRO-2007031 7.kl

Change Releaze Mumber. .. |

Mode / PH 10 spstem

Device rumber: 2 ~| |PROFINET-I0-Sustem [100)
IF address: 10.3.71.78 Ethemst. 3]
¥

Comment:

Cancel Help

9007200469066891

[1] Onglet "General" (Général)
[2] Champ "Device name" (Nom d'appareil)
[3] Bouton [Ethernet...]

2. Saisir le nom d'appareil précédemment attribué dans le champ "Device Name" [2]
sous l'onglet "General" [1].

Respecter la casse.

3. Pour saisir l'adresse IP précédemment attribuée, cliquer sur le bouton
[Ethernet...] [3] dans le bloc "Node / PN 10 System".
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4. Pour régler le temps d'actualisation du participant, effectuer un double-clic sur
I'emplacement "Ethernet Interface".

La fenétre suivante s'ouvre.

Properties - Ethennet Interface (X1}

General] Addresses |0 Cycle ]
|

1

Updats time: - s — 2]
Murnber of accepted update cypcles with missing 10 data: |2 -
w'atchdog time: 12.000 ms
1214328331

[1] Onglet "IO Cycle" (Cycle 10)
[2] Menu déroulant "Update time" (Durée d'actualisation)

5. L'onglet "IO Cycle" [1] permet de régler la durée d'actualisation [2] des données-
process par le participant.

Le MOVIPRO® supporte, en tant que passerelle, une durée d'actualisation minimale
de 4 ms.

Configuration PROFINET avec reconnaissance d‘architecture

Introduction

La reconnaissance d'architecture PROFINET permet, outre les appareils
PROFINET IO, de configurer également la structure du réseau dans le contrbleur
PROFINET 10.

Le point de départ pour la configuration est I'appareil physique ("Physical Device
(PDEV)"). Le PDEV est un modéle pour l'interface Ethernet se trouvant dans la configu-
ration a I'emplacement 0, avec le sous-emplacement "Ethernet Interface" et respecti-
vement un sous-emplacement pour chaque port Ethernet.

Les ports Ethernet ainsi visualisables peuvent étre reliés a I'aide de cet outil de configu-
ration. La structure du cablage Ethernet souhaité en découle. Cette structure est sauve-
gardée dans le contréleur PROFINET 10.

Afin de pouvoir déterminer I'architecture réelle de linstallation, les appareils
PROFINET IO doivent supporter le protocole LLDP. Les appareils PROFINET IO
échangent des informations avec les appareils PROFINET IO se trouvant a leur proxi-
mité via le protocole LLDP. Chaque appareil PROFINET IO envoie, de maniére cyclique
via le protocole LLDP, les informations concernant son propre nom d'appareil
PROFINET et son propre numéro de port. L'appareil voisin regoit ces informations et les
sauvegarde. Un contréleur PROFINET IO a ensuite la possibilité de lire les informations
sauvegardées dans les appareils PROFINET IO et de déterminer ainsi I'architecture
réelle de l'installation.

La comparaison de I'architecture configurée avec l'architecture réelle permet de détec-
ter les appareils PROFINET IO manquants ou mal cablés et de les localiser dans
l'installation.

Outre le cablage, il est également toujours possible de déterminer les propriétés de
transmission du port. Il est ainsi possible par exemple de figer un port d'autonégociation
sur 100 Mbits en duplex. Les réglages sont soumis a une surveillance.

Le protocole SNMP pour le diagnostic du réseau compléte la reconnaissance d'archi-
tecture par des mécanismes de diagnostic standard informatisés.
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5.3.2 Configurer la topologie PROFINET

La configuration d'une architecture PROFINET s'effectue par exemple via
SIMATIC STEP 7. La configuration dans SIMATIC STEP 7 peut s'effectuer de diverses
maniéres. L'exemple suivant est limité a une méthode.

1. Dans la configuration matérielle STEP7 (HW Config), déplacer les appareils
PROFINET de la liste des appareils vers le réseau PROFINET de la maniére
habituelle.

Tenir compte du fait que le contréleur PROFINET 10 supporte la reconnaissance
d'architecture. Pour plus d'informations & ce sujet, consulter le fabricant du
contréleur.

Dans la liste des appareils, il y a pour chaque module SEW plusieurs entrées se
distinguant par une date de version. Si I'entrée concernée porte le marquage "OLD",
la reconnaissance d'architecture PROFINET IO n'est pas supportée.

0% HW Config - [SIMATIC 300(1) [Configuration) -- Test] o =1E
E“l Station  Edit  Inserk PLC  Wiew Ophions Window Help — | &5

D= 53~ 5y | S sin g ||| %S w2

~ ol x|

T Eind: dat| b
FPS 307 104 -~ Profile: Standard -
CPU 315F-2

Ethernet(1]: PROFIMNET-10-Systemn [100) + _?ﬁ[gg ﬁggi:gﬂggﬁ

T T T =% PROFINET IO

1) Option | [ 5 ) SEwH =31 5EY —1-{Z3 Additional Field D evice:

" HOUIDRO =123 Drrives
DFESZE I
&

i )

-3 SEw
+-[C1 DFE/DFS |
+ B8 MDRE1EL
4L MOWIFIT
-0 MOWVIPRO

;;;;;

= 4= 4=

PROFI

bt 70 =xd Rt} =] 15 ) B2 [ 0]

{271 Gateway

-3 1’0

+- {1 Metwork Components
+ {1 Sensors

SIMATIC 200

SIMATIC 400

+
=
+ SIMATIC PC Based Control
=] o oA + -, SIMATIC PC Station

b >

b odule Order nurnber Firrnware | MP1 a
F_PS 307 104 BESY 307-1kKAN0-04450
|# CPU 315F-2 PN/DP BES¥ 315-2FH13-0AB0

ARERATE
P
o 7 e

Press F1 to get Help. Zhg

1414774283

2. Effectuer un clic droit sur "PROFINET 10-System" et sélectionner "PROFINET 10
Topology" dans le menu contextuel.

La fenétre "Topology Editor" (éditeur d'architecture) apparait a I'écran.
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3. Sélectionner I'onglet "Offline/online comparison" (comparaison offline/online) [1].

T x
| il
[1] FPrikcimrtn Topokogps [Ci¥irm] ‘ Frrnttelta Topukgm [(rkre)
i T Py rr— = st I-;r.nm—‘.-@...h.
[3] m::—... e B Uty :_-.:hl.:-‘ = Partrer port Untur gz [2]

Fort 1 - RS 0O F1) Port 1 P \Port 2 ofe)
Pt 2 - RS (43 (F2) Fotd T L Port 1 (&1
o it oyt
< e - My
0 PRAOICR 4183 POS) « o

1 ] Bl S liee] Eioioin
(| Atbischen e

1397774347

[11 Onglet "Offline/online comparison”
[2] Bouton [Start]
[3] Signes plus / moins

Déterminer I'architecture en ligne en cliquant sur le bouton [Start] [2].

. S'assurer que l'architecture déterminée correspond bien a celle souhaitée en

cliquant, dans l'architecture en ligne, sur le signe + [3] et en vérifiant le port utilisé.
Dans cet exemple, les appareils suivants sont affichés :

- trois appareils SEW (MOVIDRIVE®, MOVIPRO® et MOVIFIT®)

* un automate de commande

* un switch

Le switch n'est pas compatible avec l'architecture et apparait sur fond blanc. Les
autres appareils PROFINET IO ne sont pas encore reliés entre eux et apparaissent
par conséquent sur fond jaune.

Pour intégrer I'architecture définie en ligne port par port, sélectionner un port et
effectuer un clic droit. Dans le menu contextuel, sélectionner "Apply port inter-
connection". Répéter cette opération pour tous les ports des appareils, jusqu'a ce
que les listes apparaissent en vert.

5.3.3 Modifier les propriétés du port

Les deux ports Ethernet de linterface PROFINET sont configurés d'usine sur
"Automatic Settings". Avec ce réglage-usine, tenir compte des indications suivantes.

34

Avec ce réglage-usine, I'autonégociation et I'autocrossing sont actives.

La fréquence de transmission et le mode duplex sont configurés automatiquement.
Le port voisin doit également étre réglé sur "Automatic Settings".

Il est possible d'utiliser tant des cables droits que des cables croisés.
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Il est possible de figer un port sur le réglage "100 Mbits duplex". Avec ce réglage, tenir
compte des indications suivantes.

Ce réglage doit également étre effectué pour le port de I'appareil voisin, sans quoi
celui-ci fonctionnerait avec 100 Mbits/s en mode semi-duplex.

Si la fonction d'autocrossing est désactivée, utiliser des cables croisés.

Pour figer le réglage d'un port sur "100 Mbit/s duplex”, procéder de la maniére suivante.

1.
2.
3.

5.

6.

Sélectionner un appareil dans STEP 7 HW Config.

Sélectionner le port souhaité sur I'emplacement 0.

Effectuer un clic droit et sélectionner "Properties" dans le menu contextuel.
Une fenétre apparait a I'écran.

Sélectionner 'onglet "Options" [1].

Properties - [thernet Interface - Port 1 - RJ45 (X4232 1) P1) @

Genwral | Addresses | Topology Optons l
[1] |
Correction
Transmission medum { dupex |ﬁutnmalic seltings ;:— K
3] el malc selfngs 1
TP 7ITP 100 Wb full duphes
Ok Cance Help

1397778187

[1] Onglet "Options"
[2] Menu déroulant "Transmission medium / duplex" (Support de transmission / duplex)

[3] Case a cocher ""Disable autonegotiation / auto-crossover" (Désactiver autonégociation /
autocrossing)

Dans le menu déroulant "Transmission medium / duplex" [2], sélectionner "TP / ITP
100 Mbps full duplex".

Décocher la case "Disable autonegotiation / auto-crossover" [3].
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5.3.4 Diagnostic de I'architecture

Les erreurs d'architecture sont signalées au contréleur PROFINET IO sous forme
d'alarmes diagnostic. En cas de défaut, la diode EXTF du contréleur PROFINET 1O
s'allume. Dans STEP 7 HW Config, le défaut est signalé par une croix rouge [1].

|@ HY l(nnfig = |SIMnTIE 400-Station !Diagnnse! IIINLINE| -

E“] Station Bearbeiten EinfUgen Zielswstem Ansicht Extras  Fenster  Hilfe

DEH 9 G|k dkéa e %S e

1 [ Ps 407108 N
(1] 3 |E] cPU 4163 PN/DP
IF1
ﬁ .:if:gP Ethernet(1): PROFINE T-10-Systemn (100]
5ot Pory T T hd
(1] Smas e = = R 2] mytdovi 13) myr
B vsz m MOVIFIT | moviero
-, T Elassic B
s %g = = =
i G = =
: -

ul |
ﬂﬂ (2] myovifi

Steckplatz B augruppe B estellnummer E.. |a. |D.
7 | meheei T8y aww & TEZ
Y [ o immiee 1637
1 A % w7 - AR R JEAT
A Pt 5 - Sl T JEF
1 Leerplatz 1636

1397776267

[1] Symbole de défaut "croix rouge"

Les causes des défauts sont p. ex. :

» les inversions de ports Ethernet

* le mauvais réglage des propriétés du port
» les appareils non accessibles

Pour afficher les informations détaillées concernant un défaut, procéder de la maniéere
suivante.

1. Sélectionner l'appareil ou I'emplacement concerné.

2. Effectuer un clic droit et sélectionner "Module information" dans le menu contextuel.
Une fenétre apparait a I'écran.

3. Sélectionner l'onglet "Communication diagnosis".
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5.3.5 Statistiques du port

Pour afficher les statistiques du port Ethernet dans STEP 7 HW Config, procéder de la
maniére suivante.

1. Cliquer sur l'icbne ONLINE < OFFLINE, pour passer en mode de communication
"Online".

2. Sélectionner un appareil.

3. Sélectionner le port souhaité sur I'emplacement 0.

4. Effectuer un clic droit et sélectionner "Module information" dans le menu contextuel.
Une fenétre apparait a I'écran.
Sélectionner 'onglet "Statistics" [1].

La fenétre suivante apparait.

@ Baugruppenzustand - Port 1 - R145 (X30) — IDIﬂ
Pfad  [416LLDP\SIMATIC 400:Gtatior\CPU 416-3PH/C  Betriebszustand der CPU: <i> RUN
Status: OF
[1 ] Allgemein | 10-Device Diagnose I Fommunik ationzdiagnose I Netzanschiul |
Fort | Statistikwert | aktuell |
Fort 1 [F1] Diropped received packets - no resounces i}
Part1 [F1] Bad received packets 2
Part 1 [F1] Received octets 107128582
Port 1 [F1] Dopped send packets - no resources i]
Port 1 [F1] Bad send packets - tranzmit collisions 0
Faort 1 [F1) Send octets 107000342
Einstellungen... |
Schligfen I Aktualizieren | Dirucken... Hife |

1397780107
[1] Onglet "Statistics"
Les valeurs de statistiques suivantes peuvent étre affichées :

* Dropped received packets — no resources indique le nombre de paquets de
données Ethernet valides rejetés a la réception. Si un nombre élevé de paquets
valides est rejeté, ceci témoigne d'une charge élevée du bus. Dans ce cas, essayer
de réduire la charge en limitant en particulier les télégrammes Broadcast et Multicast
et le cas échéant le cycle E/S ou le nombre d'appareils PROFINET sur une ligne.
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+ Bad received packets Indique le nombre de paquets de données Ethernet défec-
tueux. Un nombre élevé témoigne de défauts sur le bus. Dans ce cas, vérifier le
cablage et le blindage du réseau.

* Received octets indique le nombre de paquets de données Ethernet regus.

* Dropped send packets — no resource indique le nombre de paquets de données
Ethernet valides rejetés lors de I'émission. Si un nombre élevé de paquets valides
est rejeté, ceci témoigne d'une charge élevée du bus. Dans ce cas, essayer de
réduire la charge en limitant en particulier les télégrammes Broadcast et Multicast et
le cas échéant le cycle E/S ou le nombre d'appareils PROFINET sur une ligne.

+ Bad send packets — transmit collisions indique le nombre de paquets de données
Ethernet ayant été rejetés en raison de collisions. Les collisions ne doivent en
principe pas se produire dans un réseau équipé de switchs.

» Send Octets indique le nombre de paquets de données Ethernet envoyés.

5.4 Alarme diagnostic PROFINET

5.4.1 Activer I'alarme diagnostic

L'interface PROFINET supporte une alarme de diagnostic en cas de défaut de I'appa-
reil. D'usine, cette alarme de diagnostic est désactivée. Cette alarme peut étre activée
dans le logiciel STEP 7 HW Config en procédant de la maniére suivante :

1. Sélectionner un emplacement ("slot").

2. Effectuer un clic droit et sélectionner "Properties” dans le menu contextuel.
Une fenétre apparait a I'écran.

3. Sélectionner I'onglet "Parameters” (paramétres) [1].

4. Dans le nceud "Enable diagnosis alarms" (activer I'alarme diagnostic) [2], régler
I'alarme sur "On".

Properties - SEW-MOVIPRO (%]

General] Addreszes  Parameters l

(1]

Walue
=] £5) Parameter
—H=5] Alarm settings (head)
[£] Enable diagnasis alarms [2]
Cancel Help
1214428939

[11  Onglet "Parameters”
[2]  Noeud "Enable diagnosis alarms"
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5.4.2 Déterminer la cause du défaut

En cas de défaut dans une unité fonctionnelle du module embroché, une alarme
diagnostic est envoyée au contrbleur sous la dénomination "Evénement imminent".

Pour détecter un défaut dans la configuration matérielle (HW Config) STEP 7, procéder
de la maniere suivante :

1.

Cliquer sur l'icobne ONLINE < OFFLINE, pour passer en mode de communication
"Online".

2. Sélectionner l'icone "Module SEW-PROFINET".

3. Effectuer un clic droit et sélectionner "Module Status" (Etat du module) dans le menu

contextuel.
Une fenétre apparait a I'écran.

L) Baugruppenzustand - PMETDeviceMame o || E [ 23
Pfad:  [myProject\SIMATIC 300{1)\CPL 315F-2 PN/DF Betriebszustand der CPU: <> RUN
Status: #2# Fehler
[] Allgemein ] 10-Device Diagnose
Bezeichnung: PMETDeviceMame Systemkennung PROFINET IO
Name: my-MCOVIPRO
Version: Bestell-Nr./ Bezeichn. Komponente: Ausgabestand
182000 Hardware 10
- Firmware V100
10-System 100 Adresse: E 2044
Geratenummer: 1
Status: EBaugruppe: projektiert, aber nicht vorhanden
Fehler extem
Schiieben | Aktualisigren Drucken... Hilfe:

1214650379

[11  Onglet "IO-Device Diagnosis"

4. Sélectionner l'onglet "IO-Device Diagnostics" (Diagnostic 10-Device) [1].

5. Pour obtenir des informations détaillées concernant le défaut, cliquer sur le bouton

"Display" (afficher).

Aprés reset du défaut, un "événement en cours" est envoyé au contréleur. La diode
SF de I'API s'éteint et aucun défaut n'est plus affiché dans I'état du module.
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Paramétrage via le jeu de données PROFIdrive 47
Introduction aux jeux de données PROFINET

Avec les fonctions "Lecture du jeu de données" (Read Record) et "Ecriture du jeu de
données" (Write Record), PROFINET met a disposition des fonctions acycliques,
permettant le transfert de paramétres entre le contréleur PROFINET (maitre) et un
appareil PROFINET (esclave). Cet échange de données est traité par protocole UDP
(User Datagram Protocol) avec une priorité inférieure a celle pour I'échange de
données-process.

PROFINET
Controller

=

PO

T
[T T+

Read / Write Record

SEW
PROFINET
Device

9007200916805643

Les données utiles transférées via une fonction PROFINET acyclique sont regroupées
en jeux de données. Chaque jeu de données est adressé clairement via les caracté-
ristiques suivantes :

+ API

* N° d'emplacement

*  Numéro de sous-emplacement
* Index

La structure du jeu de données 47 est utilisée pour I'échange de paramétres avec les
appareils PROFINET de SEW. La structure du jeu de données 47 est définie dans le
protocole PROFIdrive du groupement des usagers PROFIBUS a partir de la version 4.0
comme canal-paramétres PROFINET pour les entrainements. Ce canal-paramétres
permet différents accés aux paramétres des appareils PROFINET de SEW.
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6.2 Caractéristiques des appareils PROFINET de SEW

Les appareils PROFINET de SEW, qui supportent les fonctions acycliques Read-
Record et Write Record, possédent tous les mémes caractéristiques de communication.
En général, ces appareils sont pilotés via un contréleur PROFINET avec des données-
process cycliques. Ce contrdleur (généralement un API) peut en plus accéder par para-
métrage via les fonctions Read Record et Write Record a I'appareil PROFINET de SEW.

PROFINET

Controller /—\

Read / Write Record

l Cyclic IN/Out
=

Parameter Buffer 1 4/

SEW PROFINET
Interface

Process Data Parameter Buffer

Drive System

1701495179
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6.3  Structure du canal-paramétres PROFINET

En principe, le paramétrage des entrainements est réalisé via le jeu de données
d'index 47 selon le protocole PROFIdrive Base Mode Parameter Access, version 4.0.
L'instruction Request-ID permet de différencier I'accés aux paramétres selon le proto-
cole PROFIdrive ou selon un accés via les fonctions de service MOVILINK®. Le tableau
suivant montre les codages possibles des différents éléments. La structure des jeux de
données est identique pour I'accés PROFIdrive et MOVILINK®.

PROFIdrive
READ / WRITE [-usuonsry s SEW MOVILINK®
Record DS47

9007200917532939

Les fonctions MOVILINK® suivantes sont supportées.

» Canal-parametres MOVILINK® 8 octets avec toutes les fonctions supportées par
I'appareil SEW telles que

— READ Parameter

— écriture sauvegardée des paramétres

— écriture volatile des paramétres

— etc.
Les fonctions PROFIdrive suivantes sont supportées.
» Lecture (Request Parameter) des paramétres de type mot double
« Ecriture (Change Parameter) des paramétres de type mot double

Champ Type donnée | Valeurs

Request Unsigned8 0x00 Reéservé

Reference 0x01 — OXFF

Request ID Unsigned8 0x40 Fonction MOVILINK® SEW
0x41 SEW Data Transport

Response ID Unsigned8 Response (+) :

0x00 Réservé
0x40 Fonction MOVILINK® SEW (+)
0x41 SEW Data Transport

Response (=) :
0xCO0 Fonction MOVILINK® SEW (-)
0x41 SEW Data Transport

Axis Unsigned8 0x00 — OXxFF  Nombre d'axes 0 — 255
No. of Unsigned8 0x01-0x13 1 - 19 DWORDs (240 data bytes)
Parameters
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Champ

Type donnée

Valeurs

Attribute

Unsigned8

Pour MOVILINK® SEW (Request ID = 0x40) :
0x00 No service

0x10 READ Parameter

0x20 WRITE Parameter

0x40 Read Minimum

0x50 Read Maximum

0x60 Read Default

0x80 Read Attribute

0x90 Read EEPROM

0xA0 — 0xFO Réservé

SEW Data Transport :
0x10 Valeur

No of Elements

Unsigned8

0x00 Pour parametres non indexés
0x01 —0x75 Quantity 1 - 117

Parameter
Number

Unsigned16

0x0000 — OXFFFF MOVILINK® parameter index

Subindex

Unsigned16

0x0000 SEW : toujours 0

Format

Unsigned8

0x43 Mot double
0x44 Défaut

No. of Values

Error Value

Unsigned8
Unsigned16

0x00 — OXEA  Quantity 0 — 234

0x0080 + MOVILINK® Additional Code Low
Pour MOVILINK® SEW, valeur d'erreur 16 bits
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Déroulement du paramétrage via le jeu de données 47

Tout accés aux parameétres s'effectue par I'enchainement des fonctions PROFINET
WRITE RECORD et READ RECORD. La fonction WRITE.request permet de
transmettre la requéte de paramétre a l'appareil 10. Cette trame Write.Request est
ensuite traitée par I'appareil 10.

Le contréleur envoie ensuite une requéte READ afin de recevoir les paramétres-
réponse. L'appareil SEW retourne une réponse READ.response positive. Les données
utiles contiennent alors le paramétre-réponse de la trame WRITE.request envoyée en
tout début (illustration suivante). Ce mécanisme s'applique pour un contrdleur
PROFINET.

L'illustration suivante montre la trame de télégramme pour 'accés aux paramétres via
READ / WRITE RECORD :

| |
| | .
Controller PROFINET ! SEW-Drive
| |
Parameter s WRITE.req DS47 s
Request '; with data (parameter request) '; “~_ Parameter
I | \ Request
I | |
! | !
L WRITE.res Lo
R without data |
! !
o :
| |
AN READ.req DS47 o
A without data N Parameter
i i \ Processing
I I \
I I |
I | |
I I |
| ! 1
I | I
| | |
l L
I I 1
I | I
I | !
| i/ Parameter
- Parameter L READ.res(+) 1 Response
- Response i with data (parameter response) i
l l
| 1

1662812427
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6.3.2 Déroulement pour le controleur

Dans les cas de cycles de bus trés courts, la requéte de parameétres-réponse intervient
avant que l'appareil SEW n'ait achevé 'accés aux parametres en interne. C'est pourquoi
les données-réponse de I'appareil SEW ne sont pas encore disponibles a ce moment.
Dans cet état, I'appareil SEW retarde la réponse sur le READ RECORD Request.

Envoi requéte Write
avec parameétres

Vérifier
réponse
Write

réponse Write
négative

réponse Write
positive

Envoi requéte Read

oui

Y

\j
Transfert des parameétres
interrompu avec ERROR

1662819851
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6.3.3 Adressage de variateurs de la couche inférieure

La structure du jeu de données DS47 définit un élément Axis. Cet élément permet
d'adresser des entrainements multiaxes pilotés via la méme interface PROFINET. L'élé-
ment Axis adresse ainsi un variateur de la couche inférieure a l'interface pour

PROFINET.
Adressage@d'un Le réglage Axis = 0 permet I'accés a I'électronique de commande du MOVIPRO®.
MOVIPRO Le réglage Axis = 20 permet I'accés a I'étage de puissance du MOVIPRO®.
raccordé sur
PROFINET

PROFINET
10-Controller

ll == ll ==
\ \ Cyclic OUT Data

@
Read |/ Write Cyclic IN Data
Record
Read | Write
Recors

9007201210276235
Axis =0 — commande MOVIPRO® avec interface bus de terrain
Axis = 20 — étage de puissance du MOVIPRO®

6.3.4 Requétes de paramétres via MOVILINK®

Le canal-paramétres MOVILINK® pour variateurs SEW est reproduit directement dans
la structure du jeu de données 47. Pour la transmission des requétes de paramétrage
MOVILINK®, on utilise I'identifiant (ID) 0x40 (fonction MOVILINK® SEW). L'accés aux
parameétres via les fonctions MOVILINK® s'effectue selon le schéma décrit ci-dessous
a l'aide de la trame habituelle pour jeu de données 47.

RequestID: 0x40 Fonction MOVILINK® SEW

Dans le canal-paramétres MOVILINK®, la requéte demandée se définit par I'élément
Attribute. Le demi-octet de poids fort de cet élément correspond au code d'identification
MOVILINK®.
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Exemple de lecture
d'un paramétre via
MOVILINK®

Réponse
MOVILINK®
positive

Envoyer une
requéte de
parametres
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Les tableaux suivants représentent a titre d'exemple la structure des données utiles des
requétes WRITE et READ pour la lecture d'un seul paramétre via le canal-paramétres
MOVILINK®. Dans I'exemple suivant, on accéde en lecture au firmware de I'étage de
puissance du MOVIPRO® (adresse SBus réglée a 20).

Le tableau suivant montre les données utiles de la trame READ.response en cas de
réponse positive. La valeur du paramétre d'index 8300 (version de firmware) est
retournée.

Fonction READ. request Description
API 0 Fige sur 0
Slot_Number 0 Au choix (non exploité)
Subslot_Number | 1 Figé sur 1
Index . 47 Index du jeu de données pour requéte de paramétres, index 47
(constant)
Length 10 Longueur maximale de la trame-réponse dans le maitre
Octet | Champ Valeur Description
0 Response Reference 0x01 Numéro de référence retourné par la requéte
1 Response ID 0x40 Réponse MOVILINK® positive
2 Axis 0x14 Numeéro d'axe retourné ; 0x14 = adresse SBus 20
3 No. of Parameters 0x01 1 paramétre
4 Format 0x43 Format du paramétre : mot double
5 No. of Values 0x01 1 valeur
6,7 Value High 0x311C Poids fort de la valeur du paramétre
8,9 Value Low 0x7289 Poids faible de la valeur du paramétre
Décodage :
0x 311C 7289 = 823947913 déc
>> Version de firmware 823 947 9.13

Le tableau suivant montre la codification des données utiles pour la fonction
WRITE.request. La fonction WRITE.request permet de transmettre la requéte de para-
métre au variateur. La version de firmware de I'étage de puissance dont I'adresse SBus
est réglée a 20, est lue.

Fonction WRITE. request | Description
API 0 Figé sur 0
Slot_Number 0 Au choix (non exploité)
Subslot_Number 1 Figé sur 1
Index 47 Index du jeu de données pour requéte de paramétres, index 47
(constant)
Length . 10 Données utiles 10 octets pour requéte de paramétres
Octet | Champ Valeur Description
0 Request Reference 0x01 Référence individuelle pour la requéte de para-
métrage, reproduite dans le télégramme-réponse
Request ID 0x40 Fonction MOVILINK® SEW
2 Ad_resse SBus de I'étaé;e de 0x14 Numéro d'axe ; 0x14 = adresse SBus 20
puissance MOVIPRO
3 No. of Parameters 0x01 1 paramétre
4 Attribute 0x10 Fonction MOVILINK® "READ Parameter”
5 No of Elements 0x00 0 = acces en valeur directe, pas de sous-élément
6,7 Parameter Number 0x206C Index MOVILINK® 8300 = "Version de firmware"
8,9 Subindex 0x0000 Sous-index 0
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Requéte de
réponse-
parametres

Exemple d'écriture
d'un paramétre via
MOVILINK®

Envoi d'une
requéte "Write
parameter volatile”

Requéte de
réponse-
parametres

Le tableau suivant montre la codification des données utiles de la trame READ.request,
en indiquant I'en-téte PROFINET correspondante.

Fonction READ. request Description

API 0 Figé sur 0

Slot_Number 0 Au choix (non exploité)

Subslot_Number | 1 Figé sur 1

Index . 47 Index du jeu de données pour requéte de paramétres, index 47
(constant)

Length 240 Longueur maximale de la trame-réponse dans le maitre

Les tableaux suivants montrent, a titre d'exemple, la structure des fonctions WRITE et
READ pour I'écriture volatile de la valeur 1500 dans le paramétre P302 Vitesse maximale
(index 8517,0). A cet effet, on utilise la fonction MOVILINK®WRITE Parameter volatile.

Fonction WRITE. request | Description

API 0 Figé sur 0

Slot_Number 0 Au choix (non exploité)

Subslot_Number 1 Figé sur 1

Index 47 Index du jeu de données pour requéte de paramétres, index 47
(constant)

Length . 16 16 octets de données utiles pour la trame-requéte

Octet | Champ Valeur Description

0 Request Reference 0x01 Référence individuelle pour la requéte de para-

métrage, reproduite dans le télégramme-réponse
1 Request ID 0x40 Fonction MOVILINK® SEW
2 Axis 0x14 Numeéro d'axe ; 0x14 = adresse SBus de I'étage
de puissance MOVIPRO®

3 No. of Parameters 0x01 1 paramétre

4 Attribute 0x30 Fonction MOVILINK® "WRITE Parameter volatile

5 No of Elements 0x00 0 = acces en valeur directe, pas de sous-élément

6,7 Parameter Number 0x2145 Index parametre 8517 = P302 Vitesse maximale

8,9 Subindex 0x0000 Sous-index 0

10 Format 0x43 Mot double

11 No. of Values 0x01 Changer valeur d'un paramétre

12, 13 | Value High Word 0x0000 Poids fort de la valeur du paramétre

14, 15 | Value Low Word 0x0BB8 Poids faible de la valeur du parameétre

Aprés émission de cette trame WRITE.request, la trame WRITE.response est retour-
née. La réponse WRITE est positive dans la mesure ou il n'y a eu pas de conflit d'état
lors du traitement du canal-paramétres. Dans le cas contraire, le défaut rencontré est
codé dans I'Error_code_1.

Le tableau suivant montre
WRITE.request, en indiquant I'en-téte PROFINET correspondante.

la codification des données utiles de

la trame

Fonction READ. request Description

API 0 Figé sur 0

Slot_Number ) Au choix (non exploité)

Subslot_Number 1 Figé sur 1

Index 47 Index du jeu de données pour requéte de paramétres, index 47
(constant)

Length 240 Longueur maximale de la trame-réponse dans le maitre
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Réponse positive
"WRITE Parameter
volatile"

Réponse-
parametres
négative

Fonction READ. response | Description

API 0 Figé sur 0

Slot_Number 0 Au choix (non exploité)

Subslot_Number 1 Figé sur 1

Index 47 Index du jeu de données pour requéte de paramétres, index 47
(constant)

Length 4 Données utiles 4 octets dans la trame-réponse

Octet | Champ Valeur Description

0 Response Reference 0x01 Numeéro de référence retourné par la requéte

1 Response ID 0x40 Réponse MOVILINK® positive

2 Axis 0x14 Numéro d'axe retourné ; 0x14 = adresse SBus 20

3 No. of Parameters 0x01 1 paramétre

Le tableau suivant décrit le codage d'une réponse négative a une requéte MOVILINK®
(service demandé non rendu). En cas de réponse négative, le bit 7 du champ
Response-ID de la réponse est a 1.

Fonction Réponse WRITE | Description
API 0 Figé sur 0
Slot_Number 0 Au choix (non exploité)
Subslot_Number 1 Figé sur 1
Index 47 Index du jeu de données pour requéte de paramétres, index 47
(constant)
Length . 8 Données utiles 8 octets dans la trame-réponse
Octet | Champ Valeur Description
0 Response Reference 0x01 Numeéro de référence retourné par la requéte
1 Response ID 0xCO Réponse MOVILINK® négative
2 Axis 0x14 Numéro d'axe retourné ; 0x14 = adresse SBus 20
3 No. of Parameters 0x01 1 paramétre
4 Format 0x44 Défaut
5 No. of Values 0x01 Code de défaut 1
6,7 Error value 0x0811 Code retour MOVILINK®
p. ex. Error-Class 0x08, Add.-Code 0x11
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Codes retour Le tableau ci-dessous contient les codes retour renvoyés par l'interface PROFINET
MOVILINK® pour lorsque l'accés aux paramétres PROFINET s'est mal déroulé.
le paramétrage

PROFINET

MOVILINK® Description

codes retour (hex)

0x0810 . Index non autorisé, Liste des paramétres non implémentée

0x0811 Fonction ou parametre non disponible

0x0812 Acces en lecture uniquement

0x0813 . Verrouillage paramétres activé

0x0814 Réglages-usine activés

0x0815 Valeur du parametre trop élevée

0x0816 . Valeur du parametre trop petite

0x0817 Interface nécessaire manquante

0x0818 Défaut dans le logiciel systeme

0x0819 . Accés au paramétre uniquement par interface-process RS485

0x081A Accés au parametre uniquement par interface de diagnostic RS485

0x081B Paramétre protégé en écriture

0x081C . Verrouillage nécessaire

0x081D Valeur de parametre non autorisée

0x081E Retour aux réglages-usine en cours

0x081F . Parameétre non sauvegardé dans 'lEEPROM

0x0820 Modification de parametre impossible lorsque I'étage de puissance est
libéré / réservé

0x0821 Réservé

0x0822 Réservé

0x0823 Parameétre ne pouvant étre modifié qu'avec programme IPOSPIUS® grrate

0x0824 Parameétre ne pouvant étre modifié qu'avec autosetup désactivé

0x0505 Valeur non définie affectée a l'octet de gestion et a un octet réservé

0x0602 Défaut de communication entre le variateur et l'interface bus de terrain

0x0502 Time out des liaisons avec la couche inférieure (p. ex. en cas de reset ou de
défaut Sys-Fault)

0x0608 . Mauvais codage du format du champ
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6.3.5 Requétes de paramétres via PROFIldrive

jde

Exemple de lecture
d'un paramétre
selon PROFIdrive

Envoyer une
requéte de
parametres

Requéte de
réponse-
parametres

Le canal-paramétres PROFIdrive pour variateurs SEW est reproduit directement dans
la structure du jeu de données 47. L'accés aux parameétres via les fonctions PROFIdrive
s'effectue selon le schéma décrit ci-dessous a I'aide de la trame habituelle pour jeu de
données 47, PROFIdrive ne définissant que les deux ID de requéte.

Request ID : 0x01 Request Parameter (PROFldrive)
Request ID : 0x02 Change Parameter (PROFIdrive)

seul un acces limité aux paramétres est possible, contrairement aux fonctions
MOVILINK®.

REMARQUE

L'ID de la requéte = 0x02 = Change Parameter (PROFIdrive) provoque |'écriture non
volatile dans le paramétre sélectionné. La mémoire flash/EEPROM interne au varia-
teur est donc modifiée a chaque accés en écriture. En cas de nécessité de modifier
des parameétres cycliquement a courts intervalles, utiliser la fonction MOVILINK®
"WRITE Parameter volatile". Cette fonction permet de modifier les paramétres uni-
quement dans la mémoire volatile du variateur.

Les tableaux suivants représentent a titre d'exemple la structure des données utiles des
requétes WRITE et READ pour la lecture d'un seul parametre via le canal-parameétres
MOVILINK®.

Le tableau suivant montre le codage des données utiles pour la fonction WRITE.request
(requéte Write) en indiquant I'en-téte PROFINET correspondante. La fonction
WRITE.request permet de transmettre la requéte de paramétre au variateur.

Fonction: WRITE.request Description

Slot_Number 0 Au choix (non exploité)

Index 47 Index du jeu de données, index 47 (constant)

Length 10 Données utiles 10 octets pour requéte de parameétres

Octet | Champ Valeur Description

0 Request Reference 0x01 Référence individuelle pour la requéte de para-
métrage, reproduite dans le télégramme-réponse

1 Request ID 0x01 Request parameter (PROFIdrive)

2 Axis 0x14 Numéro d'axe ; 0x14 = adresse SBus 20

3 No. of Parameters 0x01 1 paramétre

4 Attribute 0x10 Accés au paramétre

5 No of Elements 0x00 0 = acceés en valeur directe, pas de sous-élément

6,7 Parameter Number 0x206C Index MOVILINK® 8300 = "Version de firmware"

8,9 Subindex 0x0000 Sous-index 0

Le tableau suivant montre la codification des données utiles de la trame READ.request,
en indiquant I'en-téte PROFINET correspondante.

Fonction : READ.request Description

Slot_Number 0 Au choix (non exploité)

Index 47 Index du jeu de données, index 47 (constant)

Length 240 Longueur maximale de la trame-réponse dans le contréleur
PROFINET
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Réponse Le tableau suivant montre les données utiles de la trame READ.response en cas de
PROFIdrive réponse positive. La valeur du paramétre d'index 8300 (version de firmware) est
positive retournée.
Fonction : READ.request Description
Slot_Number 0 Au choix (non exploité)
Index 47 Index du jeu de données, index 47 (constant)
Length 10 Données utiles 10 octets dans la trame-réponse
Octet Champ Valeur Description
0 Response Reference 0x01 Numeéro de référence retourné par la requéte
1 Response ID 0x01 Réponse positive a une requéte de parametres
2 Axis 0x14 Numéro d'axe retourné ; 0x14 = adresse SBus 20
3 No. of Parameters 0x01 1 paramétre
4 Format 0x43 Format du parametre : mot double
5 No. of Values 0x01 1 valeur
6,7 Value High 0x311C Poids fort de la valeur du paramétre
8,9 Value Low 0x7289 Poids faible de la valeur du parameétre
Décodage :
0x 311C 7289 = 8239479134, — version de firmware
823 947 9.13

Exemple d'écriture  Les tableaux suivants montrent un exemple de structure des fonctions WRITE et READ
d'un parametre pour I'écriture rémanente du paramétre P302 Vitesse maximale (voir page 117). A cet
selon PROFIdrive effet, on utilise la fonction PROFIdrive Change Parameter.

Envoi d'une
requéte "WRITE . -
parameter" Fonction : WRITE.request | Description
Slot_Number 0 Au choix (non exploité)
Index 47 Index du jeu de données, index 47 (constant)
Length 16 16 octets de données utiles pour la trame-requéte
Octet Champ Valeur Description
Request Reference 0x01 Référence individuelle pour la requéte de para-
métrage, reproduite dans le télégramme-réponse
1 Request ID 0x02 Change Parameter (PROFIdrive)
2 Axis 0x14 Numeéro d'axe ; 0x14 = adresse SBus 20
3 No. of Parameters 0x01 1 paramétre
4 Attribute 0x10 Accés au paramétre
5 No of Elements 0x00 0 = acces en valeur directe, pas de sous-élément
6,7 Parameter Number 0x2145 Index parameétre 8517 = P302 Vitesse maximale
8,9 Subindex 0x0000 Sous-index 0
10 Format 0x43 Mot double
11 No. of Values 0x01 Changer valeur d'un paramétre
12, 13 | Value High Word 0x0000 Poids fort de la valeur du paramétre
14, 15 | Value Low Word 0x0BB8 Poids faible de la valeur du parameétre

Aprés émission de cette trame WRITE.request, la trame WRITE.response est retour-
née. La réponse WRITE est positive dans la mesure ou il n'y a eu pas de conflit d'état
lors du traitement du canal-paramétres. Dans le cas contraire, le défaut rencontré est
codé dans I'Error_code_1.
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Requéte de Le tableau suivant montre la codification des données utiles de la trame
réponse- WRITE.request, en indiquant I'en-téte PROFINET correspondante.
parametres - - —

Fonction Write.request Description

Slot_Number X Au choix (non exploité)

Index 47 Index du jeu de données

Length 240 Longueur maximale de la trame-réponse dans le coupleur

PROFINET

Réponse positive
"WRITE
Parameter” Fonction : | READ.response | Description

Slot_Number 0 Au choix (non exploité)

Index 47 Index du jeu de données, index 47 (constant)

Length 4 Données utiles 4 octets dans la trame-réponse

Octet | Champ Valeur Description

0 Response Reference 0x01 Numéro de référence retourné par la requéte

1 Response ID 0x02 Réponse PROFIdrive positive

2 Axis 0x14 Numeéro d'axe retourné ; 0x14 = adresse SBus 20

3 No. of Parameters 0x01 1 parametre
Réponse- Le tableau suivant montre la codification d'une réponse négative dans une fonction
parametres PROFIdrive. En cas de réponse négative, le bit 7 du champ Response-ID de la réponse
négative esta1.

Fonction : READ.response | Description

Slot_Number 0 Au choix (non exploité)

Index . 47 Index du jeu de données, index 47 (constant)

Length 8 Données utiles 8 octets dans la trame-réponse

Octet Champ Valeur Description

0 Response Reference 0x01 Numéro de référence retourné par la requéte

1 Response ID 0x810x82 | Réponse négative a une requéte de parameétres.

Réponse négative a une requéte Change parameter

2 Axis 0x14 Numéro d'axe retourné ; 0x14 = adresse SBus 20

3 No. of Parameters 0x01 1 paramétre

4 Format 0x44 Défaut

5 No. of Values 0x01 Code de défaut 1

6,7 Error value 0x0811 Code retour MOVILINK®

p. ex. Error-Class 0x08, Add.-Code 0x11
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Paramétrage via le jeu de données PROFIdrive 47
Structure du canal-parameétres PROFINET

@

Codes retour

Ce tableau indique le codage du numéro d'erreur dans la réponse-paramétres

PROFIdrive pour PROFIdrive selon le protocole PROFIdrive V3.1. Ce tableau s'applique en cas d'utili-
PROFINET sation des fonctions PROFIdrive "Request Parameter" et / ou "Change Parameter".
N° défaut | Signification Utilisation pour
0x00 N° du paramétre non Tentative d'accés a des parameétres non accessibles
admissible
0x01 La valeur du parametre ne Modifier I'accés a un parameétre qui ne peut pas étre modifié
peut pas étre modifiée.
0x02 Valeur minimale ou maxi- Modifier I'accés a une valeur se trouvant en dehors de la
male dépassée plage des valeurs admissibles
0x03 Sous-index faux Acceés a un sous-index non disponible
0x04 Pas d'affectation Accés avec sous-index a des parameétres non indexés
0x05 Mauvais type de données Remplacement par une valeur ne correspondant pas au type
de donnée
0x06 Réglage non admissible Acceés a une valeur avec réglage supérieure a zéro alors que
(peut uniqguement étre ce n'est pas admissible
acquitté)
0x07 L'élément de description ne | Accés a un élément de description ne pouvant pas étre
peut pas étre modifié modifié
0x08 Réservé (protocole PROFIdrive V2 : requéte PPO-Write non dispo-
nible avec IR)
0x09 Pas de description Acces a une description non accessible (valeur de paramétre
disponible disponible)
0x0A Réservé (protocole PROFIdrive V2 : mauvais groupe d'acces)
0x0B Pas de priorité d'opération Acceés sans droits pour la modification de parametres
0x0C Réservé (protocole PROFIdrive V2 : mot de passe erroné)
0x0D Réservé (protocole PROFIdrive V2 : le texte ne peut pas étre lu en
mode de transfert de données cyclique)
0x0E Réservé (protocole PROFIdrive V2 : le nom ne peut pas étre lu en
mode de transfert de données cyclique)
OxOF Pas de texte correspondant | Accés a un texte correspondant non disponible (valeur de
disponible parametre disponible)
0x10 Réservé (protocole PROFIdrive V2 : pas de PPO-Write)
0x11 La requéte ne peut pas étre | L'accés n'est momentanément pas possible ; cause non
exécutée en raison du mode | précisée
d'exploitation
0x12 Réservé (protocole PROFIdrive V2 : autre défaut)
0x13 Réservé (protocole PROFIdrive V2 : les données ne peuvent pas étre
lues en mode de transfert cyclique)
0x14 Valeur non admissible Modifier I'accés avec une valeur se trouvant dans la plage
admissible mais non admissible pour d'autres raisons (para-
metre avec valeurs individuelles fixes)
0x15 Temps de réponse trop long | La longueur de la réponse actuelle excéde la longueur maxi-
male transmissible
0x16 Adresse de paramétre non | Valeur non admissible ou valeur non admissible pour cet attri-
admissible but, ce nombre d'éléments, le numéro de paramétre, le sous-
index ou une combinaison de ces facteurs
0x17 Format non valide Write request : format non valide ou format de paramétres
non supporté
0x18 Le nombre de valeurs n'est | Write request : le nombre de valeurs des paramétres ne
pas cohérent correspond pas au nombre d'éléments contenus dans
I'adresse du parameétre
0x19 Axe non disponible Accés a un axe non existant
jusqu'a Réservé -
0x64
0x65—-0xFF | Selon le fabricant -
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6.4 Lire ou écrire les paramétres via le jeu de données 47

6.4.1 Exemple de programme pour SIMATIC S7
REMARQUE

i

Appel du bloc
fonction :

L'exemple de programme "Bloc fonction canal-paramétres MOVILINK®" est dispo-
nible sur notre site internet dans la rubrique "Logiciels".

Cet exemple de programme est un service gratuit qui montre de maniére tout a fait
théorique les principes de création d'un programme APIl. SEW décline donc toute
responsabilité quant au contenu de cet exemple de programme.

"Instance
of FBLOO™

"DE-V1-
Parameterhandling™

. —EN

Drive IO
550 = PAddress

BEleEZ —-bService
Bglegz —bhxis

wEsramete
WELE$2125 = rIndex

WEléegD == wSubIndex

MD3E
"FB100: dwWriteDa

WriteData" —t&
DBZ01

"Instance InstenzlB

of SFB52" — SFBEZ

DBZ0Z

"Instance InstenzlB

of SFB53" — SFBE3
M13_ O
"FB100:
Start_ MBA4S
SERVICE" = fhctivate "FR100-
Error_
M13.1 bError|f—rode™
"FB100:
busy" — fEBusy MD40
"FB100:
M13_Z RezdDatz|E
"FB100: dwData|—yrraor"
SERVICE
done"™ — fhone ENO -

1747628683
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@ Lire ou écrire les paramétres via le jeu de données 47

Commentaires sur

le bloc fonction Write service: x2h, fixed setpoint: P160, index 8489d = 2129h

Wiring of FB:

"Drive_IO_Address": (INT)
"bService": (BYTE)
"bAxis": (BYTE)
"wParameterindex": (WORD)
"wSubIndex" : (WORD)
"dwWriteData" : (DWORD)

"InstanzDB_SFB52 (BLOCK_DB)
"InstanzDB_SFB53 (BLOCK_DB)

"fActivate" (BOOL) Activation bit

"fBusy": (BOOL) Parameter service 1s active

"fDone" : (BOOL) Parameter service was executed

"bError" (BYTE) No error = 0; S7 error = 1; TimeOut = 2;
MOVILINK error = 3

"dwData" : (DWORD) bError = 0 => Parameter value after READ service

Input address of the process data =>Hardware config.
Read: 01h; Write 02h, volatile writing 03h

Sub address/SBUS address of lower-level MCO7
Parameter index => "MC07 Communication" manual
MOVILINK subindex = 0

Parameter data for WRITE service

Instance DB for the SFB52

Instance DB for the SFB53

bError = 1 => S7 error code

1748164107

6.4.2 Caractéristiques techniques PROFINET pour MOVIPRO® sDC

Fichier GSD pour PROFINET :

GSDML-V2.1-SEW-MOVIPRO-AAAMMJJ.xmI")

Désignation du module de configuration SEW-MOVIPRO

Jeu de données supporté

Index 47

N° d'emplacement supporté

Recommandé : 0

Code fabricant

10A hex (SEW-EURODRIVE)

ID du profil

0

Longueur max.

240 octets

1) AAAMMJJ correspond a la date
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6.4.3 Codes défaut des fonctions PROFINET

Le tableau ci-dessous montre les différents codes défaut des fonctions PROFINET
pouvant étre générés dans les télégrammes PROFINET en cas de défaut de communi-
cation. Ce tableau est utile pour I'écriture d'un bloc de paramétrage individuel basé sur
les fonctions PROFINET car les codes défaut décrits sont reproduits directement sur les

télégrammes.

Bit: | 7 6 5 3 3 2 0
Error_Class Error_Code
1663318411
Error_Class Error_Code PROFINET Parameter channel

(from PROFINET-
Specification)

(from PROFINET-
Specification)

0x0 — 0x9 hex = reserved

OxA = application

0x0 = read error

0x1 = write error

0x2 = module failure

0x3 — 0x7 = reserved

0x8 = version conflict

0x9 = feature not supported
0xA — OxF = user specific

0xB = access

0x0 = invalid index

0xB0 = No data block Index 47 (DB47) ; para-
meter requests are not supported

0x1 = write length error
0x2 = invalid slot

0x3 = type conflict

0x4 = invalid area

0x5 = state conflict

0xB5 = Access to DB 47 temporarily not
possible due to internal processing status

0x6 = access denied

0x7 = invalid range

0xB7 = WRITE DB 47 with error in the DB 47
header

0x8 = invalid parameter
0x9 = invalid type
0xA to OxF = user specific

0xC = resource

0xD — OxF = user specific

0x0 = read constraint conflict
0x1 = write constraint conflict
0x2 = resource busy

0x3 = resource unavailable
0x4 — 0x7 = reserved

0x8 — OxF = user specific
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2.  Déroulement du diagnostic

v

7 Diagnostic de défaut en cas d'exploitation avec PROFINET
7.1  Déroulement du diagnostic

Le déroulement du diagnostic décrit ci-aprés indique la procédure pour I'analyse des
défauts dans le cas ot le MOVIPRO® SDC ne fonctionne pas avec PROFINET 10.

Procéder conformément au schéma suivant.

Etat d'origine
«  Le MOVIPRO® SDC est physiquement raccordé a PROFINET I10.
+  Le MOVIPRO® SDC est configuré dans le contréleur 10 et la communication par bus est
activée.
!
Connecteur de bus Ethernet X4232_1, X4232_2 ou X4233_1, X4233_2 Non — | [A]
embroché ?
Oui
!
Quel est le comPé):t“e’Tent de la diode Eteinte — [B]
Jaune Rouge
! l
[c]
! l
Vérifier les noms PROFINET configurés et réglés.
d
Noms PROFINET identiques ? \ Non — @
Oui
l

Définition d'un mauvais type d'appareil ou configuration erronée. Procéder dans I'ordre suivant :

1. Effacer la configuration du MOVIPRO® SDC a partir(gu réseau PROFINET IO.

2. Procéder a une nouvelle configuration du MOVIPRO™ SDC en sélectionnant la désignation
d'appareil "MOVIPRO V 1.1".

3. Attribuer les plages d'adresses pour le systéme de pilotage.

4. Charger ensuite la configuration dans le contréleur PROFINET 1O et relancer la communi-
cation par bus.

\ [A] \ Vérifier le cable de bus.

‘ [B] ‘ Le MOVIPRO® SDC est en liaison avec PROFINET 10.

Le MOVIPRO® SDC n'est pas encore configuré ou a été mal configuré. Dans ce cas, vérifier la
configuration, en particulier le nom d'appareil et I'adresse IP.

!

Le MOVIPRO® SDC signale que le contréleur PROFINET IO n'a pas encore établi de liaison de
communication.

[C]

‘ [D]

y

‘ Le contréleur PROFINET 1O est débranché ou n'a pas encore démarré.

\ (E] ‘Adapter le nom PROFINET.
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7.2 Time out bus de terrain

La déconnexion du maitre ou la rupture du cable de bus de terrain provoque un time out
du bus de terrain au niveau du MOVIPRO®. La diode "S1" signale qu'aucune nouvelle
donnée utile n'a été réceptionnée. Les données-process a destination de tous les appa-
reils sont forcées a "0". Cela signifie que tous les entrainements raccordés au
MOVIPRO® sont arrétés. En outre, les sorties binaires sont automatiquement remises
a"o".

A DANGER!'!

Risque d'écrasement di au redémarrage involontaire de I'entrainement

Blessures graves ou mortelles

» Le défaut "Time out bus de terrain" est auto-acquittable, c'est-a-dire que les entrai-
nements regoivent a nouveau immédiatement les sorties-process actuelles de la
commande apres redémarrage de la communication par bus de terrain.

» Si, pour des raisons de sécurité, cela doit étre évité, il faudra, avant méme de tenter
d'éliminer la cause du défaut, couper l'appareil du réseau.
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©

8 Configuration des données-process
8.1 Vue d'ensemble de I'affectation des données-process

L'illustration suivante présente une vue d'ensemble de l'affectation des sorties-process
et des entrées-process (SP / EP) du MOVIPRO® SDC.

Etage de puissance sur plateforme MOVIDRIVE®

Mot de
N commandt(eFD 4 DIO SP1 || SP2 SP3 | SP4 || SP5 || SP6 —
MOVIPRO
Maitre MOVIPRO®
Etage de puissance sur plateforme MOVIDRIVE®
Mot d'état
“«— MOVIPRO® 12 DI EP1 EP2 EP3 | EP4 || EP5 EP6 «—
3026197387

8.2 Mot de commande MOVIPRO®

L'illustration suivante indique I'affectation du mot de commande MOVIPRO®.

Maitre — |15|14|13|12|11|10|9|8||7|6|5|4|3|2|1|0|—>MOVIPRO®

L ole reseneno

5: Reset application

6: Reset systéme

7: Réservé =0

Réservé =0

15:

Le tableau suivant indique les fonctions du mot de commande MOVIPRO®.

Bit Signification Explication

0-4 Réservé 0 = réservé

5 Reset application Si I'unité de communication et de pilotage
"PFH-.." présente un défaut, le bit passede 0 a 1,
puis repasse a 0 afin de solliciter un reset défaut.

6 Reset systéeme Si I'unité de communication et de pilotage
"PFH-.." présente un défaut, le bit passe de 0 a 1,
puis repasse a 0 afin de solliciter un reset défaut.

7-15 Réservé 0 = réservé
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8.3 Mot d'état MOVIPRO®

L'illustration suivante indique I'affectation du mot d'état MOVIPRO®.

Maitre — |15|14|13|12|11|10|9|8”7|6|5|4|3|2|1|0|<—MOVIPRO®

Interrupteur marche/arrét (hors
tension)

1-5: Réservé=0

6: Avertissement MOVIPRO®

7. Défaut MOVIPRO®

Etat de I'appareil /
8—-15: Avertissement/ Numéro de
défaut

L'affectation des bits 8 — 15 dépend de la valeur des bits 6 et 7 selon le tableau suivant.

Bit 6 Bit 7 Affectation des bits 8 — 15
0 0 Etat MOVIPRO®

1 0 Avertissement MOVIPRO®
0 1 Défaut MOVIPRO®

Le tableau suivant indique les informations de diagnostic du MOVIPRO® traitées pour
I'analyse de l'application de l'automate de la couche inférieure. Les signaux sont
transmis a l'automate via les parameétres et le cas échéant le canal de données-process.

A chaque signal, I'état logique de communication "0" indique I'état "O.K." afin qu'aucune
séquence de démarrage du maitre bus et de l'automate se déroulant de maniére asyn-
chrone ne puisse entrainer des messages de diagnostic erronés au démarrage des
systémes (démarrage du bus avec données utiles = 0).

Bit Nom du diagnostic par bus Fonction et codage
0 Interrupteur marche/arrét (hors | Interrupteur marche/arrét (hors tension)
tension) 1 = interrupteur marche/arrét actionné (hors tension)
0 = O.K. (non actionné)
1-5 Réservé 0 = réservé
6 Avertissement MOVIPRO® Avertissement MOVIPRO®
1 = présence d'un avertissement MOVIPRO®
0=0K.
7 Défaut MOVIPRO® Défaut MOVIPRO®
1 = présence d'un défaut MOVIPRO®
0=0K.
8-15 | Etat de I'appareil / Etat de I'appareil (bit 6 = 0, bit 7 = 0) :
Avertissement / Numéro de «  0:Démarrage systéme
défaut / .« 1:Prét

Avertissement (bit 6 = 1, bit 7 = 0)

Numéro de défaut (bit 6 = 0, bit 7 = 1)

* 1:Configuration — absence de configuration

* 2:Configuration — aucune communication n'a pas pu
étre établie entre les appareils configurés

* 5:Données-process pour appareils de la couche infé-

rieure bloquées

99 : Défaut systéme interne

110 : Surcharge tension actionneur

120 : Surcharge tension capteurs groupe 1

121 : Surcharge tension capteurs groupe 2
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8.4 Entrées et sorties binaires

Le graphique suivant présente I'affectation des entrées et sorties pour les entrées et
sorties binaires (12 DI / 4 DIO).

4—-15:réservé =0

3 : sortie binaire DO03

2 : sortie binaire DO02

— 1 : sortie binaire DO01

— 0 : sortie binaire DO00

—[15]1al13] 2110 o[8][7]6[5[4[3]2]1]0]~
Maitre MOVIPRO®
[ 5]t 4T 32 M[10[9[8]|[7[6]5]4]3]2]1]0]«

0 : entrée binaire DIO0 / état de la sortie
— binaire DO00

1 : entrée binaire DI01 / état de la sortie
binaire DO01

2 : entrée binaire DI02 / état de la sortie
binaire DO02

3 : entrée binaire DI03 / état de la sortie
binaire DO03

4 : entrée binaire DI04

5 : entrée binaire DI05

6 : entrée binaire DI0O6

7 : entrée binaire DIO7

8 : entrée binaire DI08

9 : entrée binaire DI09

10 : entrée binaire DI10

11 : entrée binaire DI11

12 : entrée binaire DI12

13 : entrée binaire DI13

14 : entrée binaire D114

15 : entrée binaire DI15
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8.5 Données-process de I'étage de puissance

Les mots données-process de I'étage de puissance sur la plateforme MOVIDRIVE®
sont affectés difféeremment en fonction de I'applicatif utilisé. Le nombre de données-
process varie en fonction de I'applicatif utilisé entre 1 et 6 mots données-process.

8.5.1 Entrainement régulé en vitesse

Sur les entrainements régulés en vitesse (aucun applicatif chargé), les sorties-process
et les entrées-process sont affectées comme suit :

SP

+ SP1: mot de commande 1
+ SP2: consigne de vitesse
* SP3:rampe

EP:

+ EP1:mot d'état 1

+ EP2: vitesse réelle

+ EP3: courant actif
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Mot de commande  L'étage de puissance est piloté par le mot de commande 1. La représentation suivante
1 indique I'affectation du mot de commande 1.

Maitre — |15|14|13|12|11|10|9|8”7|6|5|4|3|2|1|O|—>MOVIPRO®

0: Verrouillage

— 1: Marche

2 : Marche/Arrét

3: Maintien de position

4 : Commutation de rampe

Commutation des jeux de
paramétres

6: Reset

7: Reéservé=0

Sens de rotation pour

8: potentiométre motorisé
. Potentiométre motorisé
9-10: e oA
accélération/décélération
11-12: Sélection des consignes fixes
" internes n11 —n13 et n21 — n23
13 - Commutation de la consigne

fixe

14-15: Réservé =0

Le tableau suivant indique les fonctions du mot de commande 1.

Bit Signification Explication
0 Verrouillage 0 = marche
1 = verrouillage régulateur, activation du frein
1 Marche/Arrét 0 = arrét
1 = marche
2 Marche/Arrét 0 = arrét sur rampe d'accélération/de décélération
Ou rampe-process
1 = marche
3 Maintien de position 0 = maintien de position non activé
1 = maintien de position activé
4 Commutation de rampe 0 =rampe 1
1 =rampe 2
5 Commutation des jeux de paramétres | 0 = jeu de parameétres 1

1 = jeu de paramétres 2

6 Reset Si I'étage de puissance du variateur présente un
défaut, le bit passe de 0 a 1, puis repasse a 0 afin
de solliciter un reset défaut.

Manuel MOVIPRO® SDC avec interface PROFINET




Configuration des données-process (‘CD 8

Données-process de I'étage de puissance @
Bit Signification Explication
7 Réservé Pour les bits réservés, la valeur 0 doit étre
transmise pour utilisation ultérieure.
8 Sens de rotation pour potentiomeétre 0 = sens de rotation a droite
motorisé 1 = sens de rotation & gauche
9-10 Potentiométre motorisé accélé- 10 9
ration/décélération _ e b
0 0 = aucune modification
1 0 =décélération
0 1 = accélération
1 1 = aucune modification
1-12 Sélection des consignes fixes internes | 12 11
n11-n13 et n21 -n23 0 0 =consigne de vitesse via SP2
0 1 =consigneinterne n11 (n21)
1 0 =consigne interne n12 (n22)
1 1 =consigne interne n13 (n23)
13 Commutation de la consigne fixe 0 = consignes fixes du jeu de paramétres activé
sélectionnables via les bits 11 /12
0 = consignes fixes de I'autre jeu de parametres
sélectionnables via les bits 11/ 12
14-15 Réservé Pour les bits réservés, la valeur 0 doit étre
transmise pour utilisation ultérieure.

L'illustration suivante montre la priorisation lors de I'analyse des bits importants pour la
libération dans le mot de commande 1.

Marche ——

7

Arrét — (
|

i

Arrét rapide — (
I

Maintien de position —
I

Verrouillage j (

71_1

A4

Traitement
libération

9007200623660683
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C 29,
O,

Consigne de
vitesse

Rampe

Mot d'état 1

Configuration des données-process
Données-process de I'étage de puissance

Grace au réglage de la VITESSE, I'étage de puissance interpréte la consigne transmise
dans ce mot données-process comme consigne de vitesse, dans la mesure ou le mode
de fonctionnement réglé (P700 / P701 Mode de fonctionnement 1 / 2) autorise une
consigne de vitesse. Si aucune consigne de vitesse n'est programmée bien qu'une
interface de communication est réglée comme source de consigne (BUS DE TERRAIN),
I'étage de puissance se déplace avec une consigne de vitesse = 0.

Codage 1 digit = 0,2 min’
Exemple : 1 000 min”', sens de rotation & gauche
Calcul : =1 000/0,2 = =50004¢. = EC786x

Grace au réglage de la RAMPE, I'étage de puissance interpréete la consigne transmise
comme rampe d'accélération/de décélération. La valeur prescrite correspond a une
durée en millisecondes et se rapporte a une modification de la vitesse de 3 000 min”".
Les fonctions d'arrét et d'arrét d'urgence ne sont pas influencées par cette rampe-
process. Lors du transfert de la rampe-process via le systeme de bus de terrain, les
rampes t11, t12, 121 et t22 n'ont aucun effet.

Codage 1 digit =1 ms
Plage : 100 ms a 65 s
Calcul : 2,0 s =2 000 ms = 2 0004¢; = 07D0pey

En plus des informations essentielles concernant I'état, le mot d'état 1 contient en alter-
nance les deux informations "Etat de I'appareil” ou "Numéro de défaut" dans le bloc
d'état de base de l'octet d'état avec la plus grande valeur. En fonction du bit de défaut,
I'état de l'appareil s'affiche avec le bit de défaut = 0 et le numéro de défaut avec le bit
de défaut = 1 (défaut). Le bit de défaut est acquitté avec le défaut et I'état actuel de
I'appareil est de nouveau affiché.

La signification des numéros de défaut est disponible dans le chapitre "Liste de défauts
MOVIPRO® SDC" (voir page 151).

Maitre — |15|14|13|12|11|10|9|8”7|6|5|4|3|2|1|0|HMOVIPRO®

0: Etage de puissance libéré

— 1: Convertisseur prét

2: Données SP validées

3: Jeu de rampes actuel

4 : Jeu de paramétres actuel

5: Défaut/avertissement

6 : Fin de course droite activé

7 : Fin de course gauche activé

8-15: Défaut/avertissement
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Vitesse réelle

Courant actif

Données-process de I'étage de puissance @

L'affectation des bits 8 — 15 dépend de la valeur du bit 5 selon le tableau suivant.

Bit 5 Affectation des bits 8 — 15
0 Aucun défaut/avertissement | Etat MOVIPRO® Etat de I'appareil :
¢ 00 : Fonctionnement 24 V
02 : Pas de libération
1 Présence d'un Défaut MOVIPRO® Numéro de défaut :
défaut/avertissement « 01 : Surintensité
« 02:..

Grace au réglage de la VITESSE, I'étage de puissance donne la vitesse réelle actuelle
avec l'unité "min ~1" au systéme d'automatisation amont. La vitesse réelle ne peut étre
donnée de fagon exacte que si I'étage de puissance peut déterminer la vitesse moteur
réelle par une mesure de la vitesse. En cas d'application a compensation de glissement,
la différence par rapport a la vitesse moteur réelle est déterminée uniquement par la pré-
cision de la compensation de glissement réglée par I'utilisateur.

Codage : 1 digit = 0,2 min™

En cas d'affectation d'un mot données-process avec COURANT ACTIF, I'étage de
puissance retourne la mesure de courant actif au systéme d'automatisation amont en
unités "% Iy".

Codage : 1 digit = 0,1 % Iy

8.5.2 Applicatif "Positionnement par bus"

Sur l'applicatif "Positionnement par bus", l'affectation des sorties-process et des
entrées-process est la suivante :

SP

+ SP1: Mot de commande 2

+ SP2: Vitesse de la consigne
» SP3: Position cible

EP :

+ EP1: Mot d'état

+ EP2: Vitesse réelle

 EP3: Position réelle

Des informations complémentaires figurent dans la documentation suivante.

Documentation N° de documentation

Manuel Applicatif MOVIDRIVE® MD_60A Positionnement par Bus 09184228 / FR
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8.5.3 Applicatif "Positionnement par bus (6 DP)"

Sur l'applicatif "Positionnement par bus", I'affectation des sorties-process et des

entrées-process est la suivante :
SP

+ SP1: Mot de commande 2

* SP2: Position cible High

* SP3: Position cible Low

+ SP4: Vitesse de la consigne
+ SP5: Rampe d'accélération

+ SP6 : Rampe de décélération

+ EP1: Mot d'état

+ EP2: Position réelle High
+ EP3: Position réelle Low
+ EP4: Vitesse réelle

» EP5: Courant actif

+ EPG6 : Charge appareil

Des informations complémentaires figurent dans la documentation suivante.

Documentation

N° de documentation

Manuel Applicatif Positionnement par bus (6 DP) pour MOVIDRIVE® MDX61B | 11335122 / FR

Manuel MOVIPRO® SDC avec interface PROFINET




Configuration des données-process ('\ 1)

Données-process de I'étage de puissance @

8.5.4 Applicatif "Positionnement Modulo"

Sur [l'applicatif "Positionnement Modulo", Il'affectation des sorties-process et des

entrées-process est la suivante :
SP

+ SP1: Mot de commande 2

+ SP2: Position cible High

* SP3: Position cible Low

+ SP4: Vitesse de la consigne
+ SP5: Rampe d'accélération

+ SP6 : Rampe de décélération

+ EP1: Mot d'état

+ EP2: Position réelle High
+ EP3: Position réelle Low
» EP4: Vitesse réelle

» EP5: Courant actif

+ EPG6 : Charge appareil

Des informations complémentaires figurent dans la documentation suivante.

Documentation
Manuel Indexeur Modulo MOVIDRIVE® MDX60B / 61B

N° de documentation
11349220/ FR

Manuel MOVIPRO® SDC avec interface PROFINET

8

69



8

70

(‘\ | > Configuration des données-process
@ Données-process de I'étage de puissance

8.5.5 Applicatif "Positionnement par tableau"

Sur l'applicatif "Positionnement par tableau”, I'affectation des sorties-process et des
entrées-process est la suivante :

SP:

+ SP1: Mot de commande 2
EP:

+ EP1: Mot d'état

Des informations complémentaires figurent dans la documentation suivante.

Documentation N° de documentation
Manuel Applicatif MOVIDRIVE® MDX61B Positionnement par tableau 11640634 / FR

8.5.6 Applicatif "Positionnement par Touch Probe par bus"

Sur I'applicatif "Positionnement par Touch Probe", I'affectation des sorties-process et
des entrées-process est la suivante :

SP:

+ SP1: Mot de commande 2

+ SP2: Vitesse de la consigne
» SP3: Consigne de position
EP :

+ EP1: Mot d'état

+ EP2: Vitesse réelle

 EP3: Position réelle

Des informations complémentaires figurent dans la documentation suivante.

Documentation N° de documentation
Manuel Applicatif Positionnement par Touch Probe par bus pour MOVIDRIVE | 11313536 / FR
MDX61B
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8.5.7 Applicatif "Automotive AMA0801"

Sur l'applicatif "Automotive AMA0801", I'affectation des sorties-process et des entrées-
process est la suivante en fonction du mode de fonctionnement :

SP:

SP1 : Mot de commande 2

SP2 : Position cible High ou 16 positions a bit individuel

SP3 : Position cible Low ou facteur correcteur flanc High

SP4 : Vitesse de consigne ou facteur correcteur flanc Low

SP5 : Rampe accélération / décélération ou réservé

SP6 : Offset de synchronisation

EP1 : Mot d'état

EP2 : Position réelle High

EP3 : Position réelle Low

EP4 : Vitesse réelle ou message de positionnement bit seul et entrainement ne
tourne pas

EP5 : Ecart de positionnement maitre — esclave ou came 16 bits
EP6 : Courant actif

Des informations complémentaires figurent dans la documentation suivante.

Documentation N° de documentation
Manuel MOVIDRIVE® MDX61B Applicatif automobile (AMA0801) 11313536 / FR
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9 Fonctionnement de MOVITOOLS® MotionStudio

9.1 A propos de MOVITOOLS® MotionStudio

9.1.1 Taches
L'atelier logiciel apporte la constance dans I'exécution des taches suivantes.
+ Etablissement de la communication avec les appareils

+ Exécution des fonctions avec les appareils

9.1.2 Etablir la communication avec les appareils

Pour établir la communication avec les appareils, le logiciel d'ingénierie MOVITOOLS®
MotionStudio intégre le serveur de communication SEW.

Le serveur de communication SEW sert a configurer les canaux de communication.
Une fois configurés, les appareils communiquent via ces canaux de communication a
I'aide de leurs options de communication. Quatre canaux de communication au maxi-
mum peuvent étre exploités simultanément.

MOVITOOLS® MotionStudio supporte les types de canaux de communication suivants.
+ Communication sérielle (RS485) via convertisseur

» Bus systeme (SBus) via convertisseur

» Ethernet

* Module EtherCAT

» Bus de terrain (PROFIBUS DP / DP-V1)

* Interface TCI (Tool Calling Interface)

Les canaux de communication effectivement disponibles parmi ceux de la liste précé-
dente sont fonction de I'appareil et de ses options de communication.

9.1.3 Exécuter des fonctions avec les appareils
Le logiciel apporte la constance dans I'exécution des fonctions suivantes. :
» Paramétrage (par exemple dans l'arborescence parameétres de I'appareil)
» Mise en service
» Visualisation et diagnostic
* Programmation

Pour exécuter des fonctions avec les appareils, le logiciel MOVITOOLS® MotionStudio
intégre les éléments de base suivants :

* MotionStudio
« MOVITOOLS®

MOVITOOLS® MotionStudio propose les outils adéquats pour chaque type d'appareil et
ses fonctions.
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9.2 Premiers pas

9.2.1 Démarrer le logiciel et créer un projet
Pour démarrer MOVITOOLS® MotionStudio et créer un projet, procéder comme suit.

1. Démarrer MOVITOOLS® MotionStudio dans le menu de démarrage de Windows via
le chemin suivant :

[Démarrer] / [Programmes] / [SEW] / [MOVITOOLS-MotionStudio] / [MOVITOOLS-
MotionStudio]

2. Créer un projet avec un nom et un répertoire de destination.

9.2.2 FEtablir la communication et scanner le réseau

Pour établir une communication avec MOVITOOLS® MotionStudio et scanner le
réseau, procéder comme suit.

1. Configurer un canal de communication permettant de communiquer avec les
appareils.

Les informations détaillées pour la configuration d'un canal de communication
figurent dans le paragraphe concernant le mode de communication en question.

2. Scanner le réseau (scanning des appareils). Cliquer sur l'icne [Start network scan]
(Lancer scanning réseau) [1] dans la barre d'icones.

heEe-B © + + X | [#scan
[1]

9007200387461515
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9.2.3 Configurer les appareils
Pour configurer un appareil, procéder comme suit.

1. Sélectionner l'appareil (généralement I'étage de puissance [1]) dans l'apergu
communication.

2. Accéder au menu contextuel par un clic droit sur la souris pour afficher les outils de
configuration des appareils.
E| Metzwerk
= 'L-l Ethemet
- @& PNIO-10.3.71.129: MTS

= 'IT-‘J Intem
L 1 MTS
1]

BE 1. Arborescence paramétres

z Comparaison
Mise en route b ||| Miseen route
Programmation » ||EE  Arborescence paramétres

_ «#  Mode manuel
Diagnostic 3
MOVITOOLS 3
-

1] Gérer les composants (Default - Power section) [3

Caractéristiques...

2446350859

Dans I'exemple, le menu contextuel affiché est celui avec les outils pour un appareil
MOVIFIT®. Le mode de connexion est "Online" et I'appareil a été scanné dans l'aper-
G¢u communication.

3. Sélectionner I'outil (p. ex. "Arborescence des paramétres") pour configurer 'appareil.
E.I Fage de démarrage outils EE Arborescence paramétres [Default - Power section |
[ [J&r||&rborescence o |

] /23 Paramétres MOVIFIT® FC

= % 0.. Affichage de valeurs

% @ 1.. Consigrnes et mmpes accelén
9

suondp)

@ 3.. Limitations et paramétres maot
=-{E8 5.. Fonctions de surveillance
% &.. Programmation des bomes

t @ 7.. Pilotage du moteur

% 8.. Fonctions spéciales

2446355211
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9.3 Mode de connexion

9.3.1 Présentation

MOVITOOLS® MotionStudio différencie les modes de connexion "Online" et "Offline".
C'est I'utilisateur qui choisit le mode de connexion. Selon le mode sélectionné, le
programme propose les outils Offline ou Online adaptés a I'appareil.

Le tableau suivant décrit les deux types d'outils.

[ [2] (3]

Offline-Tool

I Online-Tool |

[4]
9007200497934219

[1] Disque dur du PC d'ingénierie
[2] Mémoire principale du PC d'ingénierie
[3] PC d'ingénierie
[4] Appareil
Outils Description
Outils Les modifications réalisées avec les outils Offline sont actives, dans un premier temps,
Offline "UNIQUEMENT" dans la mémoire principale [2].

« Enregistrer le projet afin de sauvegarder de maniére sire les modifications sur le disque
dur [1] du PC d'ingénierie [3].
»  Pour transférer les modifications dans I'appareil [4], lancer la fonction "Transfert vers

app.".
Outils Les modifications réalisées avec les outils Online sont actives, dans un premier temps,
Online "UNIQUEMENT" dans I'appareil [4].
» Pour transférer les modifications dans la mémoire principale [2], lancer la fonction
"Transfert depuis app.".

» Enregistrer le projet afin de sauvegarder de maniére sire les modifications sur le disque
dur [1] du PC d'ingénierie [3].
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REMARQUE

* Le mode de liaison "Online" NE signale PAS que la liaison avec l'appareil est éta-
blie ou que I'appareil est prét a communiquer. Si un tel message est nécessaire en
retour, suivre les instructions du paragraphe "Régler le test d'accessibilité cyclique"
de l'aide en ligne (ou du manuel) de MOVITOOLS® MotionStudio.

Les commandes pour la gestion de projet (p. ex. "Transfert vers app.", "Transfert
depuis app.”, etc.), I'état des appareils en ligne ainsi que le scanning des appareils
fonctionnent indépendamment du mode de liaison réglé.

« MOVITOOLS® MotionStudio s'ouvre dans le mode de connexion réglé a la

derniére fermeture.

jude

9.3.2 Régler le mode de liaison (Online ou Offline)
Pour régler le mode de liaison, procéder comme suit.
1. Sélectionner le mode de liaison :

+ "Passer en mode Online" [1] pour les fonctions (outils Online) qui doivent agir
directement sur I'appareil.

+ "Passer en mode Offline" [2] pour les fonctions (outils Offline) qui doivent agir sur
le projet.

- B + 4 X |[*Scan

12
9007200389198219

[1] Icone "Passer en mode Online"
[2] Icone "Passer en mode Offline"

2. Sélectionner le nceud correspondant a I'appareil.

3. Accéder au menu contextuel par un clic droit sur la souris pour afficher les outils de
configuration des appareils.
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9.4 Communication via Ethernet

9.41 Raccordement au PC / a I'ordinateur portable

Régler I'adresse IP
du PC d'ingénierie

L'illustration suivante montre le raccordement du PC / de I'ordinateur portable sur l'inter-
face d'ingénierie du MOVIPRO®.

[3]
1204936459
[1] Interface de service (Ethernet RJ45) [2]  Cable Ethernet de type courant
du MOVIPRO® [3] Interface Ethernet de I'ordinateur portable

Le tableau suivant indique I'adresse IP et le masque de sous-réseau de l'interface
d'ingénierie du MOVIPRO®.

Adresse IP standard 192.168.10.4
Masque de sous-réseau 255.255.255.0

Pour régler I'adresse IP du PC d'ingénierie, procéder de la maniére suivante :

1. Sous [Démarrer] / [Réglages] / [Connexions réseau et de transmission de données
a distance], sélectionner l'interface PC correspondante et sélectionner la fenétre des
propriétés de l'interface PC dans le menu contextuel.

2. Activer l'option "Utiliser I'adresse IP suivante" dans les propriétés de l'entrée
"Protocole internet (TCP/IP)".

3. Reporter le masque réseau réglé dans le MOVIPRO® (p. ex. 255.255.255.0).

4. En fonction du masque réseau, régler I'adresse IP. Les adresses IP du MOVIPRO®
et de l'interface PC doivent étre différentes sauf au niveau des plages définies par le
masque réseau. Dans la plage définie par le masque réseau, les adresses IP doivent
étre identiques. Le dernier bloc de I'adresse IP du PC doit étre différent des valeurs
0, 4 ou 255.
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9.4.2 Configurer le canal de communication via Ethernet

Pour configurer un canal de communication pour Ethernet, procéder comme suit.

1. Cliquer sur l'icone "Configurer les raccordements de communication" [1] dans la

barre d'icones.

hee-E B

= 4 X [#Scan ‘
(1]
2451145227

[1] Icone "Configurer les raccordements de communication”

La fenétre "Configurer les raccordements de communication" apparatit a I'écran.

[11 [2] [3]
Configurer les raccordemd|
1 ¥ Activer
Vot [sére ~| Port COM: 4 (USE), Baudrate: AUTO E
| | Edier..
Sériel —
SBus
[_‘ .
Profibus GEIYe
S7MPI :
KLink -
'—J f_ L T
E f
I Activer
== =l
Editer
| oK || Abbrechen
2451132171

[11 Menu déroulant "Mode de communication”

[2] Case a cocher "Activer"

[3] Bouton [Editer...]

2. Dans le menu déroulant [1], sélectionner le mode de communication "Ethernet".

Dans I'exemple, le premier canal de communication est activé [2] sur le mode de

communication "Ethernet".

3. Cliquer sur [Editer] [3] dans la partie droite de la fenétre.

Une fenétre avec les réglages du mode de communication "Ethernet" apparait alors.

4. Configurer le protocole SMLP. Pour cela, sélectionner I'onglet "Réglages SMLP".

SMLP signifie Simple MOVILINK® Protocole (protocole MOVILINK® simple) qui est
le protocole utilisé par les appareils SEW et qui est transmis directement via TCP/IP.

5. Régler les paramétres. Procéder comme décrit au paragraphe "Régler les para-
meétres de communication pour SMLP".

78
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9.4.3 Régler les paramétres de communication pour SMLP

/-

— ~

Afin de régler les paramétres pour la communication via Ethernet, procéder comme suit.

1. Sinécessaire, modifier les paramétres de communication prédéfinis. Pour cela, voir
la description détaillée des parametres de communication pour SMLP.

REMARQUE : lors du scanning des appareils, seuls sont détectés les appareils
situés dans le méme segment de réseau (local) que le PC sur lequel est exécuté
MOVITOOLS® MotionStudio. S'il y a des appareils en dehors du segment local de
réseau, ajouter les adresses IP de ces appareils a la liste des serveurs SMLP.

2. Pour ajouter une adresse IP, ouvrir le menu contextuel et sélectionner [Insérer

adresse IP] [1].

Féglages de base

Time out: 1000 ~ ms [Standard: 1000 ms)
Adresse |P Broadcast: |255,255,255,255 | Adaptateur réseau... l

Durée de scanning Braadcasl 5 3: s [Standard: 5s)

Listes d'adresse

Adresses |P serveur SMLP |Adresses IP réservées |

Boinie @ o iy
A Versle haut Ctri+Up

v |

¥ verslebas Ctri+-Down —

| <~ Insérer adresse IP Chrl+a L&J L

> Supprimer adresse IP Del b4 |

oK H Abbrechen H

Insérer adresse IP i

11

x|

Adresse IP: ||

=

i metgem| oK

N

Annuler hl

(2]

[11 Menu contextuel [Insérer adresse IP]
[2] Menu déroulant "Adresse IP"

2451339787

3. Sélectionner I'adresse IP dans le menu déroulant [2] et cliquer sur [OK].
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9.4.4 Paramétres de communication pour SMLP

Le tableau suivant décrit les paramétres de communication pour SMLP.

Paramétre de communication

Description

Remarque

Time out

Temps d'attente du client en ms
jusqu'a réception d'une réponse
du serveur

* Réglage par défaut : 1000 ms

* Augmenter le cas échéant la
valeur si la temporisation de
la communication génére des
perturbations.

Adresse IP Broadcast

Adresse IP serveur SMLP

Adresse IP du segment de
réseau local dans lequel a lieu le
scanning des appareils

Adresse IP du serveur SMLP ou
d'autres appareils devant étre pris
en compte par le scanning des
appareils mais se trouvant en
dehors du segment de réseau
local.

En réglage par défaut, seuls les
appareils se trouvant dans le
segment de réseau local sont
détectés lors du scanning des
appareils.

» Saisirici I'adresse IP des
appareils devant étre pris en
compte par le scanning des
appareils mais se trouvant en
dehors du segment de
réseau local.

* Saisirici l'adresse IP de
l'automate SIMATIC S7 dans
le cas d'une communication
indirecte entre Ethernet et
PROFIBUS via SIMATIC S7.

Adresse IP réservée

Adresses IP des appareils ne
devant pas étre intégrés dans le
scanning des appareils.

Saisir ici I'adresse IP des appa-
reils ne devant pas étre pris en
compte par le scanning des appa-
reils. |l peut s'agir d'appareils non
préts pour la communication (par
exemple parce qu'ils n'ont pas
encore été mis en service).
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9.5
9.5.1

Exécuter des fonctions avec les appareils

Paramétrer les appareils

Les appareils peuvent étre paramétrés dans l'arborescence parameétres. L'arbo-
rescence parameétres montre tous les parameétres classés par dossiers.

Les paramétres peuvent étre gérés a partir du menu contextuel et de la barre d'icdnes.
La lecture ou I'écriture des paramétres sont présentées dans les étapes suivantes.

9.5.2 Lire et modifier les

paramétres

Pour lire et modifier des parameétres, procéder comme suit.

1. Passer dans I'apergu souhaité (apercu projet ou apergu communication).

2. Sélectionner le mode de liaison :

O

Cliquer sur l'icone "Passer en mode Online" [1] pour lire et modifier directement
des paramétres sur I'appareil.

Cliquer sur l'icbne "Passer en mode Offline" [2] pour lire et modifier des para-
métres dans le projet.

Z-E © ‘ - 4 X | [*Scan

11 12
9007200389198219
[1] lcone "Passer en mode Online"
[2] lcone "Passer en mode Offline"

3. Sélectionner l'appareil a paramétrer.

4. Ouvrir le menu contextuel et sélectionner la commande [Arborescence paramétres].

L'apercu "Arborescence parameétres" apparait dans la partie droite de I'écran.

5. Dérouler I"arborescence" jusqu'au nceud souhaité.

; EE Arborescence paramétres [sans nom (MCOVB0005-2B1)]

T T

=

Arborescence

=454 Paramétres MOVITRACER

+@ 0.. Affichage de valeurs

+@ 1.. Cansignes et rampes accélértion / décélération
- 2. Paramétres régulateur

-@ 3.. Limitations et parametres moteur
¢ L= 30. Limtations jeu 1

& 31. Limiations jeu 2

‘=] 32 Compensations moteur 1
=] 33. Compensations moteur 2

: /=] 34, Protection themnique motewr
- 4. Infos dépassement de sevil
+@ 5., Fonctions de surveilance

ng 31. Limitations jeu 2

8=

310 Vitesse de démarrage/ darrét 2 [trimin] 0.0

suondg g

[trimin] 15.0
[trimin] 15000
[%in] 121

311 Vitesse minimale 2
312 Vitesse maximale 2

313 Courant max. autorisé 2

i
+@ 6.. Programmation des bomes entrées et sorties
#1-{E 7. Piotage du moteur
+-{E3 8. Fonctions spécizles

#-{E 9. Paramétres IPOS
/=] ATEX-nformation

947217163

6. Double-cliquer pour afficher un groupe spécifique de parameétres d'appareil.
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i

7.

En cas de modifications de valeurs numériques dans les champs de saisie, confirmer
en appuyant sur la touche entrée.

REMARQUE

* Lesindications détaillées concernant les paramétres sont données dans la liste
des paramétres de l'appareil.

9.5.3 Mettre en route les appareils (Online)

Pour mettre en route des appareils (Online), procéder comme suit.

1.
2.

Passer dans I'apergu communication.
Cliquer sur l'icéne "Passer en mode Online" [1] dans la barre d'icénes.

- @& +~ + X |[*Scan

(1]
9007200438771211

[1] lcone "Passer en mode Online"

Sélectionner l'appareil a mettre en route.

4. Ouvrir le menu contextuel et sélectionner la commande [Mise en route] / [Mise en

route].
L'assistant de mise en route apparait alors.

Suivre les indications de I'assistant de mise en route, puis charger les données de
mise en route dans l'appareil.
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10 Paramétrage du MOVIPRO®
10.1 Configuration codeur

10.1.1 Remarques générales sur la configuration codeur

i

jude

REMARQUE

Les remarques générales relatives a la configuration codeur sont valables pour les
options codeur suivantes.

+ PFA-MD...B-G20-B...-../C../000
+ PFA-MD...B-G21-B...-../C../000
+ PFA-MD...B-G22-B...-../C../000

REMARQUE

Pour la mise en service, le logiciel MOVITOOLS® MotionStudio 5.60 SP2 ou une
version actuelle de ce dernier est nécessaire.

Une mise en service avec une version plus ancienne n'est pas autorisée !

Mettre I'entrainement en service en liaison avec le MOVIPRO®, comme décrit au
chapitre "Mise en service du moteur". Il faut prévoir la possibilité de déplacer I'entrai-
nement, p. ex. via l'utilitaire (plug-in) "Mode manuel PRO".

S'assurer que :

— le céblage,

— l'affectation des bornes et

— les coupures de sécurité

ont été réalisés correctement et de maniére adaptée a I'application.

L'activation des réglages-usine n'est pas nécessaire. Si un réglage-usine est appelé,
les paramétres de I'étage de puissance "PFA-..." repassent en réglage de base.

A AVERTISSEMENT !

Interruption de la mise en service codeur en cas d'utilisation d'une ancienne version
MOVITOOLS® MotionStudio
Blessures graves ou mortelles dues au fonctionnement incontrélé du moteur

« Toujours utiliser la version MOVITOOLS® MotionStudio 5.60 SP2 ou une version
plus récente.
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10.1.2 Paramétrage des codeurs

Respecter les instructions suivantes pour I'exécution et le paramétrage des codeurs
cités ci-aprés.

+ HEIDENHAIN ROQ 424 (AV1Y)

La version SSl avec 10 ... 30 V est supportée. La codification définit toutes les autres
caractéristiques.

+ T&R CE 58, CE 65, LE 100 SSI, LE 200, LA 41K-SSI

— |l faut paramétrer 24 bits de donnée. Les bits de signaux doivent étre paramétrés
sur 0 logique. Le bit 25 peut contenir soit un 0, soit un bit d'erreur ou Powerfailbit.
Les autres bits spéciaux indiqués apreés les bits de position ne sont pas exploités.
La version 25 bits n'est pas supportée.

— Le mode de sortie doit étre "Direct".
— L'interface doit étre réglée sur "SSI".

+ T&R CE 58 CANopen
— L'interrupteur de fin de ligne doit étre réglé sur "ON".
— L'ID du nceud (Node ID) doit étre réglée sur "1" via les six interrupteurs DIP.
— Le nombre d'incréments par rotation doit étre réglé sur la valeur standard 4096.

+ T&RLE200 CANopen
— Prévoir une résistance de terminaison de bus.

— L'ID du nceud (Node ID) doit étre réglée sur "1" via les huit interrupteurs DIP.

+ SICK STEGMANN AG100 MSSI, AG626, ATM90, ATM60

Seule la version 24 bits est supportée.

+ SICK STEGMANN ARS60
Seule la version 15 bits est supportée.

+ SICK DME-5000-x11, DME-4000-x11

— L'interface doit étre réglée sur "SSI".

Les codeurs doivent étre réglés sur "24 bits de donnée + bit de défaut".

La résolution doit étre réglée sur 0,1 mm ou 1 mm.

La plausibilité doit &étre réglée sur "Normal".

» SICK DME-5000-x17, DME-4000-x17
— L'interface doit étre réglée sur "HIPERFACE®".
— La résolution doit étre réglée sur 1 mm.

— La plausibilité doit étre réglée sur "Normal".
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SICK DME-4000-x19

— L'interface doit étre réglée sur "CANopen".

— L'ID du nceud (Node ID) doit étre réglée sur "1".

— La résolution doit étre réglée sur 0,1 mm ou 1 mm.

— La plausibilité doit étre réglée sur "Normal".

Perpperl & Fuchs WCS2(A)-LS311, WCS3(A)-LS311

La codification définit toutes les autres conditions nécessaires. La longueur de la
liaison codeur ne doit pas excéder 10 m.

Pepperl & Fuchs WCS3B-LS410

— L'ID du nceud (Node ID) doit étre réglée sur "1" (interrupteurs 1 — 6 des huit inter-
rupteurs DIP).

— La fréquence de transmission doit étre réglée sur 250 kbauds (interrupteurs 6 — 7
des huit interrupteurs DIP).

— Le mode de transmission doit étre réglé sur "asynchrone 0 ms / 10 ms" (interrup-
teurs 1 — 3 des quatre interrupteurs DIP).

— Le protocole de données doit étre réglé sur "protocole de données 2"
(interrupteur 4 des quatre interrupteurs DIP sur "on")

Perpperl & Fuchs EDM 30/120/140 - 2347/2440

— Tous les modes sont supportés. Recommandation : mode 0 (régler les interrup-
teurs DIP 3 et 4 sur ON) ou mode 3 (régler les interrupteurs DIP 3 et 4 sur OFF)
et mesure du réflecteur triple (régler l'interrupteur DIP 2 sur OFF).

Pepperl & Fuchs VDM 100-150

— Le mode d'exploitation doit étre réglé sur le mode 3 ([Menu] / [Paramétre] /
[Modes d'exploitation] / [Mode 3]).

— Le codage doit étre réglé sur "Gray".

— La résolution doit étre réglée sur 0,1 mm ou 1 mm.

LEUZE AMS200, OMS1, OMS2, BPS37
— Les codeurs doivent étre réglés sur "24 bits de donnée + bit de défaut".
— Larésolution doit étre réglée sur 0,1 mm.

REMARQUE

Les indications suivantes sont valables pour tous les codeurs SSI paramétrables :

L'interface doit étre réglée sur "SSI".

Les codeurs doivent étre réglés sur "24 bits de donnée + bit de défaut” ou sur "0
dans le bit 25".

La plausibilité doit étre réglée sur "Normal = 0" si le controle de plausibilité est
activé.

Le codage doit étre réglé sur "Gray".
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10.1.3 Mise en service du codeur

1. Démarrer MOVITOOLS® MotionStudio et créer un projet. Pour cela, consulter le
chapitre "Fonctionnement de MOVITOOLS® MotionStudio" (voir page 72).

2. Cliquer sur [Mise en route] [1] pour démarrer 'assistant de mise en route.

ol =] B
= -~

Fenétre  Aide

# [ Seanning i1 B

] Page de démanrage outils

Créer un nauveau
projet ou changer un

projet Camparaison [Online):

QOutll pour |a comparaison des dannées appareil
(jeux de param@tres, variables 1PO5, eto.)

m

Sélectionner mode

gde connexion et "~
configurer réseau Mise om roule rt

Mize en route {Onling):

[1] & [Pasistant de mise en route pour adagter Je
[:qur R yarateur su meoteur et apbmiser |a boucle de
paramétras g L

~ |Arbarestence parameétres (Online):

E’% Outl pour 'édition et [affichage de tous les
Travailler avec =2 parametres apparell dans une arborescence
"appareil claire

2097970443
[1] Bouton [Mise en route]
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3. Cliquer sur [Suivant] pour passer a I'étape suivante de l'assistant. Les boutons
[Suivant] et [Précédent] permettent de naviguer dans Il'assistant. Les réglages sont
conserves.

1. Moteur avec codeur moteur -

L) f—- procéder 1 mise en servce

Aprés une nouvelle mise en route. I"axe doit étre &4 nouveau reférence |

2. Optimisation du régulateur

Optimisation du régulateur

3024650891

4. Lorsque l'entrainement dispose d'une plaque signalétique électronique, il est
possible de valider les données lues. Les boutons ont les fonctions suivantes.

Champ Fonction

[Prendre en compte les données] [1] | Transférer les données codeur dans l'assistant de mise en
route. Impossible d'éditer les données codeur.

[Valider les données comme Transférer les données codeur dans I'assistant de mise en

proposition] [2] route. |l est possible d'éditer manuellement les données
codeur.

[Ne pas valider] [3] Ne pas transférer les données codeur dans l'assistant de mise

en route. Toutes les données codeur doivent étre éditées
manuellement.

repll] | Dl Doel]]

1] — 4’-{ Prendre en compte les données ‘ | - Wﬂhllhqmmm P | ‘ _ Ne pas valider ‘
2]
3]

r— @ it | s @)
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2071861387

5. Procéder aux réglages pour le codeur moteur et le cas échéant le codeur machine.
Il existe les possibilités suivantes :

« "Editer manuellement", pour la sélection et le paramétrage d'un codeur.

» "ldentifier automatiquement"”, afin de lire les informations du codeur raccordé.
Ceci n'est possible qu'avec les codeurs SEW suivants :

Ex7S
ExxH
AXTW
AxxH

+ "Désélectionner" lorsqu'aucun codeur n'est raccordé sur la carte ou lorsque
I'application ne nécessite aucun codeur.

» "Mesure de la position activée" afin de déterminer la source des valeurs réelles.

Réglages codeur |

Codeur moteur

MM
4 Lg

AﬁOH |7|' 1 Mesure de la vitesse DEuZl

o - '
- h_ X Désélectionner

%2 Mesure de la position act...

Codeur machine lmﬁ

AS1H | - ) Mesure de o positon
ﬁ Editer manuellement >

X Déselectionner

%ﬂ Mesure de la position act...

1942875915
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Pour sélectionner manuellement un codeur SEW, procéder de la maniére suivante.
1. Dans le bloc de sélection du groupage de codeurs, activer [Codeur SEW].

2. Saisir la désignation du codeur dans les champs correspondants en fonction des
indications figurant sur la plaque signalétique.

‘Codeur moteur

[:} Sélection codeur P Adaptation

1. Sélectionner le groupage de cod s correspond

e
/| Codeur SEW @B __| Codeur autorisé '\"’; =

=¥

=

2. sélectionner le codeur a l'aide de la désignation SEW sur la plaque signalétique

i 3T
_;_i.—

Exécution mécanique

Niveau de développement

Type codeur - ] Exécution électrique
G = Montage par tar:— |
A = Codeur absolu H = Arbre creux - 2 1 -
E = codeur I ilnfegre(e] 3 3 2 I
R = Résolveur K =Céne 4 6 E
L = Linéaire 6 C = HTL
S = Arbre expansible ™ 7 =
L = Mod. Resolver
M = Mod. Resolver ™
-,
>CW-EURODRIVE <3

76646 Bruchsa.'Sermany
Typ PSF121 CMPSOS."BPMTWIA F 1 H

Nr. (1.23456789 0001.22 ey 34

Ms 13 amo g 17 A P B85
ny  6.000 imin Ipay 90 A el F
fy 300 He  Usye 400 VoM M

Bremse 24V 31 N Glaichrichter
Getriebe Map 35 NM negr  1.600/8.000 rimin
i 5 Gewictt 38 kg

o

1942880907

MOVITOOLS®-MetionStudic
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Pour sélectionner manuellement un codeur tiers autorisé par SEW, procéder comme
suit.

1. Dans le bloc de sélection du groupage de codeurs, activer [Codeur autorisé].

2. Sélectionner le codeur correspondant dans la base de données SEW.

Codeur moteur @
D Sélection codeur p Adaptation
1. Sélecti le groupage de codeurs correspond
=T
N =il o
= —
2. sélectionner le codeur dans la base de données SEW
[EH} SKM 36
Désignation Fabricant Type électrique Type mé iq Résoluti ﬂ
ROQ425 ATEX EnDat Heidenhain EnDat2.1 en rotatif 2048incr.
ROQ425 EnDat Heidenhain EnDat2.1 en rotatif 2048incr.
RP 0,005mm MTS Sensors SSI Linéaire Spm (200,0 I/mm)
SKM 36 Sick/Stegmann Hiperface en rotatif 128incr.
SKS 36 Sick/Stegmann Hiperface en rotatif 128incr.
SRM 50 Sick/Stegmann Hiperface en rotatif 1024incr.
SRM &0 Sick/Stegmann Hiperface en rotatif 1024incr.
SRM 64 Sick/Stegmann Hiperface en rotatif 1024incr.
SRS 50 Sick/Stegmann Hiperface en rotatif 1024incr.
SRS 64 Sick/Stegmann Hiperface en rotatif 1024incr.
VDM100-150 0,1mm Pepperi+Fuchs SSI Linéaire 100pm (10,0 I/mm)
VDM100-150 1mm Pepperl+Fuchs 581 Linéaire 1000pm (1,0 I/mm)
WCS2(A)-LS311 Pepperl+Fuchs SSI Linéaire 833,333pm (1,2 I/mm)
WCS3(A)-LS311 Pepperi+Fuchs SSI Linéaire 800pm (1,3 Ifmm)
WCS3B LS410 Pepperl+Fuchs CANopen Linéaire 800pm (1,3 Ifmm)
WCS3B-LS311 Pepperl+Fuchs 581 Linéaire 800pm (1,3 I/mm)
-
MOWTOOLS® MatonStucio oK

1942882827

3. Sélectionner l'onglet "Adaptation" et définir le mode d'adaptation du codeur.

Pour définir le mode d'adaptation du codeur, procéder de la maniére suivante.
1. Saisir le sens de comptage du codeur

Les options suivantes sont possibles :

* dans le sens de rotation du moteur

» dans le sens de rotation inverse du moteur

2. Saisir le rapport de réduction entre le moteur et le codeur.

REMARQUE

Il est possible de mesurer le rapport de réduction a 'aide de l'assistant de mise en
service. Cette opération n'est cependant possible qu'aprés installation réussie de
I'ensemble de I'application.
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Pour mesurer le rapport de réduction a I'aide de I'assistant de mise en service, procéder
de la maniére suivante.

1. Cliquer sur [Mesurer rapport de réduction].

= m
[ :} Sélection codeur ﬁ Adaptation I
Adaptation codeur h
‘Sens de complage du codeur

dans le sens de rotation du Mur

[_| Montage direct J

[@] Mesurer rapport de réduction ]

| MOVITOOLSSMotionStudio 0K Annuler
3027605515
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2. Garantir la mise en ceuvre de I'action nécessaire dans l'illustration suivante au point
1) et cocher la case "réalisé(e).

3. Cliquer sur "démarrer".

4. Désactiver le mode manuel en cliquant sur la touche "Mode manuel”.

, ,

[:} Sélection codeur 2 Adaptation

Adaptation codeur

Sens de compiage du codeur

o
T, ﬁ T dans le sens de rotation dumnhur

Rapport de réduction entre codeur et moteur

T [ Montage direct ]

[@J Mesure terminée ]

/ i Veuillez vérifier les points suivants : L
= Mise en route du codeur 1 (codeur moteur) entiérement réalisée réalisé(e)
Mise en route du codeur 2 {codeur machine) réalisée a I'exception du rapport de réduction

)

Déplacer I'axe

e ] = - N
=2/ Deéplacer I'axe d'au moins un tour moteur.
Arréter ensuite I'axe (faire retomber le frein)
-’;"-‘_ Transférer données Sens de comptage
. 2222 -
2222
Qualité de mesure 99.457888 %

|| MOVITOOLS®-MationStudio Ol faniog

3027663755
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5. Activer le mode manuel et déplacer I'axe d'au moins un tour moteur. Ensuite, arréter
I'entrainement (le frein retombe).

.
MO8 [ ————

v Mesures
Maximum Et
Pas de libération
Grande vitesse FAN
Reset
Variable
/-T\ Positionrédle 16244247
Petite vitesse
[ NS Entrées binaires 2 3 4 §
Minimum DI02..05 I [
Verrouillage  Arréter Arrét  t
|
Consignes Pilotage i
Grande vitesse ’ Désactiver mode manuel ]
—
I%I 3600 1/min
Petite vitesse
S o am |
Variable
>, Gauche Droite
l%l i} 1/min ‘ }
Prise de référence l
[ Werrouillage lArréter Arrét]
. Courant de sortie [%4]| 1.
| Time out [s] 5 [1]1.000002 ‘
|
| \
|
| 0K
= = —
3027750923
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6. Les données définies s'affichent au point (4. Le point {3 indique si les données

sont valables.

Distance encoder

l :} Encoder selection P Mounting

Encoder mounting

Counting direchion of the encoder

0o Y

in sense of rotation of motor

Ratio between encoder and motor

Please ensure the following:

Start measuring!

Move axis
= Move the axis by at least one motor revolution
Stop axis after measurement (apply brake)

4 Please ensure the following:
= 30047 __
=== 0,060094
Measurement quality ~ 99,992043 %

MOMITOOLS®-MotionStudio

Encoder 1 (motor encoder) was put into operation completely
Encoder 2 (synchronous encoder) was put into operation except for the gear ratio

[ Direct mounting ]

[@ Measurement finished ]

Executed

Data valid

| Manual mode

+ Apply data

OK Cancel

3027897867

7. Siles données sont valables, quitter le mode manuel en cliquant sur [Désélectionner
le mode manuel] et confirmer avec [OK].
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Les données sont désormais saisies comme rapport de réduction.

Distance encoder

[:} Encoder selection 2 Mounting

Encoder mounting

Counting direclion of the encoder

30047 U

Please ensure the following:

i === 0,060094

—
500000

Measurement quality 99,992043 %

MOVITOOLSE-MotionStudio

in sense of rotation of molor

[ Direct mounting ]

| @) Measurement finished |

Executed

.!‘/' Encoder 1 (motor encoder) was put into operation completely
Encoder 2 (synchronous encoder) was put into operation except for the gear ratio
2/ Start measuring!
Move axis
4 3/ Move the axis by at least one motor revolution
Stop axis after measurement (apply brake)
4 Please ensure the following:
=

oK Cancel
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8. Transférer ensuite les données déterminées en cliquant sur [Transférer données].
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Terminer la mise Pour terminer la mise en service du codeur, cliquer sur [Transfert vers appareil
en service du (PC — systéme cible)] ou sur [Transfert vers app. et mise en route moteur]. Les boutons

codeur ont les fonctions suivantes.

Champ Fonction

[Transfert vers appareil (PC — systéme cible)]

Transférer les données codeur vers le
MOVIPRO®.

Transférer les données codeur vers le
MOVIPRO® et démarrer la mise en route du

[Transfert vers app. et mise en route moteur]

moteur.
Transfertvers appareil (PC —> systéme cible) @
L
‘/ b Les codeurs sont a présent entiérement configurés. ES
E]
- Transférer réglages codeur actuelles directement dans appareil
J
| :‘._' Transfert vers appareil (PC --> systéme cible) s
Transférer les réglages codeur dans le variateur et ouvrir la mise en route moteur
| !
| ‘:.J + ey /| Transfert vers app. et mise en route moteur
— H‘?
1‘\/-
ft )
s P— |g Précédent i Suivant E}J
2071854091

Pour la fonction de remplacement rapide de I'appareil, il est nécessaire de lancer le
transfert des données de I'appareil sur la carte mémoire une fois la mise en service

effectuée.

jude
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10.2 Mise en service du moteur

1. Effectuer une mise en service codeur (voir page 86) et terminer en cliquant sur le
bouton [Transfert vers app. et mise en route moteur].

2. Pour sélectionner le jeu de parametres avec lequel la mise en service doit étre effec-
tuée, ouvrir I'onglet "Jeu de paramétres 1" [1] ou "Jeu de paramétres 2" [2]. Pour
confirmer la sélection, cliquer sur le bouton [Mise en route jeu param. 1] ou [Mise en
route jeu param. 2] [3].

' — =y

) p— Jeude paramétres 1 | Jeu de pareméires 21

Le wanatewr est actuelement utiisé avec les réglages suvants : |

Mise en route jeu param. 1 ArRer B3]
9007201326614539

[1] Onglet "Jeu de paramétres 1"
[2] Onglet "Jeu de paramétres 2"
[3] Bouton [Mise en route jeu param1] / [Mise en route jeu param 2]

3. Sélectionner le type de mise en service selon le schéma suivant.

Situation Type de mise en service

* Premiére mise en service du moteur Mise en service compléte (voir page 98)
* Modifications complétes effectuées (p. ex.
remplacement du moteur ou du codeur)

*  Procéder aux adaptations (p. ex. modifier la Mise en service partielle (voir page 101)
tension réseau ou la tension moteur)

«  Optimiser le régulateur de vitesse déja mis en | Optimiser le régulateur de vitesse (voir page 101)
service.

4. Cliquer sur le bouton [Suivant].

REMARQUE

Pour la fonction de remplacement rapide de I'appareil, il est nécessaire de lancer le
transfert des données de I'appareil sur la carte mémoire une fois la mise en service
effectuée.

[
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10.2.1 Mise en service compléte

Effectuer une mise en service compléte pour procéder a tous les réglages pour le
fonctionnement de I'entrainement.

1. Sélectionner une configuration moteur :
* Moteur unique (1)

Le MOVIPRO® pilote un seul moteur. Sélectionner d'abord le type de fonction-
nement "Régulation vectorielle / Servo". Ceci est le réglage optimal pour le
fonctionnement des moteurs SEW. Si, lors du fonctionnement d'un moteur tiers
en mode de régulation vectorielle, aucun résultat satisfaisant ne peut étre atteint,
sélectionner le mode de fonctionnement "Standard (U/f)".

* Plusieurs moteurs identiques [2]

Le MOVIPRO® pilote plusieurs moteurs de puissance identique. Dans ce cas,
sélectionner si les moteurs sont équipés d'un accouplement mécanique rigide ou
non ou s'ils sont dotés d'un accouplement souple.

* Plusieurs moteurs différents [3]
Le MOVIPRO® pilote plusieurs moteurs de puissance différente.

5
Configuration du moteur raccordé au variateur @

[l Moteur unique
" Standard (U]

+ Reégulation vectorielle / Servo

[2] T Plusieurs moteurs identiques 1

-

[3] Plusieurs moteurs différents

< Précédent I Suivant > Annuler

2071868683
[1] Bloc option "Moteur unique"
[2] Bloc option "Plusieurs moteurs identiques"
[3] Bloc option "Plusieurs moteurs différents"

2. Cliquer sur le bouton [Suivant].
3. Contréler les données affichées du codeur moteur et cliquer sur le bouton [Suivant].
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4. Sélectionner le type de moteur et cliquer sur le bouton [Suivant].
En fonction de la configuration moteur, indiquer les valeurs suivantes :
* Tension nominale moteur [1]
* Fréquence nominale moteur [2]
+ Tension nominale réseau [3]
* Réaction au défaut [4]

» Type de sonde de température [5]

Moteur SEW 1 IEC, DR, NEMA, CSA, DX, DZ, JEC [
Type moteur 1 [DRSE054 (50Hz/075kW) ~]
Tension nom. moteur 1 [V] |4DU [1]
Frégquence nom. moteur 1 [Hz] |ED [2]
Tension nominale réseau vl |4DD [3]
! 235 Réact. SONDES THERM. MOTEUR [#RR RAP /DEFALT =] [4]
530 Type capteur 1 | 4{ [5]

< Précédent | Suivant = | Annualer |

L

2071890571
[1] Champ de saisie "Tension nominale moteur"
[2] Champ de saisie "Fréquence nominale moteur"
[3] Champ de saisie "Tension nominale réseau"
[4] Menu déroulant "Réaction sondes therm. moteur"”
[5] Menu déroulant "Type capteur 1"

5. Sélectionner si le codeur doit étre utilisé et cliquer sur le bouton [Suivant].
6. Sélectionner le mode de fonctionnement de I'entrainement.

Pour utiliser I'entrainement en tant que dispositif de levage, sélectionner le mode de
fonctionnement "Dispositif de levage". Les parameétres nécessaires sont réglés en
consequence.

REMARQUE : en mode de fonctionnement "CFC", une mise en service en tant que
dispositif de levage est impossible.

Pour utiliser un applicatif, sélectionner le mode de fonctionnement "Positionnement
avec IPOSPUS®" | es informations relatives aux applicatifs figurent au chapitre
"Applicatifs dans MOVITOOLS® MotionStudio" (voir page 8).

Cliquer sur le bouton [Suivant].

7. Sélectionner le mode de régulation de l'entrainement et cliquer sur le bouton
[Suivant].
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8. Saisir les valeurs du régulateur de vitesse et cliquer sur le bouton [Suivant].

Saisir les valeurs a transférer vers I'appareil comme paramétres d'entrainement. Les
valeurs a transférer différant des valeurs proposées sont mises en évidence en
jaune. Pour reprendre toutes les valeurs proposées, cliquer sur le bouton [Transfert
de la proposition] [1].

Paramétres P
Proposition Waleurs & tranzsférer
130 Rampe tll acc. DROITE [=1] |U_22 |D_22
131 Rampe tll déc. DROITE =1 [0:z2 [0.zz
132 Rampe tll acc. GAUCHE [=1] |U_22 |D_22
133 Rampe tll déc. GAUCHE [s] |D_22 |D_22
136 Rampe d'arrét tl3 [=] [o.22 [20
137 Rampe arrét d'urgence tl4 [=] |U_22 |D_22
301 Vitesse minimale 1 [r/min] [0 [0
U 302 Vitesse maximale 1 [r/min] |1500 |150E|
730 Commande du frein 1 [acTIvE [acTIVE ~|
731 Temps déblocage frein 1 [=21] |D.1 |D.1
732 Temp=s retombée frein 1 [=] |U.2 |D.2
R > [
Tranzfert de la proposition
<= Précédent Suivart Annuler
L v
2071878411

[1] Bouton [Transfert de la proposition]
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9. Pour enregistrer les paramétres de mise en service, cliquer sur le bouton
[Transfert] [1] ou [Terminer] [2]. Les boutons ont les fonctions suivantes.

REMARQUE

Pour la fonction de remplacement rapide de I'appareil, il est nécessaire de lancer le
transfert des données de I'appareil sur la carte mémoire une fois la mise en service

jude

Champ Fonction
[Transfert] Transférer les paramétres de mise en service vers le MOVIPRO®.
[Terminer] Transférer les paramétres de mise en service vers le MOVIPRO® et terminer

la mise en service.

Transfert des pré-réglages

=)

Le calcul des pré-réglages est terming.

Appuyer sur < Terminer > pour terminer la mise en route et

pour transkérer les données calculées dang le variateur.

M.B.: penser &régler les autres paramétres, en particulier :
- boines d'entrées / sorties -» PB..

- pratection thermique moteur -» P340
- téactions aux défauts -» PE3.

Pour transférer les données calculées dans le variateur sans
terminer la mise en route, appuyer maintener sur < T ransfert>

Transfert |

1

e |

Iy

| 21

h: Précédent | T II

%

[1] Bouton [Transfert]
[2] Bouton [Terminer]

effectuée.

10.2.2 Mise en service partielle

2071875979

Effectuer une mise en route partielle pour procéder aux réglages suivants :

Tension nominale moteur

Fréquence nominale moteur

Tension nominale réseau

Réaction aux défauts

Type de sonde de température

Valeurs transférées vers app. comme paramétres d'entrainement

10.2.3 Optimiser le régulateur de vitesse

Optimiser le régulateur de vitesse en modifiant les valeurs transférées pour les para-
meétres d'entrainement.
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10.3 Enregistrer les données de I'appareil

jude

Le MOVIPRO® dispose de la fonction "Remplacement d'appareil rapide". Le
MOVIPRO® est doté d'une carte mémoire amovible sur laquelle sont stockées toutes
les informations de I'appareil.

En cas de nécessité de remplacement d'un appareil, l'installation pourra ensuite étre
remise en service rapidement en insérant simplement la carte mémoire.

REMARQUE
Pour la fonction de remplacement rapide de I'appareil, il est nécessaire de lancer le

transfert des données de I'appareil sur la carte mémoire une fois la mise en service

effectuée.

Pour enregistrer les données de I'appareil sur la carte mémoire, procéder comme suit :

1.

Dans MOVITOOLS® MotionStudio, effectuer un clic droit sur l'objet "PFH-.." et sélec-
tionner [Mise en service] / [Gestion des données] dans le menu contextuel.

L'outil "Gestion des données" s'ouvre.

Pour écrire les données sur la carte mémoire a partir de l'appareil, sélectionner la
tache "Transfert depuis app.".

. Cocher la case "Sélection" des types d'appareil PFA-.. (étage de puissance) [1] et

PFH-.. (unité de communication et de pilotage) [2].

. Cocher la case "Restauration automatique" [4]. Ceci garantit ainsi la restauration

automatique des données en cas de remplacement de I'appareil. Si la case "Restau-
ration automatique" [4] n'est pas activée pendant le transfert depuis I'appareil, la
restauration des données ne peut s’effectuer que manuellement a l'aide de la tache
"Transfert PC --> var.".
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5. Démarrer la sauvegarde des données en cliquant sur le bouton [Démarrer transfert
var.--> PC.].

Transfertvar.—>PC )

Gestion des données

— ! 3 Restauration Moment de la
Sélection Node Adr Type d'appareil fi fipae Etat svegarte

PFH-E30A —H-

Liberer pilotage par données-process
de |a fanction de gestion des données

20 PFA-MDLT

2069868555

[1] Case a cocher type d'appareil PFH-..

[2] Case a cocher type d'appareil PFA-..

[3] Bouton [Démarrer transfert var. --> PC]

[4] Case a cocher "Restauration automatique"

REMARQUE

Veiller a ce le jeu de données modifié soit également copié sur la carte SD avec I'outil

@

1 MOVITOOLS™ MotionStudio aprés chaque modification des parameétres de I'appareil.
Les données enregistrées sur la carte SD ne sont pas mises a jour automatiquement.
REMARQUE

- La réalisation d'une prise de référence a pour effet de modifier divers paramétres.

1 C'est la raison pour laquelle il faut sauvegarder les données avant de procéder a la

prise de référence. Ainsi, les données de la carte SD seront actualisées.
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10.4 Liste des paramétres de I'étage de puissance "PFA-..."

Le tableau ci-dessous présente une vue d'ensemble de tous les parameétres. Les
réglages-usine sont soulignés. Les valeurs chiffrées sont indiquées avec leur plage de

réglage compléte.

0xx Affichage de valeurs
00x Valeurs-process
000 Vitesse Valeur d'affichage
001 Affichage utilisateur Valeur d'affichage
002 Fréquence Valeur d'affichage
003 Position réelle Valeur d'affichage
004 Courant de sortie Valeur d'affichage
005 Courant actif Valeur d'affichage
006 / 007 Charge moteur 1/2 Valeur d'affichage
008 Tension circuit intermédiaire Valeur d'affichage
009 Courant de sortie Valeur d'affichage
01x Affichage d'états
010 Etat variateur Valeur d'affichage
01 Etat de fonctionnement Valeur d'affichage
012 Etat de défaut Valeur d'affichage
013 Jeu de parameétres actuel Valeur d'affichage
014 Température radiateur Valeur d'affichage
015 Temps cumulé sous tension Valeur d'affichage
016 Temps cumulé de marche Valeur d'affichage
017 Total énergie fournie Valeur d'affichage
018/019 Charge KTY 1/2 Valeur d'affichage
02x Consignes analogiques
020 Entrée analogique Al1 Valeur d'affichage
03x Entrées binaires variateur
030 Entrée binaire DIJJ Valeur d'affichage
032 -035 Entrées binaires DI@2 — DI&5 Valeur d'affichage
05x Sorties binaires variateur
050 Entrée binaire DBJJ Valeur d'affichage
07x Données de I'appareil
070 Type d'appareil Valeur d'affichage
071 Courant nominal de sortie Valeur d'affichage
072 Option / firmware logement pour carte Valeur d'affichage
codeur
076 Firmware appareil Valeur d'affichage
078 Fonction technologique Valeur d'affichage
079 Exécution de I'appareil Valeur d'affichage
08x Historique des défauts
080 — 084 Défauts t-0 — t-4 Valeur d'affichage
094 - 096 Consignes SP1 - SP3 Valeur d'affichage
097 — 099 Valeurs réelles EP1 — EP3 Valeur d'affichage
1xx Consignes et rampes accélération / décélération
13x / 14x Rampes de vitesse 1 /2
130/ 140 Rampe t11 /21 acc. DROITE 0-2-2000s
131 /141 Rampe t11 /t21 déc. DROITE 0-2-2000s
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132/142 Rampe t11 /t21 acc. GAUCHE 0-2-2000s
1337143 Rampe t11 / t21 déc. GAUCHE 0-2-2000s

134 /144 Rampe t12 / t21 acc. = déc. 0-10-2000s
135/ 145 Rampe en S t12 / t22 0-3

136 / 146 Rampe d'arrét t13 / t23 0-2-20s

137 1147 Rampe d'urgence t14 / t24 0-2-20s
139/149 Surveillance des rampes 1/ 2 Désactivé

16x / 17x Consignes fixes 1/2

160/170 Consigne interne n11 / n21 -6000 — 150 — 6000 min™"!
161 /171 Consigne interne n12 / n22 -6000 — 750 — 6000 min™!
162 /172 Consigne interne n13 / n23 -6000 — 1500 — 6000 min™"
2xx Paramétres régulateur

20x Régulation de vitesse

200 Gain P régulateur N 0.01-2-32

201 Constante de temps régul. N 0-10- 3000 ms
202 Gain P Anticipation accélération 0-65

203 Filtre anticipation accélération 0-100 ms

204 Filtre mesure de vitesse 0-32ms

205 Anticipation charge CFC -150-0-150 %
206 Temps échantillonnage régul. N 1.0 ms /0.5 ms

207 Anticipation charge VFC -150-0-150 %
21x Maintien de la position fixe

210 Gain P maintien de position 0.1-05-32

3xx Paramétres moteur

30x / 31x Limitations 1 /2

300/310 Vitesse de démarrage / d'arrét 1/ 2 0 — 150 min""
301/31 Vitesse minimale 1/2 0 - 15. — 6100 min"
302/312 Vitesse maximale 1/ 2 0 - 1500 -6100 min™!
303/313 Courant max. autorisé 1 /2 0-150 % Iy

304 Limite de couple 0-150 %

32x / 33x Compensations moteur 1/ 2

320/ 330 Boost IXR automatique 1/ 2 Activé

321/331 Boost 1/2 80— 100 %
322/332 Compensations IXR 1 /2 0-100 %
323/333 Durée prémagnétisation 1/ 2 0-2s

324 /334 Compensation de glissement 1/ 2 0 — 500 min""

34x Protection moteur

340/ 342 Protection thermique moteur 1/ 2 Désactivé
341/343 Mode ventilation moteur 1/ 2 Autoventilé

344 Période pour protection moteur 01-4-20s

345/ 346 Surveillance Uy Iy 1/2 0.1-500 A

35x Sens de rotation du moteur

350 /351 Inversion sens moteur 1/ 2 Désactivé

5xx Fonctions de surveillance

50x Surveillance de la vitesse

500/ 502 Surveillance de la vitesse 1/ 2 Moteur / générateur
501 /503 Temporisation 1/ 2 0-1-10s
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504 Surveillance codeur moteur Désactivé

505 Surveillance codeur machine Désactivé

52x Surveillance présence U réseau

520 Temps de réaction coupure réseau 0-5s

521 Réaction coupure réseau Activé

522 Surveillance absence phase Activé

53x Protection thermique moteur

530 Type capteur 1 Pas de capteur
531 Type capteur 2 Pas de capteur
54x Surveillances réducteur - moteur

540 Réaction avertissement vibration Afficher défaut
541 Réaction défaut vibration Arrét rapide / Avertissement
542 Réaction avertissement huile usée Afficher défaut
543 Réaction défaut huile usée Afficher défaut
544 Réaction surchauffe huile Afficher défaut
545 Réaction Sonde huile O.K. Afficher défaut
549 Réaction usure frein Afficher défaut
56x Limitation de courant moteur Ex-e

560 Limitation de courant moteur Ex-e Désactivé

561 Fréquence A 0-5-60

562 Limite de courant A 0-50-150 %
563 Frégquence B 0-10-104 Hz
564 Limite de courant B 0-80-200 %
565 Fréquence C 0-25-104 Hz
566 Limite de courant C 0-100 - 200 %
6xx Programmation des bornes entrées / sorties

60x Entrées binaires variateur

601 Entrée binaire DI&2 Sans fonction
602 Entrée binaire DIG3 Sans fonction
603 Entrée binaire DIJ4 Sans fonction
604 Entrée binaire DIJ5 Sans fonction
7xx Pilotage du moteur

70x Modes de pilotage du moteur

700/ 701 Mode d'exploitation 1/ 2 VEC

702 Catégorie moteur rotatif

71x Courant a l'arrét

710/ 711 Courant al'arrét 1/2 0-50 % lmoteur
72x Arrét du moteur par consigne

720/723 Arrét du moteur par consigne 1 /2 Désactivé
7211724 Consigne d'arrét 1/ 2 0-30-500 min™!
7221725 Offset de démarrage 1/2 0 — 30 — 500 min™’
73x Commande du frein

730/733 Commande du frein 1/ 2 Activé
7311734 Temps de déblocage du frein 1/2 0-2s
7321735 Temps de retombée du frein 1/2 0-2s

74x Suppression zone de résonance

740/ 742 Milieu résonance 1/ 2 0 - 1500 — 6000 min"’
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7411743 Mode +/- résonance 1/ 2 0-300 min™!

77x Fonction d'économies d'énergie

770 Fonction économie d'énergie ‘ Désactivé

8xx Fonctions spéciales

80x Setup

802 Retour réglages-usine (RAZ) Non

803 Verrouillage paramétres Désactivé

804 Reset statistiques Pas d'action

82x Freinage électrique du frein

820/ 821 Fonctionnement 4 quadrants 1/ 2 Activé

83x Réactions aux défauts

830 Réaction Défaut externe Arrét d'urgence / défaut
832 Réaction Surcharge thermique moteur Arrét d'urgence / défaut
834 Réaction Erreur de poursuite Arrét d'urgence / défaut
835 Réaction Sondes de température moteur Sans réaction

836 Réaction Time out SBus 1 Arrét d'urgence / défaut
838 Réaction FdC logiciel Arrét d'urgence / défaut
839 Réaction Interruption positionnement Sans réaction

84x Mode reset

840 Reset manuel Non

841 Autoreset Non

842 Temporisation autoreset 1-3-30s

85x Mise a I'échelle vitesse réelle

850 Numeérateur (échelle) 1-65535

851 Dénominateur (échelle) 1-65535

852 Unité utilisateur tr/min

86x Fréquence de découpage

860 /861 Fréquence de découpage 1 /2 4/8/12/16 kHz

862 /863 Frégquence de découpage fixe 1/ 2 Désactivé

864 Fréquence de découpage CFC 4/8/16 kHz

87x Configuration des données-process

870 Consigne SP1 Mot de commande 1
871 Consigne SP2 Consigne de vitesse
872 Consigne SP3 Rampe

873 Mesure EP1 Mot d'état 1

874 Mesure EP2 Vitesse réelle

875 Mesure EP3 Courant de sortie

876 Valider SP bus de terrain Oui

9xXx Paramétres carte d'axe IPOS

90x Prise de référence IPOS

900 Offset de référence (2311 —0-(2%1-1)
901 Prise de référence 1 0 — 200 — 6000 min™"
902 Vitesse de référence IPOS 2 0 - 50 -6000 min™!
903 Type prise de référence 0] Impulsion zéro gauche
904 Calage final sur top zéro du codeur Oui

905 Offset HIPERFACE (moteur) -(281-1) - (281-1)

906 Distance came - top zéro codeur Valeur d'affichage
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91x Parameétres de déplacement IPOS
910 Gain P IPOS 0.1-0.5-32
911 Rampe IPOS 1 001-1-20s
912 Rampe IPOS 2 0.01-1-20s
913 Vitesse moteur DROITE 0 — 1500 - 6000 min"!
914 Vitesse moteur GAUCHE 0 — 1500 — 6000 min""!
915 Anticipation de vitesse -99.99 - 0 - 100 — 199.99 %
916 Forme rampe IPOS Linéaire
917 Mode rampe IPOS Mode 1
918 Source consigne de bus 0-499 - 1023
92x Surveillances IPOS
920 FdC logiciel DROITE -(2311) -0 - (2%1-1)
921 FdC logiciel GAUCHE <2311y -0 - (2%1-1)
922 Fenétre de position 0 — 50 — 32767 incréments
923 Tolérance erreur de poursuite 0 —5000 — (23'-1)
924 Détection interruption positionnement Activé
93x Fonctions spéciales IPOS
930 Override Désactivé
933 Temps de phase 0.005-2s
938 Temps instruction IPOS tache 1 0-9
939 Temps instruction IPOS tache 2 0-9
94x Codeur IPOS
941 Source position réelle Codeur moteur
948 Détection automatique remplacement Activé
codeur
96x Fonction modulo IPOS
960 Fonction modulo Désactivé
961 Modulo : numérateur 1-(2%11)
962 Modulo : dénominateur 1-2%
963 Modulo : résolution codeur 1 -4096 — 65535
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10.5 Signification des paramétres de I'étage de puissance "PFA-..."

Les paramétres, répartis dans 10 groupes, sont décrits ci-dessous. Les désignations
des paramétres correspondent a la représentation dans I'arborescence parameétres. Le
réglage-usine est souligné.

10.5.1 Pictogrammes

Les pictogrammes suivants donnent des informations sur les parametres :

1et2

Ces parametres peuvent étre modifiés uniquement lorsque le variateur est a
I'état "verrouillé" (= étage de puissance a haute impédance).

Ces paramétres sont commutables et disponibles dans les jeux de paramétres
]
.

auTo La fonction de mise en service modifie automatiquement ces paramétres.

10.5.2 POxx Affichage de valeurs

PO00x Valeurs-process

P000 Vitesse

P001 Unité
utilisateur

P002 Fréquence

P003 Position
réelle

P004 Courant de
sortie

P005 Courant actif

Ce groupe de parameétres contient les informations suivantes :

» Valeurs-process et affichage d'états du variateur en version de base
» Valeurs-process et affichage d'états des options raccordées

» Historique des défauts

» Parameétres bus de terrain

Résolution : £ 0,2 min~’!

En mode VFC ou U/f sans raccordement codeur, la vitesse correspond a la consigne de
vitesse prédéfinie, affectée de la compensation de glissement. Le raccordement codeur
permet de définir et d'afficher la vitesse a partir des signaux du résolveur ou du codeur.

L'unité utilisateur est fonction des parametres suivants.
» P850 Numérateur (échelle) (voir page 136)

» P851 Dénominateur (échelle) (voir page 137)

* P852 Unité utilisateur (voir page 137)

Indique la fréquence de sortie du variateur.

Position réelle instantanée de I'entrainement en incréments dans la plage 0 — + (231—1)
incrément (avec raccordement codeur). Sans raccordement codeur, cette valeur est
nulle.

Indique le courant total dans la plage 0 a 200 % du courant nominal de I'appareil.

Indique le courant actif dans la plage 0 & 200 % Iy. En régime moteur, la valeur est
positive ; en régime générateur, la valeur est négative.

Manuel MOVIPRO® SDC avec interface PROFINET

10

109



10

110

C 29,

Paramétrage du MOVIPRO®
Signification des parameétres de I'étage de puissance "PFA-..."

@

P006 / POO7
Charge moteur
1/2

P008 Tension
circuit
intermédiaire

P009 Courant de
sortie

Indique la charge moteur thermique momentanée du moteur raccordé dans le jeu de
parameétres 1 / 2 dans la plage allant 0 a 200 %. Elle est déterminée dans le variateur
via la simulation de la température moteur. Lorsque la charge thermique atteint 110 %,
le moteur synchrone avec KTY et le moteur asynchrone sont arrétés.

Indique la tension continue mesurée au niveau du circuit intermédiaire.

Indique la valeur du courant de sortie total en AC A.

PO1x Affichages d'état

PO010 Etat variateur

P0O11 Etat de
fonctionnement

PO12 Etat de
défaut

P013 Jeu
parametres actuel
activé

P014 Température
radiateur

P0O15 Temps
cumulé sous
tension

P0O16 Temps
cumulé de marche

Indique I'état du variateur (VERROUILLAGE, MARCHE).

Les états suivants sont possibles.
» "Fonctionnement 24 V"
*  "Verrouillage"

» "Pas de libération"

» "Courant a l'arrét"

+ "Libération (VFC)"

» "Libération (régul. n)"

+ "Régulation de couple"
+ "Maintien de position"
+ "Réglage-usine"

» "Fin de course"

» "Option technologique"
* "Prise de référence"”

+ "Rattrapage en cours"
* "Mesure codeur”

+ "Défaut"

» "Arrét sar"

Indique le numéro et le type de défaut en texte clair.

Jeu de parametres 1 ou 2

Indique la température du radiateur du variateur dans la plage -40 — +125 °C.

Indique le nombre total d'heures pendant lesquelles le variateur est alimenté par le
réseau ou par une alimentation DC 24 V. Sauvegarde toutes les 15 minutes.

Indique le nombre total d'heures pendant lesquelles le variateur s'est trouvé en état
"Marche". Sauvegarde toutes les 15 minutes.
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PO017 Total énergie

fournie

P018/P019
Charge KTY 1/2

Somme de I'énergie totale fournie au moteur. Sauvegarde toutes les 15 minutes.

Affichage 0 % : le moteur ne fonctionne pas a la température ambiante maximale.

Affichage 110 % : point de décrochage du moteur

P02x Consignes analogiques

P020 Entrée
analogique Al1

Tension (-10 V — +10 V) appliquée a I'entrée analogique Al1 (020).

P03x Entrées binaires variateur

P030, P032 —
P035 Entrées
binaires DI00,
DI02 — DI05

1

Indique I'état momentané des bornes d'entrée DIOO et DIO2 — DIO5 avec I'affectation
momentanée de la fonction. Les affectations possibles des bornes figurent dans
P601 - P604 Entrées binaires DIJ2 — DI@5 (voir page 127).

REMARQUE
Il convient de noter que I'entrée binaire DIOO est toujours figée sur "Verrouillage".

P05x Sorties binaires variateur

PO050 Sortie binaire

DBO00

PO7x
Caractéristiques
du variateur

PO70 Type
variateur

P071 Courant
nominal variateur

P0O72 Option /
Firmware carte
codeur

P076 Firmware
variateur

P078 Fonction
technologique

P079 Exécution

Indique I'état momentané de la sortie binaire du variateur et 'affectation momentanée
des fonctions.

Indique la désignation compléte de l'appareil, p. ex. PFA-MD0040B-5A3.

Indique la valeur réelle du courant nominal de sortie.

Indique le type de carte codeur insérée et la version de programme.

Indique la version de programme firmware du variateur en version de base.

Indique la fonction technologique actuellement utilisée.

"Standard" : permet d'exploiter le variateur avec les fonctions standard (positionnement,
régulation de vitesse, etc.).

Indique le type d'appareil.

"Fonction technologique”
technologiques

utilisation possible d'applicatifs et de fonctions

P08x Historique des défauts

P080 — P084
Défaut t-0 — t-4

Affiche les cinq derniers messages de défaut (t-0 — t-4). Les défauts sont mémorisés par
ordre chronologique ; le plus récent des messages est stocké dans I'historique des
défauts t-0. En cas de plus de cinq défauts, le message le plus ancien, mémorisé sous
t-4, est effacé.

La liste des éventuelles réactions aux défauts se trouve dans P83x Réactions aux
défauts (voir page 134).
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Au moment de I'apparition du défaut, les informations suivantes sont enregistrées et
visibles en cas de dysfonctionnement.

+ Etat ("0" ou "1") des entrées et sorties binaires
+ Etat de fonctionnement du variateur
« Etat variateur

* Température radiateur

* Vitesse

» Courant de sortie

» Courant actif

» Charge appareil

» Tension circuit intermédiaire

+  Temps cumulé sous tension

*  Temps cumulé de marche

» Jeu de paramétres

» Charge moteur 1 et 2

P09x Parametres bus de terrain

P094 — P096 Indique la valeur actuellement transmise dans le mot données-process, sous forme
Consigne hexadécimale.
SP1 - SP3

Consigne SP Description

P094 Consigne SP1 P870 Consigne SP1 (voir page 137)

P095 Consigne SP2 P871 Consigne SP2 (voir page 137)

P096 Consigne SP3 P872 Consigne SP3 (voir page 137)
P0O97 — P099 Indique la valeur actuellement transmise dans le mot données-process, sous forme
Mesure EP1 - EP3 hexadécimale.

Mesure EP Description

P097 Mesure EP1 P873 Mesure EP1 (voir page 138)

P098 Mesure EP2 P874 Mesure EP2 (voir page 138)

P099 Mesure EP3 P875 Mesure EP3 (voir page 138)

10.5.3 P1xx Consignes et rampes accélération / décélération
P13x / P14x Rampes de vitesse 1/ 2

P130 - P133/ P130 Rampe t11 acc. DROITE / P140 Rampe t21 acc. DROITE
P140 - P143 . :

Rampe 11 /121 P131 Rampe t11 déc. DROITE / P141 Rampe t21 déc. DROITE
acc. / déc. P132 Rampe t11 acc. GAUCHE / P142 Rampe t21 acc. GAUCHE
DROITE / P133 Rampe t11 déc. GAUCHE / P143 Rampe t21 déc. GAUCHE
GAUCHE

Réglages possibles : 0 —2 — 2000 s

'E
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Les durées de rampe se rapportent a une variation de fréquence de An = 3 000 min”".

La rampe est active dés modification de la consigne de vitesse et en état de marche via
les bornes DROITE / GAUCHE.

droite 4
Rampe Rampe
acc. DROITE déc. GAUCHE
>t
Rampe
gauchev acc. GAUCHE déc. GAUCHE
277883403
P134/P144 Réglages possibles : 0 —2—-2000 s

55:7_’356,212”22 Pour cette rampe acc. = déc. et DROITE = GAUCHE.
. Les rampes t12 / 122 sont activées par une entrée binaire programmée avec la fonction
"Commutation rampes". Des informations concernant |'affectation des entrées binaires

figurent dans P601 — P604 Entrées binaires DI@2 — DI@5 (voir page 127).

P135/P145 Réglages possibles : 0/1/2 /3 (0 = désactivé(e), 1 = faible, 2 = moyen, 3 = fort)
ge;mpe enSt12/ La deuxiéme rampe (112 / t22) des jeux de paramétres 1 et 2 peut étre lissée en trois

étapes afin d'obtenir une accélération plus douce de I'entrainement.
3

U4 D7 )
/ LN

/e Donnée consigne
————— Sans rampe en S
7, — Avec rampe en S

»
»

t
277886731

Une rampe en S commencée peut étre interrompue par la rampe d'arrét t13 / t23 et la
commutation sur la rampe t11 / t21. Une mise a zéro de la consigne ou un arrét via les
bornes d'entrée permet de terminer une rampe en S débutée. L'entrainement peut ainsi
continuer d'accélérer malgré la suppression de la consigne.

P136/P146 Réglages possibles :0—-2-20s

Rampe d'arrétt13/ La rampe d'arrét est activée sila borne MARCHE = 0 ou par un défaut. Des informations

t23 concernant les réactions aux défauts figurent dans P83x Réactions aux défauts (voir
'E page 134).
P137/P147 Réglages possibles :0—-2-20s

R’ampe darrét La rampe d'arrét d'urgence est activée suite a un défaut. Les informations concernant
durgence t14 /{24 les réactions aux défauts figurent dans P83x Réactions aux défauts (voir page 134). Le

E IAUTO variateur vérifie si I'entrailnement atteint une vitesse nulle dans le temps réglé. Apres
écoulement du temps imparti, I'étage de puissance est verrouillé et le frein retombe,
méme si la vitesse nulle n'est pas atteinte.
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P139/P149
Surveillance
rampe 1/ 2

'E

P16x / P17x
Consignes
internes jeu 1/ 2

'E

Réglages possibles : OUI / NON

Si les rampes de décélération sont réglées beaucoup plus courtes que les rampes
physiquement réalisables de l'installation, la coupure de I'étage de puissance s'effec-
tuera méme si le moteur est encore en rotation. En plus de générer un message de
défaut, cette action augmente l'usure du frein.

Il faut donc augmenter la durée de la rampe réglée dans les cas ou celle-ci ne peut étre
respectée.

Ce parameétre est une fonction de surveillance supplémentaire pour la surveillance de
vitesse. Il n'est cependant valable que pour la rampe de décélération. |l permet, par
exemple, de surveiller les rampes de décélération, d'arrét et d'arrét d'urgence sans pour
autant activer la surveillance de vitesse.

Réglages possibles : -6000 — +6000 min™!

Pour chaque jeu de paramétres 1 et 2, il est possible de régler trois consignes internes
(= consignes fixes). Les consignes internes sont actives lorsqu'une borne d'entrée
programmée sur n11/ n21 ou n12/ n22 (P6xx Programmation des bornes entrées /
sorties) a un signal "1".

Réglages possibles : 0 — 6000 min™!
consigne fixe
P160/P170 Consigne interne n11/n21

P161/P171 Consigne interne n12 / n22
P162/P172 Consigne interne n13/n23

Réglage-usine
n11/n21 = 150 min"’
n12/n22 = 750 min"
n13/n23 = 1500 min™!

Programmation des bornes d'entrée :

Réaction Borne
n11/n21 = ™M2/n22 Marche / Arrét e de1p:trz;métres

Arrét selon t13 / t23 X X "0" X

Consigne fixe inactive "0" "o" e ngn

n11 actif e "o" e nQn

n12 actif "o" " e nn

n13 actif " e nqw e

n21 actif "y "o" "y nqn

n22 actif "o" " " nqn

n23 actif " e nqw nqn

Lorsqu'une borne d'entrée est programmée sur "Commutation consigne interne", I'acti-
vation de cette borne (= 1) entraine elle-méme l'activation des consignes fixes du jeu de
paramétres non actif a cet instant. Cette commutation est active aussi bien sur un
appareil verrouillé que sur un appareil libéré.

10.5.4 P2xx Paramétres régulateur

P20x Régulation
de vitesse

Régulation de la vitesse uniquement pour le jeu de paramétres 1.

Le régulateur de vitesse de I'étage de puissance est un régulateur PI. Il est actif lorsque
I'un des modes de fonctionnement suivants est utilisé.

» Tous les modes de fonctionnement avec régulation n "VFC".

* Modes de fonctionnement CFC : en mode “CFC & REGULATION C", le régulateur
de vitesse est activé uniquement si la limite de vitesse est atteinte (P70x Modes de
pilotage du moteur).

* Modes de fonctionnement Servo : en mode "SERVO & REGULATRION C", le régu-
lateur de vitesse est activé uniquement si la limite de vitesse est atteinte (P70x
Modes de pilotage du moteur).
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P200 Gain P
(régul. N)

IAUTO

P201 Constante de
temps régul. N

IAUTO

P202 Gain P
anticipation
accélération

IAUTO

P203 Filtre
anticipation
accélération

IAUTO

P204 Filtre mesure
de vitesse

IAUTO

Le réglage de tous les paramétres importants pour la régulation de vitesse est effectué
par les fonctions de mise en service de MOVITOOLS® MotionStudio. En vue d'une
optimisation, ce paramétre de régulation peut &tre modifié directement ; cette opération
est cependant réservée aux personnes spécialisées.

Filtre anticipation
accélération
P203

Gain anticipation o
accélération X Anticipation
P202 d'accélération

—» X >

Rampes de vitesse

Régulateur PI
P13_

P200 / P201

Consigne de
+ couple

—

Filtre mesure
de vitesse
P204

Codeur incrémental/

résolveur
Traitement

des signaux ‘—®

Mesure de
vitesse

<

278006411

Réglages possibles : 0,01 -2 - 32

Gain proportionnel du régulateur de vitesse

Réglages possibles : 0 — 10 — 3000 ms (0 = pas de gain |)

Constante de temps d'intégration du régulateur de vitesse. Le gain | se comporte de
maniére inversement proportionnelle a la constante de temps, c'est-a-dire qu'une
grande valeur donne un petit gain I. Cependant, une valeur 0 = pas de gain I.

Réglages possibles : 0 — 65

Valeur du gain d'anticipation d'accélération Ce paramétre permet d'améliorer le compor-
tement du régulateur de vitesse.

Réglages possibles : 0 — 100 ms

Filtrage de l'anticipation d'accélération. Ce paramétre influence le comportement du
régulateur de vitesse. La valeur du différenciateur est figée.

Réglages possibles : 0 — 32 ms
Filtrage de la mesure de la vitesse réelle.
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P205 Anticipation
charge CFC

P206 Temps
échantillonnage
régul. N

P207 Anticipation
charge VFC

P21x Maintien de
position fixe

P210 Gain P
maintien de
position

IAUTO

116

L'anticipation de charge CFC est active uniquement en modes CFC et SERVO.
Réglages possibles : -150 — 0 — 150 %

Ce parametre définit la valeur de départ de la consigne de couple lors de la libération
du variateur. Ce paramétre doit étre réglé si un couple de départ plus élevé est néces-
saire lors de la libération. Un réglage supérieur a 0 % permet p. ex. d'éviter toute dérive
involontaire des charges lors du desserrage du frein. Cette fonction devrait étre utilisée
uniquement sur les dispositifs de levage sans contrepoids.

Conseil de réglage : valeur du courant actif (voir page 109) pour n = 0.

Le temps d'échantillonnage du régulateur N est actif uniquement en modes CFC et
SERVO.

Réglages possibles : 1 ms /0,5 ms

Le réglage 0,5 ms améliore la régulation de vitesse pour les entrailnements dynamiques
a faible couple d'inertie propre.

L'anticipation de charge VFC est active uniquement en modes avec régulation VFC &
Régulation N.

Réglages possibles : -150 — désactivé(e) — 150 %

Ce parametre définit la valeur de départ du glissement lors de la libération du variateur.
Une valeur supérieure a 0 % permet de modifier la compensation de glissement. Ainsi,
le moteur développe plus de couple a la libération. Ce réglage permet p. ex. d'éviter
toute dérive de la charge lors du déblocage du frein pour des mouvements de levage.
Cette fonction devrait étre utilisée uniquement sur les dispositifs de levage sans
contrepoids.

Des valeurs de réglage supérieures a 150 % ont pour effet de désactiver cette fonction
(pas de tension).

Pour le mode "VFC & levage" et une valeur de réglage supérieure a 150 %, I'anticipation
de tension sera de 0,5 x sy.

Conseil de réglage : valeur du courant actif (voir page 109) a vitesse minimale.

Maintien de la position uniquement pour le jeu de paramétres 1.

La fonction de maintien de la position est utilisée afin de garantir que I'entrainement ne
dévie pas en cas de régulation a l'arrét. Elle peut étre activée uniquement en modes de
régulation de vitesse (avec retour codeur). Le maintien de la position est activé
lorsqu'une borne d'entrée programmée sur /MAINTIEN POSITION (P6xx P6xx
Programmation des bornes entrées et sorties) a un signal a "0". L'appareil effectue alors
un arrét selon la rampe de décélération "t11 déc." ou "t21 déc.". Le maintien reste sur
la position a laquelle I'entrainement a atteint la vitesse zéro. Le réglage du gain P est
possible lors de I'exécution de la fonction de mise en service du régulateur de vitesse
dans le logiciel MOVITOOLS® MotionStudio. Lorsque le maintien de la position est
activé, I'afficheur 7 segments indique I'état "A1.7".

Réglages possibles : 0,1 - 0,5 - 32

Ce parametre correspond a I'amplification proportionnelle du régulateur de position. Il
est utilisé uniquement si la fonction "Maintien de position" est activée.
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10.5.5 P3xx Limitations et paramétres moteur

Ce groupe de parametres permet d'adapter le variateur au moteur. Ces paramétres
peuvent étre modifiés individuellement pour chaque jeu de parameétres 1 et 2. Il est donc
possible de piloter individuellement deux moteurs différents sur le méme variateur, sans
étre obligé d'effectuer un nouveau réglage.

P30x / P31x Limitations jeu 1/ 2

P300/P310
Vitesse dém./arrét
1/2

E IAUTO

P301/P311
Vitesse minimale
1/2

1 : IAUTO

P302/P312
Vitesse maximale
1/2

1 : IAUTO

P303/P313
Courant max.
autorisé 1/2

1 : IAUTO

Réglages possibles : 0 — 150 min”’

En cas de mise en service en mode "VFC & levage", régler sur le glissement nominal
du moteur raccordé. Pour la mise en service dans les autres modes, régler sur
0,5 x glissement nominal du moteur raccordeé.

Ces parameétres sont actifs uniquement pour les modes VFC et U/f. En modes CFC et
SERVO, ils sont sans fonction. Ce paramétre définit la vitesse minimale avec laquelle
le variateur pilote le moteur aprés libération. Le passage a la vitesse définie par la
consigne s'effectue selon la rampe d'accélération active.

Lors de l'exécution d'une instruction d'arrét, ce paramétre détermine la plus petite
fréquence du champ tournant ou I'alimentation moteur est coupée, la postmagnétisation
enclenchée et le cas échéant le frein forcé a retomber.

Réglages possibles : 0 — 15-6100 min~!

Valeur en dessous de laquelle la vitesse ne doit pas descendre, méme si la
consigne est nulle. La vitesse minimale est également valable, méme si le réglage
est Nyin < Nggm /arrét-

Attention !

» Lorsque la fonction levage est activée, la vitesse minimale est de 15 tr/min, méme si
Nmin @ été réglée a une valeur inférieure.

* Pour permettre le dégagement des fins de course a petites vitesses, n.,, n'est pas
active si les fins de course matériels sont atteints.

Réglages possibles : 0 — 1500 — 6100 min~’!

Vitesse qui ne sera pas dépassée, méme si la consigne demande d'aller plus vite. Si
Nmin > Nmax €5t réglée, c'est n 54 qui est valable. La vitesse maximale dépend du mode
réglé (voir page 128).

Réglages possibles : 0 — 150 % Iy

En réglage-usine, la limite de courant est réglée a 150 % Iy du moteur de puissance
adaptée.

La limitation interne de courant est basée sur le courant total. Dans la plage de désex-
citation, la limite de courant est automatiquement réduite a une valeur supérieure a la
fréquence de 1,15 X fpa5¢ (valable uniquement pour les modes U/f et VFC sans régu-
lation de vitesse). Cela empéche un éventuel décrochage du moteur.

Le courant max. autorisé dans la plage de désexcitation est calculé a I'aide de la formule
suivante :

Courant max. autorisé = (1,15 X fpase / freel) X valeur de P303 / P313,

feel €tant la fréquence actuelle du champ tournant.
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Réglages possibles : 0 — 150 %

Ce paramétre limite le couple maximal que développera le moteur. Ce paramétre agit sur
la consigne du couple moteur (kX IN_variateur)- Cette fonction est active uniquement dans
les modes "CFC" et "SERVOQ" du paramétre P700/ P701 Mode d'exploitation 1/ 2 (voir
page 128).

REMARQUE

En modes "CFC" et "SERVO", le paramétre P303 Courant max. autorisé 1 doit
toujours étre réglé = P304 Couple max. afin de garantir le déclenchement sdr de la
surveillance de la vitesse.

P32x / P33x Compensations moteur 1/ 2 (asynchrone)

P320/P330 Boost
IXR automatique

1/2

P321/P331 Boost

1/2

118

'E

'E

Réglages possibles : activé(e) / désactivé(e)

Active uniquement en modes VFC et pilotage U/f. Cette fonction n'est intéressante
qu'en cas de pilotage d'un seul moteur. A chaque libération, le variateur adapte automa-
tiquement P322 / P332 Compensation IxR 1/ 2 (voir page 119) aux caractéristiques du
moteur et enregistre la valeur. |l détermine ainsi un réglage de base qui convient a de
nombreuses applications. La mesure des caractéristiques électriques du moteur
raccordeé est réalisée au cours des dernieres 20 ms de la phase de prémagnétisation.
Le moteur n'est pas étalonné lorsque :

« P320/P330 Boost IxR automatique 1/2 = DESACTVE

* P700/P701 Mode d'exploitation 1/ 2 = VFC & GROUPE ou VFC & RATTRAPAGE
(voir page 128)

* P323/P333 Temps prémagnétisation 1/ 2 (voir page 119) réduit de plus de 30 ms
par rapport a la proposition.

* Mode d'exploitation VFC -REGUL. N est sélectionné, le parametre P730/P733
Commande du frein 1/ 2 (voir page 131) = "désactivé(e)"

Dans ces cas-13, la valeur IXR réglée sert a déterminer la résistance du bobinage.
+ Activé(e) : Boost IxR automatique
» Désactivé(e) : pas de Boost IxR automatique

Réglages possibles : 0 — 100 %
En mode VFC & GROUPE : le réglage manuel permet d'augmenter la tension de sortie
dans la plage des fréquences de sortie inférieures a la vitesse de base.

En mode VFC : en régle générale, un réglage manuel n'est pas nécessaire. Dans
certains cas, le réglage manuel est toutefois nécessaire pour augmenter le couple initial
de décollement. Dans ce cas, régler sur 10 % max.

U v, VFC & GROUPE Upn V, VFC
UAmax" /_ " UAmax" r
e |
/ \ = — -100% Boost \ = — -100% Boost
y / : 0% Boost : 0% Boost
50V £--f------- Tome— g ——— - 50V x--/f------- To--- e
' Plage de réglage ! Plage de réglage
I Boost \ I Boost
0 ! > ' ! >
0 nbase n nbase/1 0 nbase n

9007199532917387
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P322 /P332
Compensation IxR
1/2

e

P323/P333
Temps
prémagneétisation
1/2

'E IAUTO

P324 / P334
Compensation de
glissement 1/ 2

E IAUTO

Réglages possibles : 0 — 100 %

En réglage-usine, la valeur IxR est celle du moteur de puissance adaptée.

En mode VFC, ce paramétre agit sur les grandeurs internes de la modélisation du
moteur afin de réguler le couple. Un réglage automatique est effectué a chaque démar-
rage du moteur lorsque P320/ P330 Boost IxR automatique 1 / 2 (voir page 118) =
"activé(e)". Si le réglage est sur 100 %, la tension de sortie du variateur augmente de
50 V sous courant nominal du moteur. En vue d'une optimisation, ce paramétre de
régulation peut étre modifi€ manuellement ; cette opération est cependant réservée a
des spécialistes.

Réglages possibles : 0-2s

En réglage-usine, la valeur de prémagnétisation est celle du moteur de puissance
adaptée.

La prémagnétisation permet d'établir un couple moteur élevé et commence dés que le
variateur est libéré.

La prémagnétisation est active uniquement en mode VFC avec retour codeur lorsque :
+ P730/P733 Commande de frein 1/ 2 activée (voir page 131)
* P710/P711 Courant a l'arrét 1/ 2 désactivé (voir page 129)

Réglages possibles : 0 — 500 tr/min
En réglage-usine, la valeur est celle du moteur de puissance adaptée.

Actif uniqguement pour les modes VFC, VFC VFC -REGUL. N et U/f. La compensation
de glissement augmente la précision de vitesse du moteur. En cas de réglage manuel,
la valeur définie doit étre équivalente au glissement nominal du moteur raccordé. Pour
compenser les éventuelles dérives du moteur, un écart de + 20 % par rapport au glisse-
ment nominal est autorisé.

P34x Protection thermique moteur

P340/ P342
Protection
thermique moteur
1/2

'E

Réglages possibles : désactivé(e) / Moteur asynchrone / Moteur servo

En fonction du moteur raccordé (moteur synchrone ou asynchrone), cette fonction a les
effets décrits ci-dessous.

» Désactivé(e) : fonction non activée
* Moteur asynchrone :

En cas d'activation de cette fonction, I'étage de puissance prend en charge électro-
niguement la protection thermique du moteur raccordé. Cette surveillance est
comparable a celle obtenue par une protection thermique classique (disjoncteur-
moteur) ; elle tient compte du refroidissement généré par le ventilateur du moteur.
La charge moteur dépend des éléments suivants :

— Courant de sortie du variateur
— Mode de refroidissement

— Vitesse moteur

— Temps
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Le modéle thermique est calculé sur la base des données moteur indiquées a la mise
en service avec MOVITOOLS® MotionStudio et en fonction des conditions d'utili-
sation définies.

REMARQUE

Si le moteur doit en outre étre protégé contre la défaillance du ventilateur, I'obturation
des voies d'aération, etc., des sondes de température TF ou des bilames TH sont
nécessaires.

[ 0

Les fonctions de signalisation et d'affichage sont disponibles en liaison avec la
protection thermique moteur.

Parametres Fonction de signalisation et d'affichage

P006 / POO7 Charge moteur 1/ 2 Affichage de la charge moteur pour le jeu de parameétres 1 /2.
(voir page 110)

P832 Réaction SURCHARGE Réaction aux défauts du variateur lorsque P006 / P007
THERMIQUE MOTEUR (voir Charge moteur 1/ 2 atteint 110 %.

page 135) Réglage-usine : Arrét d'urgence / Défaut

Pour cela, régler les paramétres suivants.

Parametres Réglage / Signification

P341 Mode ventilation moteur (voir Autoventilé ou ventilation forcée

page 121)

Sortie binaire programmable sur : Avertissement si la charge moteur 1 / 2 dépasse 100 %. Dans

/Charge moteur 1/ 2 ce cas, la sortie programmée est forcée sur "0" =0 V.
REMARQUE

lors d'une coupure de l'alimentation du variateur (réseau et 24 V externe), la charge
calculée du moteur est toujours remise a zéro, c'est-a-dire qu'on ne tient plus compte
d'un échauffement préalable du moteur.

La fonction de protection thermique du moteur traite la charge des différents moteurs
raccordés indépendamment du jeu de parametres. Ne pas activer la fonction de pro-
tection thermique moteur si un seul moteur est raccordé au variateur et si la fonction
"Commutation jeu de paramétres” est utilisée uniquement pour le pilotage de ce seul
moteur. En cas de pilotage de plusieurs moteurs, cette fonction ne doit pas étre uti-
lisée car dans ce cas, une protection efficace de chaque moteur n'est pas garantie.

Moteur servo :

— Moteur sans capteur de température KTY : I'étage de puissance calcule et
indique la charge du moteur sur la base du courant. L'objectif est de déterminer,
au bout de quelques cycles seulement ou pendant la mise en service, si I'entrai-
nement sera coupé en raison d'une surcharge avec le défaut "A1.F31" (déclen-
cheur TF). Ce réglage n'est possible que pour le jeu de parametres 1.

Conditions : le calcul de la charge moteur est basé sur le courant nominal moteur.
Pour obtenir un calcul le plus exact possible, il est impératif de saisir le temps de
cycle de la machine.

La surveillance de la charge thermique du moteur utilise les informations

suivantes.
Paramétre Fonction de signalisation et d'affichage
PO006 Charge moteur 1 (voir Affichage de la charge moteur pour le jeu de parameétres 1.
page 110) Valable aprés env. 10 a 20 cycles ou aprés 2 secondes et
peut étre traité par un API.
P0O07 Charge moteur 2 (voir Si P340 est réglé sur "Moteur servo" = sans fonction
page 110)
P832 Réaction Surcharge Si P340 est réglé sur "Moteur servo" = sans fonction
thermique moteur (voir page 135)
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P341/P343 Mode
ventilation moteur
1/2

'E

P344 Période pour
protection
thermique moteur

'E

P345/ 346
Surveillance 1 -
u 172

1 IAUTO

P35x Sens de
rotation du moteur

Pour cela, régler les paramétres suivants :

Parameétre Signification

P344 Période pour protection
thermique moteur (voir page 121)

REMARQUE

L'activation de cette fonction annule la surveillance et la protection du moteur raccor-
dé. La protection doit étre assurée au moyen des sondes TF / TH.

Correspond au cycle machine de I'application. Plage : 0.1 s —
20 s.

La programmation d'une sortie binaire sur "Charge moteur_1" ou "Charge moteur_2"
n'a donc aucun effet si P340 = MOTEUR SERVO

— Moteur SEW avec capteur de température KTY : la charge moteur est calculée a
partir d'un modele de moteur enregistré dans I'étage de puissance (P006 Charge
moteur 1 (voir page 110), P018 Charge KTY 1 (voir page 111)). Lorsque le seuil
de déclenchement variable en fonction du moteur est atteint, le variateur est
arrété selon la réaction réglée sous P832 Réaction surcharge thermique moteur
(voir page 135). Dans ce cas, les réglages P341 Mode ventilation moteur 1 (voir
page 121) et P344 Période pour protection thermique moteur (voir page 121)
sont sans effet.

Réglages possibles : Autoventilation / ventilation forcée

Il est nécessaire de connaitre le mode de ventilation du moteur pour calculer le plus
précisément possible la charge thermique de ce dernier, comme décrit sous P340/
P342 Protection thermique moteur 1/ 2 (voir page 119).

Réglages possibles : 0,1 -4 —20s

Le paramétre P344 est sans effet avec les moteurs asynchrones. Sur les moteurs
synchrones sans capteur de température KTY, ce paramétre correspond au temps de
cycle de la machine et est utilisé pour le calcul de PO06 / PO07 Charge moteur 1/ 2 (voir
page 110). La plage de réglage se situe entre 100 ms et 20 000 ms

Le réglage idéal est un aller-retour de la machine.

Réglages possibles : 0,1 — 500 A

Cette fonction ne peut pas étre désactivée. Le réglage-usine dépend de la puissance
nominale de I'étage de puissance et se voit affecter la valeur du courant nominal du
moteur SEW de puissance équivalente (pour les appareils avec entrée résolveur :
réglage-usine = 0).

Avec 150 % de courant nominal moteur, I'alimentation du variateur est coupée au bout
de 5 minutes par "A1.F84".

Avec 500 % de courant nominal moteur, I'alimentation du variateur est coupée au bout
de 20 secondes par "A1.F84".

Chez SEW, la rotation du moteur est définie selon la vue cété A du moteur. Une rotation
dans le sens horaire (positive) est définie comme rotation vers la droite et une rotation
dans le sens antihoraire est définie comme rotation vers la gauche. Ceci est valable en
cas de raccordement du moteur selon la définition SEW.
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P350/P351
Inversion sens
moteur 1/ 2

el

Réglages possibles : activé(e) / désactivé(e)

Inversion du sens de rotation Consigne positive Consigne négative
(déplacement positif) (déplacement négatif)

Désactivé Rotation moteur vers la droite Rotation moteur vers la gauche

Activé Rotation moteur vers la gauche Rotation moteur vers la droite

» Activé(e) : la définition ci-dessus est inversée. La logique d'activation des fins de
course est conserveée : en cas de rotation vers la DROITE, I'entrainement est arrété
normalement lorsqu'il atteint le fin de course droite. Le raccordement correct des fins
de course ainsi que la définition du point de référence et des positions de dépla-
cement doivent impérativement étre respectés lors de I'exploitation et immédia-
tement aprés commutation de ce parameétre.

REMARQUE : si le paramétre "Inversion sens moteur" est modifié aprés le référen-
cement de l'installation, le point de référence de la position absolue n'est plus
valable ; ce qui peut conduire a des déplacements incontrélés de I'axe.

» Désactivé(e) : réglage standard (selon définition SEW)

10.5.6 P5xx Fonctions de surveillance

Afin de contrbler les grandeurs spécifiques a chaque cas d'application et pour réagir
face a des dérives non autorisées, les fonctions de surveillance suivantes sont implé-
mentées. Les fonctions de surveillance sont p. ex. disponibles séparément dans les
deux jeux de parameétres. La réaction au déclenchement des fonctions de surveillance
peut étre réglée avec le paramétre P83x Réactions aux défauts (voir page 134).

P50x Surveillances de vitesse

P500/ P502
Surveillance
vitesse 1/ 2

'E

P501/P503
Temporisation 1/ 2

'E

Réglages possibles : désactivé(e) / en moteur / en générateur / en moteur & générateur

La vitesse imposée par la consigne ne peut étre atteinte que lorsque le moteur dispose
de suffisamment de couple par rapport a la charge appliquée. Si la limite de courant
réglée P303/ P313 Courant max. autorisé 1/ 2 (voir page 117) et la limitation de
courant externe sont atteintes, I'étage de puissance part du principe que le couple a
atteint sa limite maximale et que la vitesse souhaitée ne peut plus étre atteinte. La
surveillance de vitesse est déclenchée si cet état persiste pendant toute la durée réglée
dans P501 / P503 Temporisation 1/ 2 (voir page 122).

Activer la surveillance de vitesse sur les dispositifs de levage et régler la temporisation
a la plus petite valeur possible. La surveillance de vitesse n'est pas une fonction de
sécurité car un mouvement incontrélé du dispositif de levage ne signifie pas systéma-
tiguement que l'appareil fonctionne en limite de courant.

Réglages possibles :0—-1-10s

Lors d'accélérations, de ralentissements ou de pics de charge, il se peut que le courant
max. autorisé programmé soit momentanément atteint. Pour éviter le déclenchement
intempestif de la surveillance de vitesse, il suffit de régler la durée de temporisation adé-
quate. Dans ce cas, la surveillance de vitesse ne déclenchera le défaut que si le moteur
fonctionne de fagon ininterrompue a la limite du courant maximal autorisé pendant une
durée qui dépasse la temporisation programmée.
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P504 Surveillance
codeur moteur

P505 Surveillance
codeur machine

P52x Surveillance
présence U réseau

P520 Temps de
réaction coupure
réseau

P521 Réaction

coupure réseau

P522 Surveillance
absence phase

Réglages possibles : OUI / NON

* NON : une rupture de cable entre le variateur et le codeur moteur n'est pas
surveillée. En cas de liaison défectueuse, le variateur génére le défaut "A1.F08"
(surveillance de vitesse) lorsque le variateur est libéré, a condition que ce défaut n'ait
pas été désactivé.

* OUI : une rupture de cable entre le variateur et le codeur moteur est reconnue
immédiatement en cas d'utilisation d'un codeur sin/cos ou TTL. En cas de défaut, le
variateur génére le message de défaut "A1.F14" (codeur), méme si le variateur n'est
pas libéré.

REMARQUE : la surveillance codeur n'est pas une fonction de sécurité ! En cas
d'utilisation d'un codeur HIPERFACE®, la surveillance codeur (codeur machine
compris) est toujours active, quel que soit le réglage de P504.

Réglages possibles : OUI / NON

* NON : une rupture de cable entre le variateur et le codeur machine n'est pas immé-
diatement détectée. En cas de liaison défectueuse, le variateur génére le défaut
"A1.FO8" (surveillance de vitesse) lorsque le variateur est libéré, a condition que ce
défaut n'ait pas été désactivé.

* OUI : une rupture de cable entre le variateur et le codeur machine est détectée
immédiatement en cas d'utilisation d'un codeur sin/cos ou TTL. En cas de défaut, le
variateur génére le message de défaut "A1.F14" (codeur), méme si le variateur n'est
pas libéré.

Réglages possibles :0-5s

Réglages possibles : Verrouillage / Arrét d'urgence

Si une entrée binaire est programmée sur "Alimentation réseau", la réaction program-
mée est déclenchée si cette entrée binaire est forcée a "0".

Réglages possibles : désactivé(e) / activé(e)

Cette fonction détecte une éventuelle absence de phase au niveau des phases d'entrée
du MOVIPRO®. En cas d'absence simultanée de deux phases, le circuit intermédiaire
est mis hors tension, ce qui équivaut a une coupure de l'alimentation. Comme les
phases d'entrée ne peuvent pas étre mesurées directement, c'est I'ondulation du circuit
intermédiaire qui est surveillée ; en effet, en cas d'absence d'une phase, elle augmente
considérablement.

La fonction de surveillance vérifie a des intervalles At = 1 ms si la tension du circuit
intermédiaire ne passe pas en dessous d'un niveau de tension minimal qui est lui-méme
fonction de la tension nominale réseau de référence de l'appareil.

La valeur indicative nominale pour la reconnaissance d'une absence de phase est donc
la suivante.

* Réseaub50Hz:env.ty;=3,0s
* Réseau60Hz:env.t,,x=25s

Apres détection d'une absence de phase, I'étage de puissance se verrouille immédia-
tement et le frein retombe. Le message de défaut "A1.F06" (absence phase) apparait.
La réaction aux défauts est "Déclenchement immédiat avec verrouillage". Ce défaut ne
peut étre acquitté que par I'exécution d'un reset de I'appareil.
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P53x Protection thermique moteur

Réglages possibles : Pas de capteur/ TF-TH/ TF-TH DEU / KTY / KTY DEU (KTY uni-
quement pour les moteurs synchrones SEW)

P530 Type capteur
1

[ |AUTO

P531 Type capteur
2

[ |AUTO

Permet de choisir le type de protection du moteur dans le jeu de paramétres 1.

» TF/TH: régler la réaction sous P835 Réaction Sondes de température moteur (voir

page 135).

» KTY :régler P340 Protection thermique moteur 1 (voir page 119) sur "Moteur servo".
Ainsi, le modele moteur est activé. Régler la réaction sous P832 Réaction Surcharge
thermique moteur (voir page 135).

Réglages possibles : Pas de capteur / TF-TH

Permet de choisir le type de protection du moteur dans le jeu de parameétres 2.

P54x Surveillances réducteur / moteur

Ces parameétres permettent le réglage de la réaction en cas de probléme sur le moteur
ou sur le réducteur. Pour cela, les entrées binaires doivent étre programmées en consé-
quence. Les réactions aux défauts sont déclenchées également lorsque le variateur est
a l'état "VERROUILLAGE".

Réaction

Description

Sans réaction

Aucun défaut n'est signalé et aucune réaction n'est déclenchée. Le défaut
signalé est complétement ignoré.

Afficher défaut

Le défaut s'affiche (sur I'afficheur 7 segments et dans MOVITOOLS®
MotionStudio). A part cela, I'appareil n'exécute aucune autre réaction de défaut.
Le défaut peut étre acquitté par un reset (borne, bus de terrain, autoreset).

Arrét immédiat / Défaut

Le variateur s'arréte immédiatement et génére un défaut. L'étage de puissance
se verrouille et le frein retombe. L'information "Prét" est supprimée. Le redé-
marrage ne sera possible qu'aprés un reset de défaut au cours duquel le
convertisseur va étre réinitialisé.

Arrét d'urgence / défaut

L'entrainement est freiné selon la rampe d'arrét d'urgence t14 / t24 (voir

page 113). Apres avoir atteint la vitesse d'arrét, I'étage de puissance se
verrouille et le frein retombe. Le message de défaut apparait immédiatement.
L'information "Prét" est supprimée. Le redémarrage ne sera possible qu'aprés
un reset de défaut au cours duquel le convertisseur va étre réinitialisé.

Arrét rapide / Défaut

L'entrainement est freiné selon la rampe d'arrét t13 / t23 (voir page 113). Apres
avoir atteint la vitesse d'arrét, I'étage de puissance se verrouille et le frein
retombe. Le message de défaut apparait inmédiatement. L'information "Prét"
est supprimée. Le redémarrage ne sera possible qu'aprés un reset de défaut au
cours duquel le convertisseur va étre réinitialisé.

Arrét immédiat /
Avertissement

Le variateur s'arréte immédiatement et génére un défaut. L'étage de puissance
se verrouille et le frein retombe. L'information "Prét" n'est pas supprimée. Dés
que le défaut est acquitté, le moteur redémarre sans que l'appareil n'ait subi
une réinitialisation compléte.

Arrét d'urgence /
Avertissement

L'entrainement est freiné selon la rampe d'arrét d'urgence t14 / 24 (voir
page 113). Aprés avoir atteint la vitesse d'arrét, I'étage de puissance se
verrouille et le frein retombe. Le message de défaut apparait immédiatement.
L'information "Prét" n'est pas supprimée. Dés que le défaut est acquitté, le
moteur redémarre sans que l'appareil n'ait subi une réinitialisation compléte.

Arrét rapide /
Avertissement

L'entrainement est freiné selon la rampe d'arrét t13 / 23 (voir page 113). Aprés
avoir atteint la vitesse d'arrét, I'étage de puissance se verrouille et le frein
retombe. Le message de défaut apparait immédiatement. L'information "Prét"
n'est pas supprimée. Dés que le défaut est acquitté, le moteur redémarre sans
que l'appareil n'ait subi une réinitialisation compléte.
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P540 Réaction
avertissement
vibration

P541 Réaction
défaut vibration

P542 Réaction
avertissement
huile usée

P543 Réaction
défaut huile usée

P544 Réaction
surchauffe huile

P545 Réaction
Sonde huile / O.K.

P549 Réaction
usure frein

Réglage-usine : Afficher défaut

Dés que le module de diagnostic vibratoire de I'entrainement génére un avertissement,
le variateur réagit selon la réaction programmée.

Réglage-usine : Arrét rapide / Avertissement

Des que le module de diagnostic vibratoire de I'entrainement signale un défaut, le
variateur réagit selon la réaction programmée.

Réglage-usine : Afficher défaut

Dés que le module de diagnostic d'huile génére un avertissement, le variateur réagit
selon la réaction programmée.

Réglage-usine : Afficher défaut

Des que le module de diagnostic d'huile signale un défaut, le variateur réagit selon la
réaction programmeée.

Réglage-usine : Afficher défaut

Dés que le module de diagnostic d'huile signale une température trop élevée, le varia-
teur réagit selon la réaction programmeée.

Réglage-usine : Afficher défaut

Deés que le module de diagnostic d'huile supprime l'information "Prét", le variateur réagit
selon la réaction programmée.

Réglage-usine : Afficher défaut

Dés que le capteur d'usure des freins déclenche, le variateur réagit selon la réaction
programmeée.

P56x Limitation de courant moteur Ex-e

Dans le groupe de paramétres P56x Limitation de courant moteur Ex-e sont réunies les
valeurs d'affichage et de réglage spécifiques a la fonction "Limitation de courant moteur
Ex-e du variateur". Le réglage-usine est souligné. Les réglages-usine sont valables pour
I'état a la livraison.

Les fréquences inférieures a la fréquence A ne sont autorisées qu'a certaines condi-
tions. Les fréquences supérieures a la fréquence nominale du moteur ne sont en
principe pas autorisées. Pour plus d'informations, consulter la notice d'exploitation
Moteurs triphasés en exécution pour atmospheres explosibles. Les regles suivantes
doivent toujours étre respectées :

» Fréquence A < Fréquence B < Fréquence C < Puissance nominale du moteur
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de

courant moteur

Ex-e

IAUTO

P561 Fréqu

IAUTO

ence A

P562 Limite de

courant A

IAUTO

P563 Fréqu
AUTO

ence B

P564 Limite de

courant B

IAUTO

P565 Fréqu
AUTO

ence C

P566 Limite de

courant C

IAUTO

126

« Limite de courant A < Limite de courant B < Limite de courant C

Limitation de courant

A
1
1,5 Iy(moteur)
! !
1 i
10| !
In(moteuryt | I, c Y
| B
i A
selon type
de moté%r Plage de courant
ermanent admissible\
[ [ >
flHz
fa fs fc fangle

1280044043

Réglages possibles : activé(e) / désactivé(e)
Activé(e) : limitation de courant pour moteurs Ex-e activée.

La mise en service a pour effet d'activer la limitation de courant des moteurs Ex-e pour
les moteurs sélectionnés et autorisés pour le fonctionnement Ex-e.

Réglages possibles : 0 —5 - 60 Hz

Indique la valeur de fréquence de fonctionnement minimale A. La durée de fonction-
nement a la fréquence A est de 60 secondes et ce, quel que soit le courant total. Aprées
écoulement de ce temps, le variateur se verrouille alors en état de défaut "A1.F110"
(défaut "Protection Ex-e").

Réglages possibles : 0 — 50 — 150 %

Limite de courant autorisée pour la fréquence de fonctionnement f5. Le comportement
entre la limite de courant A et la limite de courant B est linéaire.

Réglages possibles : 0 — 10 — 104 Hz
Valeur de fréquence de fonctionnement fg.

Réglages possibles : 0 — 80 — 200 %

Indique la limite de courant autorisée pour la fréquence de fonctionnement fg. Le
comportement entre la limite de courant B et la limite de courant C est linéaire.

Réglages possibles : 0 — 25 — 104 Hz
Indique la valeur de fréquence de fonctionnement fe.

Réglages possibles : 0 — 100 — 200 %

Indique la limite de courant autorisée entre la fréquence de fonctionnement f et la
fréquence nominale du moteur. La fréquence nominale du moteur est de 50 Hz en
branchement étoile et de 87 Hz en branchement triangle. Aprés la mise en service avec
un moteur Ex-e, la limite de courant C correspond approximativement au courant nomi-
nal du moteur ly.
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10.5.7 P6xx Programmation des bornes entrées / sorties

P601 — P604

Entrée binaire

DI@2 — DI@5
-

Les fonctions suivantes peuvent étre affectées aux entrées binaires.

. Actif si état
Agit pour . & -
Fonction e variateur  Régiade g
Signal "0" Signal "1" verrouillé| libéré
DIg2
. DIg3
Sans fonction - - - - DIg4
DIg5
Marche / Arrét Arrét selon t13 /123 Marche non oui
. A Arrét selon t11 /t21 | Libération rotation a . P13x /P14x
Droite / Arrét ou t12 /122 droite non oul (voir
A Arrét selon t11/t21  Libération rotation : page 112)
Gauche / Arrét ou t12 /122 gauche non oui
Uniquement :
n11/n21 consignes externes n11/n21 non oui
n13/n23 Uniquem. consignes n13/n23 P16x /P17
iquem. i . X X
n12/ n22 externes n12/n22 non oui (voir
Commutation C_)oncsjignes fixgts du _Concsjignes fixg? du ) ) page 114)
consigne fixe jeu de parametres | jeu de parametres oui oui
actif non actif
Commutation jeu s Jeu de paramétres :
de paramétresl1 Jeu de paramétres 1 2 oui non
Commutation Premiére rampe (t11 /| Deuxiéme rampe oui oui P132(V$14X
rampes de vitesse t21) active (t12 / t22) active page 112)
IDéfaut externe Défaut externe - non oui
Reset défaut Reset en cas de front montant ("0" a "1") oui oui
/Maintien de Maintien de position _ non oui P210 (voir
position actif page 116)
/FdC droite Fin de g?tgliﬁf droite Non atteint non oui
IFin de course Fin de course gauche : ;
gauche atteint Non atteint non oui
Entrée IPOS Fonction selon I'applicatif
Came de référence non activé(e) activé(e) non oui
. . Lancement d'une
3: %‘;g:ae%ig rise - prise de référence non oui
pour l'applicatif
Détection Mise Voir P521 (voir Info externe "Mise oui oui P52x (voir
sous tension page 123) sous tension” page 123)
/Avertissement Le module de Le module de oui oui
vibration diagnostic vibratoire = diagnostic vibra-
génere un toire ne génére
avertissement. aucun avertissem.
/Défaut vibration Le module de Le module de oui oui
diagnostic vibratoire = diagnostic vibra-
signale un défaut. toire ne signale
aucun défaut.
/Avertissement Le module de Le module de oui oui
huile usée diagnostic d'huile diagnostic d'huile
génere un ne génere aucun
avertissement. avertissement.
/Défaut huile usée Le module de Le module de oui oui
diagnostic d'huile diagnostic d'huile
signale un défaut. ne signale aucun
défaut.
ISurchauffe huile Le module de Le module de oui oui
diagnostic d'huile diagnostic d'huile
signale une ne signale aucune
surchauffe. surchauffe.
Sonde huile O.K. Le module de Le module de oui oui
diagnostic d'huile diagnostic d'huile
n'est pas prét. est prét.
Mesure de l'usure Le frein est usé. Le frein est O.K. oui oui
des freins

1) Attention pour les modes avec retour codeur : la commutation du jeu de paramétres ne doit pas étre réalisée

a une cadence de moins de deux secondes
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10.5.8 P7xx Pilotage du moteur

[0

Le groupe de paramétres 7xx permet de prérégler automatiquement les propriétés de
pilotage fondamentales du variateur. Toutes ces fonctions sont exécutées automa-
tiquement par le variateur dés qu'elles sont activées. Elles ont une incidence sur le
comportement du variateur dans certains modes d'exploitation.

REMARQUE

Avec les codeurs incrémentaux (résolveur, TTL a signaux différentiels, RS422, sin/cos,
HIPERFACE® monotour), la commutation du jeu de parameétres rend les positions
H510 et H511 invalides. Si une position valide doit rester disponible aprés commutation
du jeu de parametres, prévoir un codeur absolu (SSl, HIPERFACE® multitour).

P70x Modes de pilotage du moteur

P700/P701 Mode
d'exploitation 1/ 2

el

P702 Catégorie
moteur

IAUTO

128

Ce parametre permet de régler le mode d'exploitation du variateur pour les jeux de
parametres 1 et 2 en fonction du type de moteur, du retour codeur et des fonctions de
régulation prévues au cahier des charges. A la livraison, les variateurs sont paramétrés
sur le moteur spécifique correspondant a la puissance du variateur.

Tous les modes d'exploitation sont accessibles pour le jeu de paramétres 1 ; pour le jeu
de parameétres 2, uniguement ceux sans retour codeur (groupe 1). Sans nouvelle mise
en service, le mode d'exploitation ne doit étre commuté qu'a l'intérieur d'un seul groupe.

Groupe |Jeux de parameétres 1 et 2 Type de variateur et Moteur
P700 Mode d'exploitation 1 option
P701 Mode d'exploitation 2
VFC
VFC & groupe
VFC & levage

1 VFC &inj. CC MOVIPRO® SDC DR.. sans codeur

VFC & rattrapage
Loi U/f
Loi U/f & inj. CC
VFC & Régulation N

VFC & BF & groupe DR.. avec codeur incrémental
VFC & BF & levage ou codeur HIPERFACE®

VFC & IPOS
CFC MOVIPRO® SDC
3 CFC & régulation C + Option codeur
CFC &t IPOS
SERVO
4 SERVO & régulation C
SERVO & IPOS

DR.. avec codeur incrémental
ou codeur HIPERFACE®

CMP avec codeur
HIPERFACE® ou résolveur

Réglages possibles : Rotatif / Linéaire

Ce parameétre est réglé automatiquement a la mise en service. Il indique le type de
moteur raccordé.
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P71x Courant a l'arrét

P710/P711
Courant a l'arrét

1/2

'E

Signification des parameétres de I'étage de puissance "PFA-..." @

Réglages possibles : 0 — 50 % |0t

Permet d'alimenter Iégérement le moteur a I'arrét, méme frein serré. Le courant a l'arrét
peut étre désactivé par le réglage "/VERROUILLAGE = 0". Il permet d'assurer les
fonctions suivantes.

» En cas de températures basses, empécher la condensation ou le gel dans le moteur
(notamment au niveau du frein a disque). Lors du réglage du courant, éviter toute
surchauffe du moteur. Recommandation : carcasse du moteur tiede.

» L'activation du courant a I'arrét permet le démarrage rapide du moteur (étant donné
qu'il est maintenu a I'état excité) sans devoir attendre la fin de la durée de prémagné-
tisation. Recommandation : pour les applications de levage, régler le paramétre a
45 - 50 %.

La fonction de courant a l'arrét est désactivée si P710/ P711 = 0. Ce paramétre est
exprimé en % du courant nominal moteur. Le courant a I'arrét est bien évidemment sur-
veillé pour qu'il ne dépasse pas la valeur de P303 / P313 Courant max. autorisé 1/ 2
(voir page 117).

* En mode CFC, le courant d'arrét minimum est au moins égal au courant nécessaire
pour la magnétisation du moteur. Si le paramétre P710 / P711 est réglé a une valeur
supérieure, c'est cette derniére qui s'applique.

» Cette fonction est sans effet en mode SERVO. Aucun courant n'est injecté.

+ Enmodes VFC & levage et VFC & BF & levage, c'est toujours le courant de magné-
tisation nominal qui est injecté lorsque le paramétre P710 est activé.

+ Dans les autres modes, le démarrage rapide n'aura lieu que si le courant a l'arrét
réglé est supérieur ou égal au courant nominal de magnétisation.

Pendant la phase de courant a l'arrét, la mesure de la résistance moteur est réalisée
selon l'intervalle réglé pour la prémagnétisation, & condition que ce courant a I'arrét
reste constant et supérieur ou égal au courant nominal de magnétisation du moteur
pendant toute la durée de la mesure. Si le moteur est libéré avant écoulement de l'inter-
valle de mesure, aucune nouvelle valeur de résistance n'est calculée. La valeur de
résistance existante continue a étre utilisée.
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P72x Arrét du La fonction d'arrét par consigne force automatiquement la fonction marche / arrét du
moteur par variateur en fonction de la consigne principale recue. Cette libération s'effectue en
consigne tenant compte de toutes les fonctions, comme par exemple la prémagnétisation, la

commande de frein etc. Dans tous les cas, la libération par les bornes reste nécessaire.

/Verrouillage
||Oll »
"o

Droite/Arrét
nO" :

Marche/ "1" 7
Arrét

G
" -

—~~ v

[Frein

nn

—~ v

min! A ;
120 4 Offset de

Entrée démarrage
de rampe :
60

nCOl‘IS

Consigne __|
d’arrét t
0
Ny min”!
Ist A
120 1 : P

Sortie iTemps d’ouverture
de rampe u frein

Ter}npsde i"remps
retombée d’ouverture

Temps de
du frein du frein
o

retombée du freir
. 4

t11 acc droite

111 déc droiteN

60
30 1
0

Rampé
d'arrét t13

Tempsde Temps de t
prémagnétisation prémagnétisation

9007199533486731

P720/P723 Arrét Réglages possibles : activé(e) / désactivé(e)
moteur par
consigne 1/2

'E

P721/P724 Réglages possibles : 0 — 30 — 500 tr/min
Consigne d'arrét
1/2

En mode VFC & levage, la consigne d'arrét minimale est limitée en interne a 16 min".

'E

P722/P725 Offset  Réglages possibles : 0 — 30 — 500 tr/min

de démarrage 1/2 Si consigne d'arrét + offset de démarrage (consigne de démarrage) > Ny, Pas de

E démarrage possible.
Si consigne d'arrét > n,;,, un déplacement a n,;, n'est pas possible.
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P73x Commande
du frein mécanique

[

P730/P733
Commande du
frein 1/2

'E

P731/P734
Temps de
déblocage du frein
1/2

=

P732/P735
Temps de
retombée du frein
1/2

g IAUTO

L'étage de puissance est en mesure de piloter un frein monté sur le moteur en agissant
directement sur la sortie binaire DBQ@@ figée sur la fonction "/Frein" (24 V = frein déblo-
qué). Sur les entrailnements avec retour codeur (régulés en vitesse), il est donc possible
de choisir entre maintenir la charge arrétée avec le frein mécanique ou rester électri-
quement arrété en position.

REMARQUE

Si /Verrouillage = 0, la retombée du frein a toujours lieu.

Marche "1" T |
ng" >
Temps
| Temps premagnehsaﬂon | |postmagnet|sat|on
emps déblo- Temps retom
Eagedufreln| | beedufrelnl | o
o R
Neons + | P : i ‘
Ndémarrage-arrét
0 tt
wqn |
/FREIN
"o >
t
Etage de puissance activé 7
ng"

~v

Champ tournant activé " T
ngr

278749067

Réglages possibles : activé(e) / désactivé(e)

Cette fonction permet de définir si, en cas de suppression du signal de libération (libé-
ration = "0"), le frein est activé ou non. En cas de fonctionnement en levage, le frein est
toujours active.

Réglages possibles :0-2's
En réglage-usine, le temps de déblocage du frein dépend du moteur de puissance
adaptée.

Ce parametre définit le temps pendant lequel le moteur reste a I'arrét apres écoulement
du temps de prémagnétisation, et par conséquent la durée pendant laquelle le frein peut
étre desserré.

Réglages possibles : 0-2's
En réglage-usine, le temps de retombée du frein dépend du moteur de puissance
adaptée.

Ce parameétre permet de régler le temps nécessaire pour que le frein mécanique
retombe. |l permet d'éviter un décrochage de I'entrainement (en particulier avec les
dispositifs de levage).
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P74x Suppression

zone de résonance

P740/P742 Milieu
résonance 1/2

'E

P741/P743
Largeur +/-
résonance 1/2

'E

Ces paramétres sont des valeurs de seuils positives qui, lors de leur activation,
influencent automatiquement les consignes positives et négatives. La fonction est
désactivée en réglant "Largeur +/- réson." sur "0".

hVitesse de sortie
) §P741/P743
P740/P742 N i Rampes
H1k12
consigne n conmgpe n ) consgne n
> (entrée (sortie '
consigne n rampe) ——1 rampe)
positive et négative

278752395

Ce parametre permet d'éviter des résonances mécaniques de la machine entrainée, en
empéchant le variateur de demeurer dans une certaine plage de fréquence (de vitesse
moteur). En particulier avec des machines a fortes résonances mécaniques, ce para-
meétre permet de supprimer les oscillations et les bruits.

Réglages possibles : 0 — 1500 — 600 tr/™"

Réglages possibles : 0 — 300 min™
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10.5.9 P8xx Fonctions spéciales
P80x Setup

P802 Retour
réglages-usine

(RAZ)

[

Réglages possibles : NON / STANDARD / ETAT DE LIVRAISON

Le paramétre P802 permet de régler a leur valeur par défaut la quasi-totalité des para-
meétres mémorisés dans 'EEPROM.

REMARQUE

Lors du retour aux réglages-usines, la quasi-totalité des paramétres est modifiée ; lors
du retour a I'état livraison, tous les paramétres sont modifiés. Enregistrer les réglages
des parameétres a l'aide de MOVITOOLS® Motion-Studio avant d'exécuter un retour
aux réglages-usine. Apres exécution, il est nécessaire d'adapter les valeurs de para-
métres et I'affectation des bornes aux exigences de l'installation.

* Les données suivantes ne sont pas remises a leur valeur par défaut.
— Applicatif
— P20x Régulation de la vitesse (voir page 114)
— P210 Gain P maintien de position (voir page 116)
— P30x/P31x Limitations jeu 1/ 2 (voir page 117)
— P32x/P33x Compensations moteur 1/ 2 (voir page 118)
— P344 Période pour protection thermique moteur (voir page 121)
— P345/ 346 Surveillance Iy - U, 1/ 2 (voir page 121)
— P53x Protection thermique moteur (voir page 124)
— P70x Modes de pilotage du moteur (voir page 128)
— P73x Commande du frein mécanique (voir page 131)
— P905 Offset codeur HIPERFACE (moteur) (voir page 141)
— P910 Gain P IPOS (voir page 142)
— P94x Codeurs IPOS (voir page 145)
— Historique des défauts
— Statistiques

+ Le choix "Etat livraison" remet toutes les données, y compris celles citées ci-dessus,
a leurs valeurs-usine.

Pendant la réinitialisation, I'affichage se fait sur I'afficheur 7 segments "8.8.8". Une fois
les réglages-usine rétablis, I'état de fonctionnement précédent du variateur s'affiche de
nouveau sur l'afficheur 7 segments et le paramétre P802 repasse automatiquement sur
llNonll.
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P803 Verrouillage
parametres

i

P804 Reset
statistiques

Réglages possibles : activé(e) / désactivé(e)

REMARQUE

La mise en service n'est pas possible lorsque P803 = activé(e).

Le réglage du parametre P803 sur "Activé(e)" empéche toute modification des para-
meétres. Le verrouillage des parametres n'agit cependant pas sur les parametres
suivants.

* P803 Verrouillage parameétres
* P840 Reset manuel
» P876 Valider SP bus de terrain

Cette fonction est importante par exemple aprés le réglage optimal de I'étage de
puissance. Pour pouvoir a nouveau modifier les paramétres, il suffit de régler P803 sur
"Désactivé(e)".

Réglages possibles : NON/ HISTORIQUE DES DEFAUTS/ COMPTEUR kWh/
DUREE FONCTIONNEMENT

Ce parameétre permet de vider les données statistiques mémorisées dans 'EEPROM :
historique des défauts, compteur kWh et compteur d'heures de fonctionnement. Ces
données ne sont pas influencées lors d'un retour aux réglages-usine (P802 Retour
réglages-usine (RAZ)).

P82x Freinage électrique du moteur

P820/ P821
Fonctionnement 4
quadrants 1/ 2

P83x Réactions
aux défauts

Réglages possibles : Activé(e) / Désactivé(e)

Ce paramétre est actif uniquement dans les modes sans retour codeur (VFC, U/f) ; pour
tous les autres modes d'exploitation, le fonctionnement 4 quadrants est obligatoire. Le pa-
ramétre P820 / P821 permet d'activer / de désactiver le fonctionnement 4 quadrants pour
le jeu de parametres 1/ 2. Sile MOVIPRO® est équipé d'une résistance de freinage, le
fonctionnement 4 quadrants est possible (gauche / droite ; en moteur / en générateur). Si
le MOVIPRO® est démuni de résistance de freinage, le fonctionnement en générateur est
impossible et les paramétres P820 / P821 doivent étre réglés sur "Désactivé(e)". Dans
ces modes de fonctionnement, le MOVIPRO® tente de rallonger la rampe de décélération
de fagon a éviter une puissance en génératrice trop élevée et a garder la tension du circuit
intermédiaire en dessous du seuil qui provoque la mise hors tension du variateur.

Méme si le MOVIPRO® rallonge automatiquement les rampes de décélération, il est
possible que la puissance de freinage en mode générateur soit trop élevée et que le
MOVIPRO® génére le défaut FO7 (Surtension circuit intermédiaire) et déclenche. Dans
ce cas, les rampes de décélération doivent étre rallongées manuellement.

Choix parmi les réactions suivantes :

Réaction Description

Sans réaction Aucun défaut n'est signalé et aucune réaction n'est déclenchée. Le défaut
signalé est complétement ignoré.

Afficher défaut Le défaut s'affiche (sur I'afficheur 7 segments et dans MOVITOOLS®

MotionStudio). A part cela, I'appareil n'exécute aucune autre réaction de défaut.
Le défaut peut étre acquitté par un reset (borne, bus de terrain, autoreset).

Arrét immédiat / Défaut | Le variateur s'arréte immédiatement et génére un défaut. L'étage de puissance
se verrouille et le frein retombe. L'information "Prét" est supprimée. Le redé-
marrage ne sera possible qu'aprés un reset de défaut au cours duquel le
convertisseur va étre réinitialisé.

Arrét d'urgence / défaut |L'entrainement est freiné selon la rampe d'arrét d'urgence t14 / t24 (voir
page 113). Aprés avoir atteint la vitesse d'arrét, I'étage de puissance se
verrouille et le frein retombe. Le message de défaut apparait immédiatement.
L'information "Prét" est supprimée. Le redémarrage ne sera possible qu'aprés

un reset de défaut au cours duquel le convertisseur va étre réinitialisé.
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Réaction Description
Arrét rapide / Défaut L'entrainement est freiné selon la rampe d'arrét t13 / t23 (voir page 113). Aprés

P830 Réaction
"Défaut externe”

P832 Réaction
SURCHARGE
THERMIQUE
MOTEUR

P834 Réaction
ERREUR DE
POURSUITE

P835 Reéaction
SONDES DE
TEMPERATURE
MOTEUR

IAUTO

P836 Réaction
TIME OUT SBus 1

P838 Réaction
FDC LOGICIEL

avoir atteint la vitesse d'arrét, I'étage de puissance se verrouille et le frein
retombe. Le message de défaut apparait inmédiatement. L'information "Prét"
est supprimée. Le redémarrage ne sera possible qu'aprés un reset de défaut au
cours duquel le convertisseur va étre réinitialisé.

Arrét immédiat / Le variateur s'arréte immédiatement et génére un défaut. L'étage de puissance
Avertissement se verrouille et le frein retombe. L'information "Prét" n'est pas supprimée. Dés
que le défaut est acquitté, le moteur redémarre sans que l'appareil n'ait subi
une réinitialisation compléte.

Arrét d'urgence / L'entrainement est freiné selon la rampe d'arrét d'urgence t14 / t24 (voir
Avertissement page 113). Aprés avoir atteint la vitesse d'arrét, I'étage de puissance se
verrouille et le frein retombe. Le message de défaut apparait immédiatement.
L'information "Prét" n'est pas supprimée. Dés que le défaut est acquitté, le
moteur redémarre sans que l'appareil n'ait subi une réinitialisation compléte.

Arrét rapide / L'entrainement est freiné selon la rampe d'arrét t13 / 23 (voir page 113). Aprés
Avertissement avoir atteint la vitesse d'arrét, I'étage de puissance se verrouille et le frein
retombe. Le message de défaut apparait immédiatement. L'information "Prét"
n'est pas supprimée. Dés que le défaut est acquitté, le moteur redémarre sans
que l'appareil n'ait subi une réinitialisation compléte.

Réglage-usine : Arrét d'urgence / défaut

Ce défaut n'est généré que lorsque le variateur est en état de MARCHE. Le paramétre
P830 permet de programmer la réaction au défaut qui sera déclenchée par une entrée
binaire réglée sur "/DEFAUT EXT.

Réglage-usine : Arrét d'urgence / défaut

Le parametre P832 permet de programmer la réaction au défaut qui sera déclenchée
par une surcharge moteur. Pour surveiller la surcharge thermique moteur, procéder a
I'un des réglages suivants :

* P340 Protection thermique moteur 1 (voir page 119) sur "Moteur asynchrone”

* P340 Protection thermique moteur 1 (voir page 119) sur "Moteur servo" et P530
Type capteur 1 (voir page 124) sur "KTY"

Réaction erreur de poursuite uniquement avec applicatif.

Réglage-usine : Arrét d'urgence / défaut

Le parametre P834 permet de programmer la réaction au défaut qui sera déclenchée
par la surveillance de I'erreur de poursuite d'un applicatif.

Réglage-usine : pas de réaction

Le parameétre P835 permet de programmer la réaction au défaut qui sera déclenchée
par la surveillance des sondes TF ou TH situées dans le bobinage moteur.

Réglage-usine : Arrét d'urgence / défaut

Le parametre P836 permet de programmer la réaction au défaut qui sera déclenchée
par la surveillance du time out du bus systéme.

Réglage-usine : Arrét d'urgence / défaut

Le paramétre P838 permet de programmer la réaction au défaut qui sera déclenchée si
la position cible d'un entrainement référencé se situe en dehors de la plage délimitée
par les fins de course logiciels. Les fins de course logiciels sont réglés via les para-
métres P920 / P921 (voir page 143).
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P839 Réaction Réglage-usine : pas de réaction
interruption

- Sile paramétre P924 Détection interruption positionnement (voir page 144) est réglé sur
positionnement

"Activé(e)", c'est la réaction paramétrée ici qui se déclenche en cas d'interruption de
positionnement.

P84x Reset par PC et autoreset
P840 Reset Réglages possibles : oui / non

manuel + Oui : le défaut généré au niveau de I'étage de puissance est acquitté. Lorsque la

remise a zéro a été effectuée, le paramétre P840 est automatiquement remis sur
"NON". S'il n'y a pas de défaut, la demande de reset est sans effet.

* Non: pas de reset en cours

P841 Autoreset Réglages possibles : activé(e) / désactivé(e)

A DANGER!'!

Risque d'écrasement di a un redémarrage involontaire du moteur par autoreset

Blessures graves ou mortelles

* Ne pas effectuer d'autoreset dans le cas ou un démarrage automatique peut repré-
senter un danger pour des personnes ou des appareils.
« Effectuer un reset manuel.

» Activé(e) : permet d'activer la fonction d'autoreset. Cette fonction permet d'activer le
redémarrage automatique du variateur suite a un défaut aprés la durée réglée sous
P842 Temporisation autoreset. Dans une phase d'autoreset, cinq resets auto-
matiques maximum sont possibles. Aprés plus de cinq tentatives d'autoreset, le
redémarrage automatique n'est plus possible. Il faut alors

— réaliser un reset manuel par la borne d'entrée

— réaliser un reset manuel via l'interface-série (MOVITOOLS® MotionStudio, auto-
mate amont)

— passer en mode de fonctionnement avec 24 V externe secouru ou effectuer une
mise hors / remise sous tension du variateur

Cinqg tentatives sont ensuite a nouveau possibles aprés I'une de ces actions.
» Désactivé(e) : Pas d'autoreset

P842 Réglages possibles : 1-3-30s

Temporisation Le paramétre P842 permet de régler l'intervalle de temps entre I'apparition d'un défaut

autoreset et le lancement d'un autoreset.

P85x Mise a Avec la mise a I'échelle de la vitesse réelle, un parametre d'affichage P001 Unité
I'échelle vitesse utilisateur (voir page 109) spécifique a l'application est défini. Cette unité utilisateur doit
réelle p. ex. étre affichée en s™'. Un facteur de mise a I'échelle de 1/60 est nécessaire. |l faut

donc régler le facteur de mise a I'échelle du numérateur a 1 et celui du dénominateur a
60. Il faut également saisir I'unité s™' sous P852 Unité utilisateur.

Vitesse P850 _ 1 001 25
mesurée P851 60 UTILISAT [1/s]
(1500 min™) §

P852

279044491

P850 Numérateur Réglages possibles : 1 — 65535
(échelle)
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P851 Réglages possibles : 1 — 65535
Dénominateur
(échelle)
P852 Unité Réglage-usine : tr/min
utilisateur

Huit caractéres ASCIl maximum, affichée sous P001 Unité utilisateur (voir page 109).

P86x Fréquence de découpage en mode VFC
P860 / P861 Réglages possibles : 4/8/12/ 16 kHz

Zr’equence C;e/2 En mode VFC, les paramétres P860 / P861 permettent de régler la fréquence de décou-
ecoupage page en sortie de variateur pour les jeux de parametres 1 et 2. Si, au moyen de
E P862 / P863 Fréquence de découpage fixe 1/ 2 (voir page 137), la fréquence de décou-
page du jeu de parametres 1/ 2 n'est pas définie de fagon fixe selon la valeur réglée, le
variateur commute automatiquement sur des fréquences de découpage inférieures, a
partir d'une certaine charge du variateur. Ainsi, les pertes de commutation au niveau de

I'étage de puissance, et par conséquent la charge du variateur, sont réduites.

P862/P863
Fréquence de
découpage fixe

Réglages possibles : activé(e) / désactivé(e)

Activé(e) : si on ne souhaite pas de réduction automatique de la fréquence de
découpage (p. ex. en cas d'utilisation de filtres de sortie), il est possible de définir, au

1/2 moyen de P862 / P863 = Activé(e) pour le jeu de parametres 1 / 2, la fréquence
g réglée sous P860 / P861 Fréquence de découpage 1/ 2.
+ Désactivé(e) : en cas de charge thermique élevée de I'étage de puissance, le
MOVIPRO® réduit automatiquement la fréquence de sortie réglée (jusqu'a
4 kHz min.) et ce, afin d'éviter toute coupure avec le défaut "Surcharge variateur".
P864 Fréquence Réglages possibles : 4/ 8/ 16 kHz
(é(izgecoupage En modes CFC et SERVO, le paramétre P864 permet de régler la fréquence de décou-

page en sortie de variateur pour le jeu de parametres 1. La fréquence de découpage est
figée et n'est pas automatiquement réduite en cas de surcharge du variateur.

P87x Configuration des données-process (bus de terrain)

P870/P871/ P870/ P871/ P872 permettent de définir la nature des mots des sorties-process
P872 Consigne SP1/SP2/ SP3. Ce réglage est nécessaire afin que I'étage de puissance puisse attri-
SP1/SP2/SP3 buer les valeurs de consigne appropriées.

Description de la consigne
P870 Consigne SP1
P871 Description consigne SP2

Réglage-usine

Mot de commande 1

Consigne de vitesse

P872 Description consigne SP3 Rampe

Les mots SP peuvent avoir les définitions suivantes :

Affectation

Description

Sans fonction

Consigne de vitesse

Le contenu du mot SP est ignoré par le variateur.

Consigne de vitesse définie en min”!

Consigne de courant

Consigne de courant (en régulation de couple)

Consigne de position Low

Consigne de position High

Consigne de position mot Low

Consigne de position mot High

Vitesse max.

Vitesse systéme maximale (P302 / P312)

Courant max.

Vitesse de glissement

Limitation de courant en % de |y du variateur (P303 / P313)

Compensation de glissement (P324 / P334)

Rampe

Durée de rampe pour consigne

Mot de commande 1
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Affectation Description

Mot de commande 2 Signaux de commande pour démarrage / arrét etc.
Consigne de vitesse [%] Définition d'une consigne de vitesse en % de N,
Données SP IPOS Valeur 16 bits pour IPOSP'US® (uniquement applicatif)

Pour de plus amples explications, consulter le manuel Principe de communication par
bus de terrain avec liste des paramétres.

P873/P874/ P873 /| P874 | P875 permettent de définir la nature des mots des entrées-process
P875 Mesure EP1/  SP1/ SP2/ SP3. Ce réglage est nécessaire afin que le MOVIPRO® puisse attribuer les
EP2/EP3 valeurs réelles appropriées.

Mesure Réglage-usine

P873 Mesure EP1 Mot d'état 1

P874 Mesure EP2 Vitesse réelle

P875 Mesure EP3 Courant de sortie

Les mots EP peuvent avoir les définitions suivantes.

Affectation Description

Sans fonction Le contenu du mot entrée-process est 0000}y
Vitesse réelle Vitesse réelle actuelle de I'entrainement en min™’
Courant de sortie Courant de sortie momentané du systéme en % de Iy
Courant actif Courant actif actuel du systéme en % de Iy :

»  Signe positif = fonctionnement en mode moteur
« Signe négatif = fonctionnement en mode générateur

Position réelle Low" Position réelle momentanée mot Low | La position réelle est lue a pg(tir du
Position réelle High” Position réelle momentanée mot High fgerzénmar/;gg; fgg{ce position
Mot d'état 1 Informations d'état du variateur

Mot d'état 2 Informations d'état du variateur

Vitesse réelle [%] Vitesse actuelle en % de np,«

Données EP IPOS Valeur 16 bits pour IPOSP'YS® (uniquement applicatifs).

Mot d'état 3 Informations d'état du variateur

1) Préciser toujours la valeur de ces deux parametres.

Pour de plus amples explications, consulter le manuel "Principe de communication par
bus de terrain" avec liste des paramétres.

P876 Valider SP Réglages possibles : activé(e) / désactivé(e)

bus de terrain » Activé(e) : les sorties-process envoyeées par la commande du bus de terrain sont
traitées.

+ Désactivé(e) : les derniéres sorties-process valides restent actives.

REMARQUE : en cas de modification de I'affectation des données-process, le para-
meétre P876 se régle automatiquement sur "Désactivé(e)".

138 Manuel MOVIPRO® SDC avec interface PROFINET




Paramétrage du MOVIPRO® (‘CD

Signification des parameétres de I'étage de puissance "PFA-..." @

10.5.10 P9xx Paramétres carte d'axe IPOS

P90x Prise de
référence IPOS

P900 Correction
point 0

i

P901 Vitesse de
référence 1

Les parameétres IPOSPIUS® e peuvent étre utilisés qu'en liaison avec des applicatifs.

A DANGER'!

Risque d'écrasement di a un redémarrage involontaire du moteur

Blessures graves ou mortelles

* Empécher tout démarrage involontaire du moteur.

» Une modification des parameétres suivants sans connaissance du programme
IPOSPIUS® gyentuellement activé peut conduire a des déplacements involontaires
et des contraintes non désirées dans la motorisation et la machine. Lire attenti-
vement le manuel IPOSPS® avant de modifier les réglages des paramétres
suivants.

La prise de référence sert a définir un point zéro machine sur lequel sont fondées toutes
les instructions de positionnement absolu. Pour cela, il est possible de sélectionner
différentes tactiques de prise de référence sous P903 Type de prise de référence (voir
page 140). Chaque type de prise de référence définit un mode de déplacement spéci-
fique, p. ex. pour la recherche de la came de référence. Le point zéro machine peut étre
décalé par rapport au point de référence obtenu a partir de la prise de référence via le
parameétre P900 Correction point 0 (voir page 139) selon la formule

Point zéro machine = point de référence + correction point zéro

Les vitesses pour les déplacements nécessaires en fonction des types de prise de
référence se reglent via les paramétres P901 Vitesse de référence IPOS 1 (voir
page 139) et P902 Vitesse de référence IPOS 2 (voir page 140).

Réglages possibles : -(231-1) - 0 — (237-1)

L'offset de référence (correction point zéro) sert a définir le point zéro machine. La
formule suivante s'applique :

Point zéro machine = point de référence + correction point zéro

La correction point zéro se rapporte toujours au codeur réglé via le paramétre P941
Source position réelle (voir page 145).

Il s'agit soit d'un codeur moteur, soit d'un codeur externe, soit du codeur DIP. Les posi-
tions réelles correspondantes sont indiquées dans les variables IPOSPIUS®.

* H510 Position réelle du codeur externe
* H511 Position réelle du codeur moteur

La correction point zéro est active aprés une prise de référence effectuée correctement.

REMARQUE

En cas de prise de référence d'un systéme d'entrainement avec codeur HIPERFACE®,
la valeur du paramétre P905 est recalculée et remplacée suite a la prise de référence.

Réglages possibles : 0 — 200 — 6000 tr/min

Ce parameétre permet de définir la vitesse de déplacement pour la premiére phase de la
prise de référence. Les accélérations et décélérations pendant une prise de référence
s’effectuent systématiquement avec la rampe d'arrét t13 (voir page 113). Les sens de
recherche pendant la prise de référence sont définis par le type de prise de référence.
Cette vitesse est utilisée jusqu'a ce que la came de référence soit atteinte.
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P902 Vitesse de
référence IPOS 2

P03 Type de
prise de référence

Réglages possibles : 0 — 50 — 6000 tr/min

Ce paramétre permet de définir la vitesse de déplacement pour la deuxiéme phase de
la prise de référence. Les accélérations et décélérations pendant une prise de référence
s’effectuent systématiquement avec la rampe d'arrét t13 (voir page 113). Les sens de
recherche pendant la prise de référence sont définis par le type de prise de référence.
Cette vitesse est utilisée pour quitter la came de référence jusqu'a atteindre la premiére
impulsion zéro.

Réglages possibles : 0 — 8

Le type de prise de référence permet de définir la stratégie de prise de référence avec
lagquelle le point zéro machine d'une installation doit étre fixé.

Ce réglage sert également a définir le sens de recherche pour la came de référence
pendant les différentes phases de la prise de référence.

Le paramétre P904 Calage final sur top zéro du codeur (voir page 141) permet de définir
si la prise de référence s’effectue sur le front descendant de la came de référence ou
sur l'impulsion zéro du codeur.

A T'exception du type de prise de référence 8, tous les types de prise de référence
supposent, pour I'exécution correcte de la prise de référence, un moteur prét a fonction-
ner et libéré.

Certains types de prise de référence proposés fonctionnent sans came de référence.
+ Type O : impulsion zéro gauche

— Le premier sens de recherche est a gauche.

— Point de référence = impulsion zéro gauche de la position actuelle

— Point zéro machine = point de référence + correction point zéro
» Type 1 : extrémité gauche de la came de référence

— Le premier sens de recherche est a gauche.

— Point de référence = premier top zéro ou front descendant gauche de la came de
référence

— Point zéro machine = point de référence + correction point zéro
» Type 2 : extrémité droite de la came de référence
— Le premier sens de recherche est a droite.

— Point de référence = premier top zéro ou front descendant droit de la came de
référence

— Point zéro machine = point de référence + correction point zéro
» Type 3 : fin de course droite
— Le premier sens de recherche est a droite.

— Point de référence = premier top zéro ou front descendant gauche du fin de
course droite

— Point zéro machine = point de référence + correction point zéro
— La prise de référence devrait se faire sur le top zéro.

» Type 4 : fin de course gauche
— Le premier sens de recherche est a gauche.

— Point de référence = premier top zéro ou front descendant droit du fin de course
gauche

— Point zéro machine = point de référence + correction point zéro
— La prise de référence devrait s’effectuer sur le top zéro.
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P904 Calage final
sur top zéro du
codeur

P905 Offset
codeur
HIPERFACE
(moteur)

e

P906 Distance
came — top zéro
codeur

» Type 5 : prise de référence immédiate avec libération
— Point de référence = position actuelle
— Point zéro machine = offset de référence

» Type 6 : came de référence contre le fin de course droite
— Le premier sens de recherche est a droite.

— Point de référence = premier top zéro ou front descendant gauche de la came de
référence

— Point zéro machine = point de référence + correction point zéro
REMARQUE la came de référence et le fin de course doivent affleurer !
» Type 7 : came de référence contre le fin de course gauche
— Le premier sens de recherche est a gauche.

— Point de référence = premier top zéro ou front descendant droit de la came de
référence

— Point zéro machine = point de référence + correction point zéro
REMARQUE : la came de référence et le fin de course doivent affleurer !
+ Type 8 : remise a zéro de la position codeur en cas de d'entrailnement non prét
La prise de référence peut s’effectuer avec I'entrainement non libéré.
— Point de référence = position actuelle
— Point zéro machine = offset de référence

Réglages possibles : OUI / NON
* Qui: la prise de référence s'effectue sur I'impulsion zéro du codeur IPOSPIUs®

* Non: la prise de référence s’effectue sur le front descendant de la came de référence.

Réglages possibles : -(231-1) — 0 — (237-1)
Ce paramétre permet de définir le point zéro du codeur.

Il sert a définir le point zéro machine sans prise de référence. Pour cela, la valeur d'offset
est retirée de la valeur du codeur. P905 agit sur la position réelle du codeur moteur
H511.

H511 = valeur codeur — P905

La conversion de la position réelle s’effectue directement aprés saisie des valeurs. Un
codeur HIPERFACE® multitour doit étre référencé une seule fois. En revanche, un
codeur HIPERFACE® monotour doit étre référencé a chaque fois.

REMARQUE

En cas de prise de référence d'un systeme d'entrainement avec codeur
HIPERFACE®, la prise de référence recalcule et remplace la valeur du parametre
P905.

La formule suivante s'applique :
P905 = valeur codeur — P900

Ce parameétre contient le nombre d'incréments entre le moment de quitter la came de
référence et le top zéro du codeur moteur. La distance came — top zéro codeur s'affiche
lorsque la prise de référence est terminée ; idéalement, elle correspond a la moitié de
la résolution codeur aprés multiplication par quatre en interne des impulsions. Si néces-
saire, déplacer la came.
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Paramétrage du MOVIPRO®
Signification des parameétres de I'étage de puissance "PFA-..."

@

P91x Parametres de déplacement IPOS

P910 Gain P IPOS

P911/912 Rampe
IPOS 1/2

P913/P914
Vitesse moteur
DROITE /
GAUCHE

i

P915 Anticipation
de vitesse

jude

P916 Forme
rampe IPOS

|

Réglages possibles : 0,1 - 0,5 - 32

Valeur du gain du régulateur de position du programme IPOSPIUS® | 3 valeur de P210
Gain P maintien de position (voir page 116) est préréglée dans le menu de mise en
service

Réglages possibles : 0,01 —1-20s

Valeur de la rampe utilisée pendant le positionnement. Avec le paramétre P916 Forme
rampe IPOS (voir page 142) réglé sur "sinus" et "quadratique", on utilise toujours la
méme rampe (rampe IPOS 1) pour l'accélération et la décélération. Avec un profil de
rampe "linéaire", la décélération est réglée en fonction du paramétre P917 Mode rampe
IPOS (voir page 143).

+ P917 = mode 1 : la décélération pour atteindre la position cible (freinage sur cible)
s’effectue uniquement selon la rampe IPOS 2. Pour tous les autres mouvements,
c'est la rampe IPOS 1 qui est utilisée.

+ P917 = mode 2 : en cas de modification de la vitesse de déplacement pendant le
mouvement, la rampe IPOS 2 est toujours utilisée pour ralentir I'entrainement. Pour
l'accélération, c'est la rampe IPOS 1 qui est utilisée.

Réglages possibles : 0 — 1500 — 6000 tr/min

Indique la vitesse maximale pour I'exécution d'une instruction de positionnement. Cette
valeur ne doit pas dépasser la vitesse maximale du moteur.

REMARQUE

P302 / P312 Vitesse maximale 1 / 2 (voir page 117) limitent P913 / P914, toujours
régler le paramétre P302 / P312 a une valeur supérieure (env. 10 %) a celle du para-
métre P913 / P914, sinon une erreur de poursuite risque d'apparaitre !

Réglages possibles : —199,99 — 0 — 100 — 199,99 %

Avec un réglage a 100 %, I'entrainement fonctionne avec un profil de vitesse linéaire
optimisant le temps de cycle. Avec une valeur de moins de 100 %, I'écart sera plus
important entre la consigne de position et la position réelle (écart de poursuite) lors du
positionnement. On obtient ainsi un accostage plus "doux" sur la position cible.

REMARQUE

Le parametre P915 agit uniquement avec les rampes "linéaires" et avec "courbe en
S". Cette fonction est inactive avec les formes de rampe "sinusoidale" et
"quadratique”.

Ce parameétre permet de définir le type de rampe de positionnement. Ce réglage
influence le comportement en vitesse et en accélération pendant le positionnement.

Forme de rampe Positionnement

Linéaire Temps de cycle optimisé avec accélérations constantes

Quadratique Accélérations plus douces et besoin en couple plus important qu'en mode linéaire

Sinusoidale Accélérations tres progressives et besoin en couple plus important qu'en mode
quadratique

Rampe bus Réglage pour le fonctionnement du variateur avec une commande amont. La

commande génére une consigne de position cyclique transmise directement au
régulateur de position. Le générateur de rampe est désactivé. Les consignes de
position envoyées régulierement par la commande externe sont interpolées de
maniere linéaire. Pour la configuration, un mot sortie-process doit étre paramétré
sur "Position High" et un autre sur "Position Low".
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P917 Mode rampe
IPOS

P918 Source
consigne bus

Forme de rampe Positionnement

Courbe en S La rampe avec courbe en S est basée sur le principe de la rampe linéaire. Avec une
courbe en S, le couple et donc l'accélération s’effectuent sous forme de trapéze. Lors
de l'accélération, la rampe avec courbe en S structure le couple de maniere linéaire
par rapport a la durée, jusqu'a ce que la valeur maximale soit atteinte. Le couple est
ensuite - de la méme maniére par rapport a la durée - ramené a zéro. Ceci permet
d'éviter presque toutes les oscillations du systéme. Le paramétre P933 Temps de
phase (voir page 144) permet de régler une valeur située entre 0.005 s et 2 s. La
durée de positionnement est rallongée de ce temps de phase par rapport a la rampe
linéaire. L'accélération et le couple n‘augmentent pas par rapport a la rampe linéaire.

Réglages possibles : mode 1/ mode 2

Ce parametre permet de définir I'utilisation du paramétre P912 Rampe IPOS 2 (voir
page 142) lorsque la forme de rampe sélectionnée est linéaire.

+ P917 = mode 1 : la décélération pour atteindre la position cible (freinage sur cible)
s’efectue uniquement selon la rampe de positionnement 2. Pour tous les autres mou-
vements, c'est la rampe de positionnement 1 qui est utilisée. Si l'interpolation de
position 12 bits ou 16 bits a été activée, celle-ci fonctionne en mode 1 sans compen-
sation de temps mort.

*+ P917 = mode 2 : en cas de modification de la vitesse de déplacement pendant le
mouvement, la rampe de positionnement 2 est toujours utilisée pour ralentir I'entrai-
nement. Pour 'accélération, c'est la rampe de positionnement 1 qui est utilisée. Si
l'interpolation de position 12 bits ou 16 bits a été activée, celle-ci fonctionne en
mode 1 sans compensation de temps mort.

Réglages possibles : 0 — 499 — 1023

En cas de fonctionnement avec EtherCAT®, le paramétre P918 permet de définir la
source pour la consigne sous IPOSPIUS®.

P92x Surveillances IPOS

P920/P921 FdC
logiciel DROITE /
GAUCHE

Réglages possibles : -(231-1) - 0 — (237-1)

Les fins de course logiciels permettent de délimiter la consigne cible en dehors de
laquelle toute instruction de déplacement sera refusée. Ces deux parametres servent a
définir les limites de la plage cible. Si le parametre P941 Source position réelle (voir
page 145) est réglé sur "Codeur moteur" ou "Codeur externe", ces réglages ne seront
actifs qu'au terme de la prise de référence. Si les fins de course logiciels sont actifs, le
systeme vérifie si la position cible H492 de l'instruction de déplacement actuelle ne se
trouve pas en dehors de la plage définie ; si tel était le cas, la commande n'est pas exé-
cutée. L'entrainement réagit alors selon la réaction définie sous P838 Réaction FDC
LOGICIEL (voir page 135). Si le paramétre P838 est réglé sur "... / Avertissement" ou
".../ Défaut", le message de défaut "A1.F78" (fin de course logiciel IPOS) est généré.
La surveillance des fins de course logiciels n'est active qu'en mode "...et IPOS".

Si le paramétre P838 est programmé sur ".../ Défaut", I'entrainement avec codeur
incrémental n'est plus référencé aprés un reset défaut, un entrainement avec codeur
absolu reste, quant a lui, référencé.

Si I'entrailnement n'est pas référencé, les fins de course logiciels sont inactifs et ne
redeviendront actifs qu'au terme d'une nouvelle prise de référence.

Si le paramétre P838 est programmé sur ".../ Avertissement”, I'entrainement reste
référencé apres le reset. L'inertie de la machine ou le mauvais paramétrage du régu-
lateur peut provoquer le dépassement de la cible définie. Les fins de course logiciels ne
sont pas efficaces dans ces conditions.

Désactivation : pour un déplacement sans fin, régler les deux valeurs de paramétre a
zéro ; ceci a pour effet de désactiver la fonction des fins de course logiciels.
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P922 Fenétre de
position

P923 Tolérance
erreur de poursuite

P924 Détection
interruption
positionnement

Réglages possibles : 0 — 50 — 32 767 incr.

Ce parameétre permet de définir une plage de tolérance (fenétre de position) autour de
la position cible définie par une instruction de déplacement ou d'arrét. Si un entrai-
nement se trouve dans la fenétre de position autour de la position cible actuelle (H492),
I'état "Axe en position = oui" est activé. L'information "Axe en position" est utilisée
comme condition finale pour les instructions de positionnement en attente.

Réglages possibles : 0 — 5000 — 23" 1incr.

Ce parametre indique I'écart admissible en cours de mouvement entre la consigne et la
position réelle. Si celui-ci est dépassé, une réaction de défaut a I'erreur de poursuite est
déclenchée. Cette réaction peut étre réglée via le paramétre P834 Réaction erreur de
poursuite (voir page 135).

Désactivation : un réglage = 0 signifie que la surveillance d'erreur de poursuite est
désactivee.

Réglages possibles : activé(e) / désactivé(e)

Ce paramétre permet de définir si l'interruption d'un mouvement de positionnement
(suppression du signal de libération) doit étre surveillée ou non. La réaction est réglée
avec le paramétre P839 Réaction interruption positionnement (voir page 136).

P93x Fonctions spéciales IPOS

P930 Override

P933 Temps de
phase

P938 Temps
instruction IPOS
tache 1

144

Réglages possibles : activé(e) / désactivé(e)

La fonction correction de vitesse permet de moduler la vitesse de déplacement
programmée dans le programme IPOSPUS® gt ce, dans une plage de valeur de 0 &
150 % de la vitesse programmée. On utilise I'entrée analogique, pour laquelle la plage
0 a 150 % correspond dans ce cas a la plage 0 a 10 V. La valeur maximale de la vitesse
est toujours limitée par P302 / P312 Vitesse maximale 1/ 2 (voir page 117).

Réglages possibles : 0,005 -2 s

Ce temps est utilisé lors de la sélection de la forme de courbe de positionnement en S.
La durée de positionnement est rallongée de ce temps de phase par rapport a la rampe
linéaire. Veiller a ce que les paramétres P911/P912 Rampe IPOS 1/ 2 (voir page 142)
aient une valeur supérieure ou égale :

P933 < P911
P933 < P912

Sice n'est pas le cas, la formation du couple reste trapézoidale, le temps de phase réglé
ne représentant plus le temps de formation du couple.

Réglages possibles : 0 — 9 instructions assembleur complémentaires/ms

Le réglage standard pour la tache 1 est "1". Le paramétre P938 permet d'augmenter la
vitesse de jusqu'a neuf instructions assembleur par millisecondes. Les ressources pour
'augmentation de la vitesse sont partagées entre P938 et P939 Temps instruction IPOS
tdche 2 (voir page 145), ce qui signifie que neuf instructions assembleur supplé-
mentaires par millisecondes peuvent étre attribuées en tout a la tache 1 et a la tache 2.
Exemple :

Tache1 + 2 instructions assembleur supplémentaires/ms 3 instructions

assembleur/ms

Tache2 + 7 instructions assembleur supplémentaires/ms 9 instructions

assembleur/ms
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Signification des parameétres de I'étage de puissance "PFA-..." @

P939 Temps
instruction IPOS
tache 2

P94x Codeurs IPOS

P941 Source
position réelle

P948 Détection
automatique
remplacement
codeur

P96x Fonction
modulo IPOS

P960 Fonction
modulo

P961 Modulo :
numeérateur

P962 Modulo :
dénominateur

Réglages possibles : 0 — 9 instructions assembleur complémentaires/ms

Le réglage standard pour la tache 2 est "2". Le paramétre P939 permet d'augmenter la
vitesse de jusqu'a neuf instructions assembleur par millisecondes. Les ressources pour
'augmentation de la vitesse sont partagées entre P939 et P938 Temps instruction IPOS
tdche 1 (voir page 144), ce qui signifie que neuf instructions assembleur supplé-
mentaires par millisecondes peuvent étre attribuées en tout a la tadche 1 et a la tache 2.
Exemple :

Tache1 + 2 instructions assembleur supplémentaires/ms = 3 instructions
assembleur/ms

Tache2 + 7 instructions assembleur supplémentaires/ms = 9 instructions
assembleur/ms

Réglages possibles : Codeur moteur / Codeur ext.
Permet de définir le codeur sur lequel I'applicatif se positionne.

Réglages possibles : activé(e) / désactivé(e)
Ce paramétre n'est activé qu'avec les codeurs HIPERFACE®.

+ Activé(e) : le remplacement d'un codeur HIPERFACE® a été détecté. Une prise de
référence est nécessaire avant de mettre a "1" le bit "IPOS référencé".

- Désactivé(e) : le codeur HIPERFACE® est toujours référencé. Le bit "IPOS référencé”
esta"1"

REMARQUE Si le paramétre P948 est désactive puis réactivé, le bit "IPOS référencé”
est a "0" aprés un nouveau démarrage du MOVIPRO®. Une prise de référence est
nécessaire pour remettre le bit "IPOS référencé" a "1".

La fonction modulo IPOSPUS® sert au positionnement sans fin, p. ex. avec tables
tournantes ou convoyeurs a chaines.

Réglages possibles : désactivé(e) / + court chemin / droite / gauche
» Désactivé(e) : la fonction modulo est désactivée.

* + court chemin : la fonction modulo "+ court chemin" est activée. L'entrainement se
déplace vers sa position cible en choisissant le chemin le plus court. Les deux sens
de rotation sont possibles.

» Droite : la fonction modulo "Droite" est activée. L'entrainement se déplace vers sa
position cible en tournant a droite, méme si le déplacement est plus long dans ce
sens. Le sens de rotation "Gauche" n'est pas possible.

» Gauche : la fonction modulo "Gauche" est activée. L'entrainement se déplace vers
sa position cible en tournant a gauche, méme si le déplacement est plus long dans
ce sens. Le sens de rotation "Droite" n'est pas possible.

Réglages possibles : 1 — (231-1)

Valeur correspondant au dénominateur du rapport de réduction complet (réducteur +
complémentaire)

Modulo numérateur = i numérateur réducteur x i numérateur complémentaire

Réglages possibles : 1 — (231-1)

Valeur correspondant au dénominateur du rapport de réduction complet (réducteur +
complémentaire)

Modulo : dénominateur = dénominateur i réducteur x dénominateur i complémentaire
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P963 Modulo :

résolution codeur

Paramétrage du MOVIPRO®
Liste des paramétres de l'option codeur

Réglages possibles : 1 — 4096 — 65535
Valeur en incréments correspondant a la résolution du codeur IPOSPIUS® tilisé.

En cas de positionnement sur le codeur moteur, entrer 4096 incréments comme valeur
de résolution codeur IPOSPUS® (3 condition que la résolution du codeur se situe entre

512 et 2048).

10.6 Liste des paramétres de I'option codeur

L'option codeur est paramétrée lors de la mise en service (voir chapitre "Configuration
du codeur" (voir page 83)). Ce paramétrage définit alors également quel codeur est
raccordé au MOVIPRO® et avec quelle résolution.

Il est également possible, dans I'arborescence paramétres, de procéder a des adap-
tations, p. ex. concernant le sens de comptage ou la fréquence d'échantillonnage.

————

Projet  Editer Réseau  Aperqu  Utilitaire  Réglages  Fenétre  Aide !‘n’
DE-B @D B 1} X | [t Scanning {1 §I¢IIIINI
Projet/ Netzwerk | B] Page de démarrags auils | Gestion des donnéss [MPRO_1 (PFH-E308] [ Arborescence paraméres [MPRO_ILT (PFA-MDO0228-543)] zipx
.} Defautt_2 B ﬂ' Arborescence Eg‘zrtizvrétres PFA MOVIPRO®\Dption logement pour carte: codeur DEU\Codeur E]

e 2 | =450 Paamites Pr&MOVIPROS

~41) DHF41B POSBUSE &2 -] Infornation ATEX Type de codeur HIPERFACE® / RS485

’ 7’* fo offine % 5 ez siraltie Numérateur mise & I'échelle codeur 128

-4 ncoze =] Infomations POS

::: WFT 1 # =] Informations sur variateur Dénominateur mise & l'échelle codeur 1
- i )
| & 8 oo {5 0. Affichage de valeurs - » Sens de campioge - .
0 Ul L @ 1.. Consignes et rampes accélération / décélération
-4 MPRO_1 [: (£ 2.. Paramétres réguiateur Mode position Avec compteur de dépassement -
@ MPRO_ILT 1] -- 3. Limitations et paramétres moteur § -
i 5... Fonctions de surveilance Surveillance codeur moteur désactivéle) v
(&8 6. Programmation des homes enirées et sorties Offset de position fincr] g
E‘, -{E8 7. Pilotage du moteur i o
= (&3 8. Fonclions spécizles Fréquence déchantillonnage SSI 50kHz -
+E9 9. Paramétres IPOS EnDat Fréquence déchantillonnage: 250kHz -
E E--@ Option logement pour carte codeur DEU
@ [ Cadeur mateur CANopen Baudrate 500 kbauds v
E‘ Netzwerk |=] Codeur machine
+fa Y
-4l 192163 10.4: MPRO_1
-3 BeCAT |
l
-y SBus 1
- [ 20:MPRO_ILT
-y SBus2
1y Seie 1
- h-i inteme
3030061067
Parameétre Description

Type de codeur

Le codeur réglé lors de la mise en service du MOVIPRO® s'affiche.

Numérateur mise
a I'échelle codeur

Le numérateur pour la mise a I'échelle codeur réglée lors de la mise en service du
MOVIPRO® s'affiche.

Dénominateur
mise a I'échelle

Le dénominateur pour la mise a I'échelle codeur réglée lors de la mise en service du
MOVIPRO® s'affiche.

codeur
Sens de Permet de définir le sens de comptage du codeur raccordé. Le réglage doit étre effec-
comptage tué de sorte que le codeur compte en sens positif lorsque I'arbre moteur tourne vers la

droite.

Mode position

Avec compteur de dépassement

* Les dépassements codeur sont comptabilisés ; une position interne sur 32 bits est
générée dans le variateur.

Position absolue monotour

* Uniquement avec codeur absolu monotour. La position est représentée telle que
transmise par le codeur. Les dépassements codeur ne sont pas comptabilisés.

Fonctionnement linéaire

» La position est représentée telle que transmise par le codeur. Les dépassements
codeur ne sont pas comptabilisés.
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Parameétre

Description

Surveillance
codeur moteur

NON :

* une rupture de cable entre le variateur et le codeur moteur n'est pas surveillée. En
cas de liaison défectueuse, le variateur va générer un défaut FO8 Contréle n
lorsque le variateur est libéré, a condition que ce défaut n'ait pas été désactivé.

Oul :

* une rupture de céable entre le variateur et le codeur moteur est reconnue immédia-
tement en cas d'utilisation d'un codeur sin/cos ou TTL. En cas de défaut, le varia-
teur va générer un défaut F14 Défaut codeur méme si le variateur n'est pas libéré.

REMARQUE : la surveillance codeur n'est pas une fonction de sécurité ! En cas d'utili-

sation d'un codeur HIPERFACE®, la surveillance codeur (codeur machine compris)
est toujours active, quel que soit le réglage de P504. .

Offset de position

Réglages possibles : (-231 ... 0 ... 231-1)

L'offset de position n'est a régler qu'en cas d'utilisation d'un codeur rotatif. Pour les
autres codeurs, il convient de le régler sur "0".

REMARQUE : une fois terminée, la prise de référence recalcule automatiquement la
valeur du positionnement et la remplace.

Fréquence
d'échantillonnage
SSi

EnDAT fréquence
d'échantillonnage

Réglages possibles : 125, 250, 500, 1000, 2000 kHz

Ce parameétre permet de régler la fréquence d'échantillonnage avec laquelle les infor-
mations absolues du codeur sont transmises au variateur.

Réglages possibles : 125, 250, 500, 1000, 2000 kHz

Ce paramétre permet de régler la fréquence d'échantillonnage avec laquelle les infor-
mations absolues du codeur sont transmises au variateur.

CANopen
baudrate

Réglages possibles : 125, 250, 500 kbauds, 1 Mbaud
Ce parameétre permet de régler la vitesse de transmission du bus CAN.
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Service aprés-vente
Remplacement d'appareil

11  Service aprés-vente
11.1 Remplacement d'appareil

11.1.1 Remarques concernant le remplacement d'appareil

jude

Le MOVIPRO® dispose de la fonction "Remplacement d'appareil rapide". Le
MOVIPRO® est équipé d'une carte mémoire amovible sur laquelle sont stockées toutes
les informations de I'appareil.

En cas de nécessité de remplacement d'un appareil, l'installation pourra ensuite étre
remise en service rapidement en insérant simplement la carte mémoire.

Aprés la mise en service, transférer les données de I'appareil sur la carte mémoire.

REMARQUE

Lors du remplacement d'appareil, respecter les indications suivantes.

La carte mémoire ne doit étre insérée que lorsque le MOVIPRO® est a I'arrét.
Apres le remplacement d'appareil, les paramétres les plus récents sauvegardés
sur la carte SD sont utilisés.

En cas d'utilisation d'un codeur absolu comme codeur moteur ou codeur machine,
effectuer une prise de référence lors de la mise en service ou aprés remplacement
de l'appareil ou du codeur.

En cas d'utilisation d'un codeur avec interface HIPERFACE®, tout remplacement
d'appareil ou de codeur est reconnu automatiquement et le message "Référence
IPOS" par conséquent supprimé.

En cas d'utilisation d'un codeur avec interface SSl,adapter la position du codeur a
la configuration mécanique de l'installation en effectuant une nouvelle prise de
référence.

11.1.2 Procéder au remplacement de I'appareil

Procéder de la maniére suivante pour le remplacement du MOVIPRO® :

1.

S'il n'est pas certain que la configuration actuelle de I'appareil soit sauvegardée sur
la carte SD, procéder alors a une sauvegarde des données.

2. Couper le MOVIPRO® du réseau et le démonter de l'installation.

3. Surle MOVIPRO® a remplacer, démonter le couvercle de protection carte mémoire

et retirer la carte mémoire.

. Monter la carte mémoire dans le nouveau MOVIPRO® et fixer le couvercle de

protection par-dessus.

. Monter le nouveau MOVIPRO® dans l'installation et le raccorder au réseau.
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<P

6. Mettre le nouveau MOVIPRO® en route.

Afficheur 7 segments ;| /=t )= Diode d'état S2 : clignote en vert / orange

!—
y—
-
-
!n

Sauvegarde des données de I'unité de communication et de pilotage en cours de restauration.

] Cette opération peut durer plusieurs minutes !
1 Ne couper en aucun cas le MOVIPRO® pendant ce temps !

}

Afficheur 7 segments : (20020 00 Diode d'état S2 : clignote en vert
S O MO (3 Diode d'état S3 : allumée, verte

0

Les données de l'unité de communication et de pilotage ont été restaurées. Procéder a un
reset DC 24 V, en effectuant une mise hors/remise sous tension du MOVIPRO®.

Afficheur 7 segments :

-
!-
-
g-
-
!-
|

L'initialisation est activée.

=
)

0 Diode d'état S2 : clignote en vert

Afficheur 7. segments < Diode d'état S3 : allumée, verte

=
=
<

La sauvegarde des données du module de puissance est restaurée.

Afficheur 7 segments : Diode d'état S2 : clignote en vert
IR Diode d'état S3 : allumée, verte

-
-
-
-

-
‘-
N

-
N
‘-

o lem
Ve ‘=%

La sauvegarde des données a totalement été restaurée.

1952918283

7. Les parameétres sauvegardés sur la carte sont a nouveau disponibles. Si le nouveau
MOVIPRO® nécessite une modification du jeu de parameétres, procéder aux modifi-
cations du jeu de parameétres et sauvegarder a nouveau les modifications des
données de l'appareil sur la carte mémoire aprés la mise en service.

8. Dans le cas d'une application avec codeur moteur ou codeur machine, procéder
obligatoirement a une prise de référence.
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11.2 Remplacement d'un codeur

11.2.1 Remplacement de codeurs incrémentaux

En cas d'utilisation de codeurs incrémentaux a des fins de positionnement, toujours
procéder a une prise de référence aprés mise sous tension. C'est pourquoi aucune
mesure spécifique n'est nécessaire en cas de remplacement d'appareil ou de codeur
(remplacement de moteur).

11.2.2 Remplacement de codeurs absolus

Dans le cas des codeurs absolus, le MOVIPRO® sauvegarde la position avec 32 bits.
Ceci permet de couvrir une plus grande plage absolue qu'avec un codeur typique 12 bits
monotour ou 12 bits multitour. Ceci signifie cependant qu'il faut procéder a une prise de
référence en cas de remplacement d'appareil ou de codeur (remplacement d'un
moteur).

11.2.3 Remplacement de codeurs linéaires

En cas de remplacement de codeurs linéaires sans dépassement codeur, de maniére a
ce que le codeur fournisse les mémes valeurs aprés remplacement, il n'est pas néces-
saire d'effectuer une prise de référence.

11.2.4 Remplacement de codeurs HIPERFACE®

En cas d'utilisation de codeurs HIPERFACE®, il est possible de définir, a I'aide du para-
meétre P948, si une prise de référence est nécessaire apres le remplacement du codeur.

11.3 Module de service

Le module de service est utilisé pour la mise en service ainsi que le diagnostic et la
maintenance du MOVIPRO®. Il dispose d'un affichage d'état et d'une interface de
service.

L'illustration suivante présente le module de service.

(2]

(3]

\ 4]

18014399568351371
[1] Module de service [3] Interface de service Ethernet (RJ45 Ethernet)
[2] Affichage d'état [4] Diodes d'état
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Affichage d'état et diode

L'affichage d'état et la diode servent a indiquer I'état ou les défauts et permettent ainsi

v

de s'informer rapidement de I'état momentané du MOVIPRO®.

Interface de service Ethernet

Une interface de service Ethernet, assurant la liaison du MOVIPRO® avec le PC d'ingé-

nierie, est a disposition pour la configuration et la maintenance.

Interface de service Ethernet

Adresse IP standard

Masque de sous-réseau

192.168.10.4

255.255.255.0

11.4 Liste des défauts du MOVIPRO® SDC

La colonne "Réaction (P)" indique la réaction réglée en usine. La mention (P) signifie
que la réaction est programmable a 'aide du paramétre P83_ Réactions aux défauts.

Défaut Sous-défaut
Code |Désignation |Réaction (P) Code |Désignation Cause possible Mesure
00 Pas de défaut
0 Etage de puissance Court-circuit en sortie +  Eliminer le court-circuit.
Surveillance Ugg ou sur- * Moteur trop grand *  Monter un moteur de taille
1 veillance sous-tension Etage de puissance inférieure.
du pilote de passerelle défectueux * En cas de défaut de I'étage
- Limitation de rampe désac- de puissance, contacter le
Déclen- Le variateur reste en tivée et durée de rampe service aprés-vente SEW.
01  |Surintensité  |chement mode de limitation de réglée trop courte + Rallonger les rampes.
immédiat courant hardware. Résistance de freinage a |« Vérifier les caractéristiques
5 impédance trop faible techniques de la résis-
Court-circuit dans le circuit tance de freinage.
de la résistance de freinage «  Vérifier le cable d'alimen-
tation de la résistance de
freinage.
03  Court-circuita cDr?:rlﬁgét 0
la terre . o
immédiat
0 Tension de circuit inter- Puissance en génératrice |+ Rallonger les rampes de
médiaire trop élevée en trop forte décélération.
fonctionnement 4 Q Circuit de la résistance de '+  Contrdler les cables de la
Dé freinage interrompu résistance de freinage.
éclen- - - g o
04 Frein-hacheur chement Court-qrpwt dans le qrcunt . Verlflgr les caracte,ns'thues
: o 1 de la résistance de freinage techniques de la résis-
immédiat - S -
Résistance a impédance tance de freinage.
trop forte * En cas de frein-hacheur
Frein-hacheur défectueux défectueux, remplacer le
MOVIPRO®
R Déclen- Tension circuit intermé- | Rupture de phase Contréler les cables réseau.
upture de o e
06 hases réseau chement 0 diaire périodiquement
P immédiat insuffisante
0 Tension de circuit inter- | Tension du circuit intermédiaire |+  Rallonger les rampes de
médiaire trop élevée en trop élevée décélération.
Surtension Déclen- fonctionnement 2 Q « Contréler les cables de la
07 circuit chement résistance de freinage.
intermédiaire immédiat 1 »  Vérifier les caractéristiques

techniques de la résis-
tance de freinage.
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Défaut Sous-défaut
Code Désignation | Réaction (P) Code Désignation Cause possible Mesure
Variateur a la limite de + Régulation de vitesse ou |« Réduire la charge.
0 courant ou en limite de de courant (en mode VFC |+ Augmenterlatemporisation
glissement sans codeur) en butée réglée (P501/ P503).
Limite systéme vitesse suite a une surcharge »  Vérifier le raccordement du
réelle dépassée mécanique ou a une _codeur ; le cas échéant,
Ecart de vitesse entre ruptgre de phases moteur inverser A/A et B/B par
: ou réseau paires.
3 co|nS|gn§3 (Iile rampe et |, Codeur mal raccordé ou »  Vérifier I'alimentation du
Déclen- ;axeéjl:rr:: dee ?:lrjnrpe mauvais sens de _rotation ch_e_ur. o
08 Surveillance de chement supérieur au glissement En cas de régulation de »  Vérifier la limitation de
la vitesse . o p 9 couple, dépassement de courant.
immediat (P) attendu Nmax * Lecas échéant, rallonger
Vitesse maximale + Enmode VFC : fréquence les rampes.
champ tournant de sortie > 150 Hz * Controler le cable moteur
deépassee +  Enmode U/f: fréquence de et le moteur.
4 Fréquence de champ sortie > 600 Hz »  Vérifier les phases au
tournant maximale (pour réseau.
VFC 150 Hz max. et
pour U/f 600 Hz max.)
dépassée
0 La mise en service n'a  La mise en service pour le Effectuer la mise en service
pas encore été réalisée. mode de fonctionnement sélec- pour le mode de fonction-
Déclen- Mauvais mode de fonc- tio[\né n'a pas encore été réa- nement concerné ou mettre le
09  Mise en service chement 1 tionnement sélectionné I|§ee ou les donnees du codeur |codeur en service.
immédiat M ; n'ont pas encore été chargées.
auvais type de codeur
2 ou carte codeur défec-
tueuse
Instruction IPOS non ¢ Uneinstruction erronée a |« Vérifier et si nécessaire,
valide été détectée durant I'exé- corriger le contenu de la
Arrét cution du programme mémoire programme.
10 IPOS-ILLOP d'urgence 0 IPOSPIUS®, «  Charger le bon programme
» Conditions défavorables dans la mémoire
lors de l'exécution de programme.
l'instruction * Recharger I'applicatif.
Température du radia- | Surcharge thermique du varia- |Réduire la charge et/ou assurer
0 teur trop élevée ou teur une ventilation suffisante.
i Arrét sonde de température
1" Surtempérature d'urgence (P) défectueuse
3 Surcharge thermique de

I'alimentation

152
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Code

Défaut
Désignation

Réaction (P)

Code

Sous-défaut
Désignation Cause possible

Mesure

14

Codeur

Déclen-
chement
immédiat

Codeur non raccordé, '« Cable codeur ou blindage
codeur défectueux, mal raccordé
céable codeur défectueux s  Court-circuit ou rupture du

25

Défaut codeur X15 — céable codeur
plage de vitesse »  Codeur défectueux
dépassée

La vitesse du codeur

raccordé sur X15

est supérieure a

6542 min”

26

Défaut codeur X15 —
Carte défectueuse
Défaut au niveau du trai-
tement des quadrants

27

Défaut codeur — raccor-
dement codeur ou
codeur défectueux

28

Défaut codeur moteur —
défaut de communi-
cation canal RS485

29

Défaut codeur externe —
défaut de communi-
cation canal RS485

30

Type de codeur inconnu
sur codeur externe ou
codeur moteur

31

Défaut contréle de plau-
sibilité HIPERFACE® sur
codeur externe / codeur
moteur

Des incréments ont été
perdus.

32

33

Défaut codeur X15
HIPERFACE®

Le codeur HIPERFACE®
raccordé au codeur
moteur signale un
défaut.

Défaut codeur externe
HIPERFACE®

Le codeur HIPERFACE®
du codeur ext. signale
un défaut

Défaut codeur X15
résolveur

Raccordement codeur
ou codeur défectueux

Vérifier le raccordement du
céable codeur et du blindage,
contréler I'absence de court-
circuit ou de rupture.

17
18
19

20

21
22

23

24

Défaut systeme

Déclen-
chement
immédiat

Défaut "Stack overflow" Electronique du variateur

Défaut "Stack underflow" perturbée. Présence éven-

. - ——tuelle de perturbations
Défaut "External NMI électromagnétiques

o o O ol o o

Défaut "Undefined
Opcode"

Défaut "Protection Fault"

Défaut "lllegal Word
Operand Access"

Défaut "lllegal Instruc-
tion Access"

Défaut "lllegal External
Bus Access"

»  Vérifier et, le cas échéant,
améliorer la mise a la terre
et les blindages.

* En cas de répétition,
contacter le service apres-
vente SEW.
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Service aprés-vente
Liste des défauts du MOVIPRO® SDC

v

Défaut Sous-défaut
Code Désignation | Réaction (P) Code Désignation Cause possible Mesure
Erreur de lecture ou Erreur d'accés sur lEEPROM |+ Revenir aux réglages-
0 d'écriture sur 'TEEPROM usine, effectuer un reset et
de I'étage de puissance reparamétrer.
Défaut de lecture sauve- *+ Encas derepetition,
11 garde non volatile con:acéeErvl\? service apres-
RAM non volatile interne vente ’
Carte chip sauvegarde
25  EEPROM Arrétrapide 13 nonvolatile
Bloc mémoire
défectueux
Carte chip sauvegarde
14 non volatile
Carte mémoire
défectueuse
Défaut initialisation
16 .
sauvegarde non volatile
Borne externe Une surveillance externe Eliminer la cause du défaut ; si
26 Borne externe A'rret 0 envoie un S|g’nal de défaut sur |nécessaire, reprogrammer la
d'urgence (P) une des entrées program- borne.
mables du variateur
Absence de fins de * Rupture de liaison ou »  Vérifier le cablage des fins
0 course ou rupture de absence des deux fins de de course.
Défaut fin d Arret cable course en méme temps * Inverser les cables des fins
éfaut fin de rmé " : .« * Finsde course inversés par de course.
27 \ 2 Fins de course inversés ¢
course d'urgence - rapport au sens de rotation + Reprogrammer les bornes.
Les deux fins de course moteur
3 sont actifs en méme
temps.
Fin de course matériel  Un fin de course a été atteint |«  Contrdler la plage de
29 Fin de course | Arrét 0 atteint en mode IPOSPIUs® (uni- déplacement.
atteint d'urgence quement avec applicatif). »  Corriger le programme
utilisateur.
Time out Déclen- Durée de la rampe »  Surcharge moteur »  Vérifier la détermination.
30 Arrét o chement 0 d'arrét d'urgence * Rampe d'arrét d'urgence |« Rallonger la rampe d'arrét
rrét d'urgence i madiat dépassée trop courte d'urgence.
Défaut protection *  Moteur trop chaud, sondes '« Laisser refroidir le moteur
thermique du moteur activées et acquitter le défaut.
Sondes o * Sondes du moteur pas ou ¢ Vérifier les raccordements
; Sans réaction . .
31 thermiques P) 0 mal raccordées et liaisons entre
moteur +  Liaison MOVIPRO® et MOVIPRO® et TF / TH.
TF / TH interrompue * Régler P835 sur "Sans
réaction".
. Défaut programme Violation des régles de pro- Recharger I'applicatif.
32 IndexIPOS Arrét 0 IPOSPIUS® grammation, provoquant un
dépassé d'urgence . L
débordement de la pile interne
: Déclen- Durée de la rampe Durée des rampes de décélé- |+ Rallonger les rampes de
Time out A ; . . ) ) . s
34 chement 0 d'arrét rapide dépassée ration dépassée, par exemple décélération.
rampe immédiat en raison d'une surcharge «  Supprimer la surcharge.
0 Mode d'exploitation non 'Mode d'exploitation erroné ou | Sélectionner le bon mode
Déclen- disponible mal défini d'exploitation a I'aide de P700 /
35 Mode chement M i binai P701.
d'exploitation | ner auvaise combinaison
immeédiat 1 mode d'exploitation -
matériel
Watchdo Déclen- Défaut "Dépassement  Défaut de fonctionnement du  Contacter le service apres-
37 chdog chement 0 Watchdog systéme" logiciel systéme vente SEW.
systeme . o
immédiat
Logiciel Déclen- Défaut "Logiciel Défaut systeme Contacter le service apres-
38 9K¢ chement 0 systéme" vente SEW.
systeme . o
immédiat
Défaut "Prise de * Absence de came de »  Vérifier les cames de
référence" référence référence.
D& * Mauvais raccordementdes |« Contrdler le raccordement
. éclen- . )
Prise de fins de course des fins de course.
39 référence chement 0 * Type de prise de référence |« Vérifier le type de prise de
immeédiat (P)

modifié durant la prise de
référence

référence sélectionné etles
conditions requises pour
son utilisation.

Manuel MOVIPRO® SDC avec interface PROFINET




Service aprés-vente
Liste des défauts du MOVIPRO® SDC

<P

Défaut Sous-défaut
Code Désignation | Réaction (P) Code Désignation Cause possible Mesure
Autodiaanostic Déclen- Time out pour auto- Défaut lors de la synchroni- En cas de répétition, contacter
40 DRS 9 chement 0 diagnostic DRS sation de la carte option sur le |le service aprés-vente SEW.
immédiat variateur
Obtion Déclen- Défaut timer Watchdog | Défaut lors de la communi- Contacter le service aprés-
41 P chement 0 depuis/vers option cation entre logiciel systeme et |vente SEW.
Watchdog . o e ;
immédiat logiciel carte option
Erreur de poursuite + Polarité codeur mal réglée |«  Vérifier le raccordement du
positionnement * Rampes d'accélération trop codeur.
courtes » Rallonger les rampes.
* Gain P du régulateur de * Augmenter le gain P.
Déclen- position trop petit * Reparamétrer le régulateur
Erreur de * Reégulateur de vitesse mal de vitesse.
42 . chement 0 e .
poursuite . o paramétré *  Augmenter la tolérance
immédiat (P) . , \ :
* Tolérance d'erreur de d'erreur de poursuite.
poursuite trop faible »  Vérifier le codeur, le moteur
et les phases réseau.
* Rechercher un point dur
dans la mécanique.
0 Défaut charge du Charge du variateur (valeur * Diminuer les cadences.
. variateur IXT) > 125 % * Rallonger les rampes.
Charge du Déclen- ; ; +  En cas d'impossibilité
44 arg chement Défaut surveillance U, as dimpc
variateur ) o d'exécution : installer un
immédiat 8 A :
variateur plus puissant.
* Réduire la charge.
0 Défaut général lors de [ EEPROM de I'étage de Revenir a I'état de livraison
l'initialisation puissance pas ou mal (P802). Si le défaut ne disparait
Défaut bus de données Parametré pas, contacter le service apres-
3 lors du contréle de la vente SEW.
RAM
3 6 Défaut horloge CPU
Déclen- -
45 |Initialisation  chement 7 Défaut dans la mesure
immédiat de courant
Défaut lors de la modifi-
10 cation de la protection
Flash
Défaut bus de données
11 lors du contréle de la
RAM
Time out bus  |Arrét rapide Time out bus systeme  Défaut lors de la communi- Vérifier la liaison avec le bus
47 ‘ 0 . R N
systéeme 1 P) CAN1 cation par le bus systéme 1 systéme.
1 Codeur TTL : rupture de
fil
512 Codeur TTL : défaut lors
du contréle d'amplitude
Codeur TTL : mauvais Procéder au réglage correct
réglage des valeurs de des valeurs de numérateur /
541 > . ) N
numérateur / dénominateur du systéme.
dénominateur
57 Codeurs TTL  |Arrét immédiat Codeur machine TTL :
16385 -
rupture de fil
Codeur machine TTL :
16896 |défaut lors du contrble
d'amplitude
Codeur machine TTL : Procéder au réglage correct
mauvais réglage des des valeurs de numérateur /
16898 . . ) N
valeurs de numérateur / dénominateur du systéme.
dénominateur
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Service aprés-vente
Liste des défauts du MOVIPRO® SDC

v

Code

Défaut
Désignation

Réaction (P)

Code

Sous-défaut
Désignation

Cause possible

Mesure

58

Codeur sin/cos

Arrét immédiat

512

514

Codeur sin/cos
de fil

Codeur sin/cos
lors du contrdle
d'amplitude
Codeur sin/cos
signal de voie

: rupture

- défaut |

- défaut |

515

16385

Codeur sin/cos :
mauvais réglage des

valeurs de numérateur /

dénominateur

Codeur machine
sin/cos : rupture de fil

Procéder au réglage correct
des valeurs de numérateur /
dénominateur du systeme.

Codeur machine

16896 sin/cos : défaut lors du
contréle d'amplitude
Codeur machine
16898 |sin/cos : défaut signal de
voie
Codeur machine Procéder au réglage correct
sin/cos : mauvais des valeurs de numérateur /
16899 réglage des valeurs de dénominateur du systeme.
numérateur /
dénominateur
1 Codeur HIPERFACE® :
défaut signal de voie
Codeur HIPERFACE® :  Codeur mal étalonné * Revenir a I'état de livraison
9 défaut de mesure (P802).
* Procéder a une nouvelle
mise en service du codeur.
16 Codeur HIPERFACE® :  Liaison MOVIPRO® et codeur | Vérifier le cablage.
64 défaut de HIPERFACE® interrompue
communication
128
192
256
320
384
c . 448
ommuni- N .
59 cation codeur Arrét rapide 512
576
1024 |Codeur EnDat : défaut  Liaison MOVIPRO® et codeur | Vérifier le cablage.
1088 | de communication EnDat interrompue
1152
1216
1280
1388
Codeur machine
16385 HIPERFACE® : défaut
signal de voie
Codeur machine Codeur mal étalonné * Revenir a I'état de livraison
16386 HIPERFACE® : (P802).

156

*  Procéder a une nouvelle
mise en service du codeur.
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Service aprés-vente
Liste des défauts du MOVIPRO® SDC

<P

Défaut Sous-défaut
Code Désignation | Réaction (P) Code Désignation Cause possible Mesure
16400 |Codeur machine Liaison MOVIPRO® et codeur | Vérifier le cablage.
16448 HIPERFACE®: défaut  machine HIPERFACE®
de communication interrompue
16512
16576
16640
16704
Communi- A 16768
59 cation codeur Arrét rapide 16832
17408 |Codeur machine EnDat : Liaison MOVIPRO® et codeur | Vérifier le cablage.
17472 |défaut de machine EnDat interrompue
communication
17536
17600
17664
17772
Mot de commande Uniquement en mode *  Controler la liaison-série
IPOSPUS® non valide IPOSPIUs® . avec la commande externe.
Mot d «  Tentative de sélection d'un Vérifier les valeurs d'écri-
o o¢ Sans réaction mode automatique non ture de la commande
77 commande 0 p externe
IPOS P) valide (par commande terne.
externe) * Régler P916 correctement.
*  "P916 = Rampe bus" est
sélectionné.
Fins de course logiciels 'Uniquement en mode IPOS : « Contrbler le programme
, - atteints la position cible programmée utilisateur.

78 E(l)r;t?gocgurse (SF?)ns reaction |, se situe en dehors de la plage Controler la position des
délimitée par les fins de course fins de course logiciels.
logiciels.

Déclen- Défaut "Test RAM" Défaut interne du variateur, Contacter le service apres-
80 Test RAM chement 0 RAM défectueuse vente SEW.
immédiat
Défaut conditions de Uniquement en mode VFC & |+  Vérifier les données pour la
démarrage pour VFC & levage : mise en service et effectuer
levage Pendant la phase de préma- si nécessaire une nouvelle
gnétisation, le courant néces- mise en service.
A saire n'a pas pu étre délivré au ©  Controler la liaison entre le
Conditions de | Déclen- moteur : convertisseur et le moteur.
81 5 chement 0 Contrdler et si nécessaire
démarrage immediat +  Puissance nominale du . ’
moteur trop faible par augmenter la section du
N : cable moteur.
rapport a la puissance
nominale du variateur
» Section du cable moteur
trop faible
Défaut liaison moteur en Uniquement en mode VFC & «  Contréler la liaison entre le
mode VFC & levage levage : convertisseur et le moteur.
, «  Deux ou toutes les phases |* Vérifier les données pour la
82 Liai Dr?clen- 0 de sortie interrompues. mise en service et effectuer
iaison moteur ﬁn?nngggt «  Puissance nominale du si nécessaire une nouvelle
moteur trop faible par mise en service.
rapport a la puissance
nominale du variateur
0 Défaut "Simulation » Charge (calculée) du * Réduire la charge.
température moteur" moteur trop importante » Rallonger les rampes.
Court-circuit ou rupture * Lé'i surveil]ance ULIya * Augmenter les durées de
2 de cable sonde de déclenche. pause. .
température « P530 e: été r;g_:_ls ultérieu- |- \Fl,gzge‘/r;%sllgeglages de
Protection Arrét . rement sur "KTY". .
84 | oteur d'urgence (P) Pas de modeéle «  Monter un moteur de taille
3 thermlque moteur supérieure.
disponible
4 Défaut surveillance U
1 Court-circuit sonde de

temp.
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Service aprés-vente
Liste des défauts du MOVIPRO® SDC

v

Défaut Sous-défaut
Code Désignation | Réaction (P) Code Désignation Cause possible Mesure
Décl Défaut "Rattrapage” Uniquement en mode VFC & |Libération seulement a vitesse
eclen- régul. N : réelle < 6000 min™'
88 Rattrapage chement 0 . . NI
; A Vitesse réelle > 6000 min™" a la
immédiat oo :
libération du variateur
0 Parametres étage de Electronique du variateur per- | Renvoi de I'appareil pour
puissance turbée. Présence éventuelle de réparation
Données téte de perturbations électro-
Déclen- 5 commande magnétiques ou défaut.

94 Checksum chement des &

EEPROM ¢ nel 6 Do_nnees étage de

immédiat puissance
Version du jeu de
7 données de configu-
ration non valide
Le chargementdujeude « Défautlors du transfert des |+  Relancer la copie.
0 paramétres est ou était données * Revenir a I'état de livraison
défectueux. * Lecture ou écriture de la (P802) et relancer la
Déclen- Interruption du transfert mémoire impossible récopie.
97 Erreur recopie chement 1 d'un jeu de parameétres
immédiat vers l'appareil
Le transfert des para-
2 métres n'est pas
possible.
Déclen- Défaut "CRC via Flash | Défaut interne de l'appareil Renvoi de I'appareil pour
98 CRC Error chement 0 interne” Mémoire flash défectueuse réparation
immédiat
Défaut "Calcul rampes" 'Uniquement en mode Corriger le programme
IPOSPIus® ; IPOSPS® de sorte & ne
Déclen- tentative de modification des | Pouvoir modifier les durées de
99 Défaut IPOS chement 0 durées de rampe et des rampe et les vitesses de (_1ep|a-
calcul rampes immediat vitesses de déplacement avec (cement qu_eJorsque le variateur
variateur libéré et en présence |€st verrouillé.
d'une rampe de positionnement
sinus ou quadratique
Avertissement Le module de diagnostic vibra- |+  Déterminer la cause des
. ) . diagnostic vibratoire toire génere un avertissement vibrations.

Avertissement | Afficher défaut : . . i . .

100 vibration P) 0 (voir notice d'exploitation »  Poursuite du fonction-

DUV10A). nement possible jusqu'a
apparition du défaut F101
Arrét rapide Défaut diagnostic Le module de diagnostic vibra- |SEW recommande d'éliminer

101 |Défaut vibration P) P 0 vibratoire toire signale un défaut. immédiatement la cause des

vibrations.

102 Avertissement | Afficher défaut 0 Avertissement huile Le module de diagnostic d'huile |Prévoir une vidange.
huile usée (P) usée génére un avertissement.

103 Défaut huile Afficher défaut 0 Défaut huile usée Le module de diagnostic d'huile  SEW recommande de rempla-
usée P) signale un défaut. cer immédiatement I'huile.
Surchauffe Afficher défaut Surchauffe huile Le module de diagnostic d'huile |«  Laisser refroidir I'huile.

104 ) 0 a signalé une température trop |+  S'assurer que le réducteur
huile P) o . -

élevée. est parfaitement refroidi.
Sonde huile O.K. Module de diagnostic d'huile |+ Contrdler 'alimentation en
non prét tension du module de

105 Sonde huile Afficher défaut 0 diagnostic d'huile.

O.K. (P) «  Vérifier et si nécessaire
remplacer le module de
diagnostic d'huile.

) . Défaut usure du frein Garnitures de frein totalement ' Remplacer les garnitures de
. Afficher défaut . h ; ; \ >
106 |Usure frein P) 0 usées frein (voir notice d'exploitation
Moteurs).

Défaut Durée de fonction- Durée de fonctionnementen |+  Vérifier la configuration.

" . Arrét nement en dessous de  dessous de 5 Hz dépassée e Réduire la durée de

110 Protection \ 0 . X ’

Ex-g" d'urgence 5 Hz dépassée fonctionnement en dessous

X-e
de 5 Hz.

16 Défaut "Time  Arrét rapide / 0 Time out de communi- «  Vérifier la mise en service.

out" interne Avertissement cation interne «  Vérifier le cablage.
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Service aprés-vente
Liste des défauts du MOVIPRO® SDC

<P

Défaut Sous-défaut
Code Désignation | Réaction (P) Code Désignation Cause possible Mesure
Controle de plausibilité Vérifier les conducteurs des
1 voies sinus ou remplacer le
codeur.
9 Codeur HIPERFACE® :
type de codeur inconnu
Codeur HIPERFACE® :
3 données signalétiques
du codeur corrompues
Codeur HIPERFACE® : Remplacer le codeur.
32 . )
défaut codeur interne
Codeur HIPERFACE® :
33 tensions analogiques en
dehors des tolérances
34 Codeur HIPERFACE® : Remplacer le codeur.
35 défaut codeur interne
36
37
38
39
40
41 Codeur HIPERFACE® :  Liaison MOVIPRO® et codeur | Vérifier le cablage.
42 défaut de HIPERFACE® interrompue
communication
43
44
45
122 | Codeur absolu Arrét immédiat Codeur HIPERFACE® -

défaut codeur interne

Remplacer le codeur.

47
48
49
50
Codeur HIPERFACE® :
60 tensions analogiques en
dehors des tolérances
61 Codeur HIPERFACE®: «  Encrassement Remplacer le codeur.
flux d'émission critique |+ Rupture d'émission
Codeur HIPERFACE® : Remplacer le codeur.
62 température codeur
critique
63 Codeur HIPERFACE® : Vitesse trop élevée, définition  Diminuer la vitesse.
défaut de position de position impossible
64 Codeur HIPERFACE® : Remplacer le codeur.
65 défaut codeur interne
66
67
256 Codeur SSI : chute de  Chute de la tension d'alimen- | Vérifier I'alimentation en
tension tation 12 V tension du codeur SSI.
Codeur SSI : liaison Vérifier la liaison vers le codeur
257 d'impulsions ou liaison SSI.
de données interrompue
258 Codeur SSI : saut de

position
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Service aprés-vente
Liste des défauts du MOVIPRO® SDC

P| Hz |
Défaut Sous-défaut
Code Désignation | Réaction (P) Code Désignation Cause possible Mesure
Codeur SSI : fréquence Régler une fréquence d'échan-

259 d'échantillonnage trop tillonnage plus élevée.
basse
Codeur SSI : le codeur Vérifier le paramétrage du

260 signale un défaut codeur.
programmable
Codeur SSI : aucun * Remplacer le codeur.

261 niveau High défini » Contacter le service apres-

vente SEW.
Codeur EnDat : controle

513 — S
de plausibilité

514 Codeur EnDat : défaut Remplacer le codeur.

515 codeur interne

516

544

576 Codeur EnDat : avertis- Vérifier le paramétrage du
sement codeur interne codeur.

768 Codeur CANopen : time Le codeur CANopen n'envoie |«  Contrdler l'interface.
out PDO pas de données PDO. »  Vérifier la configuration.
Codeur CANopen : le Vérifier le paramétrage du

769 codeur signale un défaut codeur.
programmable

770 CodeurQANopen : saut
de position

771 Codeur CANopen : Vérifier le codeur.
message Emergency

772 Codeur CANopen : Remplacer le codeur.

773 défaut codeur interne

122 |Codeur absolu Arrétimmédiat

774
Codeur machine

16385 |HIPERFACE® : contréle
de plausibilité
Codeur machine

16386 |HIPERFACE® : type de
codeur inconnu
Codeur mac%ne

16387 I-I_IPEREACE :données
signalétiques du codeur
corrompues
Codeur macrgne

16417 HIPER_FACE :tensions
analogiques en dehors
des tolérances

16418 Codeur machine Remplacer le codeur.

16419 HIPERFACE® : défaut
codeur interne

16420

16421

16422

16423

16424

16425 |Codeur machine Liaison MOVIPRO® et codeur  Vérifier le cablage.

16426 HIPERFACE®: défaut  HIPERFACE® interrompue
de communication

16427

16428

16429
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Service aprés-vente
Liste des défauts du MOVIPRO® SDC

<P

Défaut

Code Désignation Reéaction (P) Code

Sous-défaut
Désignation

Cause possible

Mesure

16430

16431

16432

16433

16434

Codeur machine
HIPERFACE® : défaut
codeur interne

Remplacer le codeur.

16444

16445

16446

16447

16448
16449
16450
16451

16640

Codeur machine
HIPERFACE® : tensions
analogiques en dehors
des tolérances

Codeur machine
HIPERFACE® : flux
d'émission critique
Codeur machine
HIPERFACE® : tempé-
rature codeur critique
Codeur machine
HIPERFACE® : défaut
de position

Codeur machine
HIPERFACE® : défaut
codeur interne

Codeur machine SSI :
chute de tension

* Encrassement

*  Rupture d'émission

\Vitesse trop élevée, définition

de position impossible

|Chute de la tension d'alimen-

tation 12V

Remplacer le codeur.

Remplacer le codeur.

Diminuer la vitesse.

Remplacer le codeur.

Vérifier I'alimentation en
tension du codeur SSI.

16641

16642

Codeur machine SSI :
liaison d'impulsions ou
liaison de données
interrompue

Codeur machine SSI :
saut de position

Vérifier la liaison vers le codeur
SSI.

122  Codeur absolu |Arrét immédiat 16643

Codeur machine SSI :
fréquence d'échantillon-
nage trop basse

Régler une fréquence d'échan-
tillonnage plus élevée.

16644

Codeur machine SSlI : le
codeur signale un défaut
programmable

Vérifier le paramétrage du
codeur.

16645

Codeur machine SSI :
aucun niveau High défini

* Remplacer le codeur.
* Contacter le service apres-
vente SEW.

16897

16898
16899
16900
16928

16960

17152

17153

Codeur machine EnDat :
contrdle de plausibilité

Codeur machine EnDat : |
défaut codeur interne

Codeur machine EnDat :
avertissement codeur
interne

Codeur machine
CANopen : time out
PDO

Codeur machine
CANopen : le codeur
signale un défaut
programmable

Le codeur machine CANopen
n'envoie pas de données PDO.

Remplacer le codeur.

Vérifier le paramétrage du
codeur.

Controler l'interface ou la
configuration.

Vérifier le paramétrage du
codeur.

17154

Codeur machine
CANopen : saut de
position

17155

Codeur machine
CANopen : message
Emergency

Vérifier le codeur.

17156

17157

17158

Codeur machine
CANopen : défaut
codeur interne

Remplacer le codeur.
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12 Informations complémentaires

Des informations complémentaires figurent dans les documentations suivantes.

Documentation

Manuel MOVITOOLS® MotionStudio

Aide en ligne de MOVITOOLS®

Manuel Applicatif MOVIDRI VE® MD_60A Positionnement par Bus

Manuel Positionnement par bus (6 DP) pour MOVIDRIVE® MDX61B

Manuel Indexeur Modulo MOVIDRIVE® MDX60B / 61B

Manuel Applicatif Positionnement par Touch Probe par bus pour MOVIDRI VE® MDX61B
Manuel MOVIDRIVE® MDX61B Positionnement par tableau

Notice d'exploitation MOVIPRO® SDC
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L Catégorie moteur .......ccccocieeeiiiiiiiee e 128
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S . Charge moteur, thermique ..........ccccceeviiienenn. 110
Anticipation de vitesse .........cccciiiiiiiei 142 i
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Codes défaut .........oooviiiiiiiii e 151
Codes défaut ........ccceeeveceeeieiiciiieeeeeeinn, 151
Applic(;ti(:: erau Codes défaut des fonctions PROFINET .......... 57
Automotive AMAOSOT 13 Codes retour PROFIArive .........cccoooiiiiiiiiieeeenn. 54
Disponibles ...........oooiiiiii 9 Codeurs POAX ... 145
DONNEes-process ............... 67, 68, 69, 70, 71 Commande du fre?n T e 131
Positionnement Modulo _______________________________ ‘l 1 COmmande dU freln 2 ...................................... 131
Positionnement par bus .............c.cccoceceeevecee. 9 Commande du frein mécanique ...................... 131
Positionnement par bus, 6 DP ..................... 10 Compensation de glissement1/2 .................. 119
Positionnement par tableau ........................ 11 Compensation IXR 1 ... 119
Positionnement par Touch Probe ................ 12 Compensation IXR 2 ........ccccoovuvrurveuereieienennn, 119
Présentation ............coooueeeeiiiiiieeeeeeeee 8 Compensations moteur 1/ 2 (asynchrone) _____ 118
TaChe ............................................................. 8 Comportement é Ia déconnexion du ma'itre ______ 59
Ap;zhcauons de levage e 7 Composants
Arrét du mpteur Par CONSIGNE. ...oovveerereeeeeenne 130 Module de Service .............cccccccuvuveeuenncns 150
AUtOCIOSSING  ...ocveiviiiieieiecc 18 Configuration
Automotive AMAO801 (applicatif) ...................... 13 Architecture PROFINET ........ccovveereernnnn. 33
Autonégociation ................................................. 18 Conﬁgurer le canal de communication ....... 78
AUtOreset ..o 136 Interface PROFINET .......coeeeeeeeeeeeeeeennn 29
Lire / écrire les parametres via le jeu de
B données 47 ... 55
PROFINET IO ..o 27
Blindage du cable de bus ...........cccceeiiiiiiiieneins 22 , . .
, X Configuration des données-process ............... 137
Blindage et pose du cable de bus ...................... 22 ;
Consigne de bus, source ..........cccoeeveevvvvnnnnnn. 143

Manuel MOVIPRO® SDC avec interface PROFINET

163



13

Index

164

Consigne de vitesse

DOoNNEes-process ........ccccccuveeeeeieiiiiiiaineenns 66
Consigne interne n11/n12 /n13/n21/n22/
0122 114
Consigne SP1 ... 137
Consigne SP1/2/73 i 112
Consigne SP2 ... 137
Consigne SP3 ... 137
CONSIGNES  ..eeiiiiiiiieie e 112
Consignes analogiques ..........cccccevviiieeeeeeneee. 111
Consignes d'installation

Blindage du céble de bus ............ccccceeene. 22

Liaison MOVIPRO — Ethernet ...................... 17

Pose du céble de bus ............coeeveiiiiiiiiiinns 22

Consignes de sécurité
Générales concernant les systemes de bus ...6

Identification dans la documentation ............. 5
Structure des consignes de sécurité
INTEQrées .......ccccvviveeeeeiieiiiiiee 5
Structure des consignes de sécurité relatives
aunchapitre ..........cccccoovveiiineeennnnnn. 5

Consignes de sécurité intégrées ............cccoeveunnns 5
Consignes de sécurité relatives a un chapitre ..... 5
Consignes et rampes accélération /
décélération .......cccciiiiiiiiee e 112
Consignes internes jeu1/2 ....ccoovvevveeeveeneeeenn. 114
Constante de temps régul. N .......ccccceeiieennn, 115
Controleur PROFINET-IO

Configuration ..........ccccceeeeeiieiccciiiiieeeeeeeen, 27
Contréleur, déroulement .........ccccoeeeiieiiiiiiniinnnn, 45
Convertisseur de fréquence, voir variateur
Correction point 0 .....ooovveeeiiiiiiieee e, 139
Courantal'arrét .......ccccoceeeeiiiiiiiiiiiieeeeeeeee, 129
Courantalarrét1/2 ., 129
Courant actif ......ccccceevieiieeeiee e 109

DoNnnées-process .........cccceeveeevvvnvernnnnnnnnnnnn. 67
Courantde sortie ........ccceeeveevieiiiieeeeeinnn. 109, 110
Courant max. autorisé 1 /2 ......cccccivveeiveenennnnn. 117
Courant nominal variateur ...........cccccceveeeninneen. 111
D
Dénominateur (échelle) ........cccccvvviiiiiiiiiinen. 137
Déroulement

Mise en Service ..........cooocceciieeiiiiaaieiee, 14
Déroulement du diagnostic .........cccccevviiiieennnnns 58
Déroulement du paramétrage via le jeu de
dONNEES 47 e 44
Déroulement pour le contrleur ...........cccccoec...... 45

Description des paramétres
Liste des parametres sous forme de

tableau .........cccccoooiiiiiiiiiiieee 146
P2xx Parameétres régulateur ..................... 114
P3xx Limitations et parametres moteur .... 117
P5xx Fonctions de surveillance ................ 122
P6xx Programmation des bornes entrées /
SOMIES  ..oveeeiiiiiiiiiiiiee e 127
P7xx Pilotage du moteur ........................... 128
P8xx Fonctions spéciales ......................... 133
P9xx Paramétres carte d'axe IPOS .......... 139
Vue d'ensemble des paramétres sous
forme de tableau .......................... 104
Détection automatique remplacement codeur .. 145
Détection interruption positionnement ............. 144
Détermination
Contréleur PROFINET IO .........cccoovveeeennnnen. 27
Déterminer la cause du défaut ..............cecnee. 38
Diagnostic
Architecture PROFINET .......ccovvviiiiiiinns 36
PROFINET ..o 38
Diagnostic de défaut, déroulement ................... 58
Diodes d'état .......cceeeeeiiiiiiiiiiee 25
Distance came — top zéro codeur ................... 141
Documentation, complémentaire .................... 162
Documentations ........ccccccceiiiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeee, 162
Documentations, complémentaires .................... 6
Documents
Remarques concernant la mise en service ..14
Documents de référence ..........ccccooeiiieieeinnnnnn. 6
Données de I'appareil
Enregistrement ....................cccoiviiiiiiiiinnn, 102
Données-process
Applicatif "Positionnement Modulo" ............ 69
Applicatif "Positionnement par bus (6 DP)" .. 68
Applicatif "Positionnement par bus" ............ 67
Applicatif "Positionnement par tableau” ...... 70
Applicatif "Positionnement par Touch
Probe" ..o, 70, 71
Configuration ...........ccccccovviviiiiiniiieee 60
Consigne de ViteSSe ........ccccceeiviiiieennnnn 66
Courant actif ......ccccccoeeeeiiiiiiii e 67
Entrainement régulé en vitesse .................. 63
Entrées ... 62
Mot d'état ..........cooeeuveeieeiiiii e 61
Mot d'état 1 .....ooeeveeeeeeeeiei e 66
Mot de commande ..............ccccooiiiiiiiiiineen. 60
Mot de commande 1 ..........cccccciiiiiiiniinnnnen. 64
Rampe ... 66
SOrtiesS ...oooii e 62
VariateUr ..........ooooiioceoieiiiiie e 63
Vitesse réelle .........cccoeeiiiiiiiiiiiiiee 67
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Entrainement régulé en vitesse Fréquence B .......ccoooveeeieeceece e 126
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Entrées binaires vaniateur ........................ 111, 127 Gain P IPOS ... 142
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Fonction modulo ... 145 J
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Largeur +/-résonance 1/2 ......ccocovevevninnnnnn. 132 Dénominateur ...........ccccoccoveiiiiiiiiieeen. 145
Lecture d'un paramétre Via PROFIdrive ............ 51 NUMErateur ..........cccoooueueeiiiiiiiiiiiiieeeeeennn, 145
Liaison Résolution codeur ..............cccceeveviviivinnnnn. 146
Pas de liaison avec l'appareil ..................... 14 Mot d'état 1
Liaison MOVIPRO — Ethernet ... 17 DoNnNées-process  .......ccccceueeeiiiiiiccciieeeennn 66
Limitation de courant moteur Ex-e ................... 125 Mot de commande 1
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MESUIE EP2 ..oooooeeeeeeeeeeeeeeeeeeee 138 RE@lISAtON ........oovvviiiiiii 101
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Milieu résonance 1/2 ....ccccoceeevveiieeeeeeiieiiens 132 Option / Firmware carte COJeUr ....................... 11
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Mise en service Rgccordement ............................................ 77
AUtres doCUMEnts en VIGUEUr ... 14 OVEITIAE  .ooiiiiiiiiee e 144
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Module de service .........ccccciiiiiiiiiieeeeee s 150 P015 Temps cumulé Sous tension ............... 110
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