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Mise en service d'une carte de pilotage
MOVI-PLC® en version CCU

Le présent fichier contient un condensé d'informations issues d'un document de la bibliotheque
technique SEW-USOCOME.

Nous attirons votre attention sur le fait que ces informations, forcément parcellaires, ne permettent
pas a elles seules d'effectuer une mise en service selon les régles de l'art.

Seul le document complet d'origine SEW-USOCOME, dont nous avons veillé a assurer la
consistance technique et que nous tenons a votre disposition sur simple demande, pourra étre
utilisé a cette fin.

SEW-USOCOME SAS

48-54 Route de Soufflenheim

B.P. 20185 - 67506 HAGUENAU Cedex

& . +33(3) 88 73 67 67 - support.clients@usocome.com
WWW.Usocome.com
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Mise en service MOVI-PLC® en version CCU

1. Introduction aux contréleurs SEW

Configuration de systemes avec des contréleurs SEW

Les contréleurs SEW permettent la mise en liaison des API avec les entrainements SEW et offrent de
=‘ nombreux avantages pour l'automatisation d'installations complexes. En assurant le pilotage des
= mouvements, les contréleurs SEW allégent considérablement la tache du programme API ou prennent
intégralement en charge l'automatisation de l'installation.

Les avantages liés a I'utilisation des contrdleurs SEW sont principalement :

= larapidité de communication entre le contrdleur SEW et les entrainements SEW via le Bus systéme
= des interfaces universelles entre tous les variateurs SEW et I'API
= |a sauvegarde centralisée des données dans le contréleur SEW

Ethernet Ethernet

Bus de terrain

Contréleur SEW

Bus de terrain Bus systeme

—=

AE

27.03.2015 Page 3 sur 24



Mise en service MOVI-PLC® en version CCU USOCOME

Catégories des contréleurs SEW

Les catégories Basic, Standard, Advanced et Power indiquent la capacité de puissance du hardware du
=‘ contréleur. Le contréleur adéquat peut étre choisi en fonction des besoins de la tache d'automatisation.

Les CCU (Configurable Control Unit) et MOVI-PLC® fonctionnent avec le méme Hardware contrdleur. Ils
se distinguent par la carte SD avec logiciel de pilotage.

Standard Advanced Power

E ! -

Applications Applicatifs Réducteurs électroniques Came électronique/robotique

Temps de réaction moyen (> 10 ms) court trés court
Durée de' cyc.le m||n. pour 10 ms 5 ms 1ms
communication d'axe
Nombre max. d'axes avec
MultiMotion 16 16 64
o ©O o o
== ==
Interfaces bus de terrain DH.21B N N DH.41B B A UHx71B
™ W ® w
TCP/IP, UDP M M TCP/IP, UDP M ™ TCP/IP, UDP |
EthercAT ™ M ¥ EthercAT~ ¥
W-lclol-] o Welclol-] 4 o
DeviceNet>> o DeviceNet>> v
P[R[O]F]I PIR[O[F] !
c @
MODEUS ¥ MODEUS o
EtherNetIP>> & EtherNetIP>> i
Interfaces pour variateurs  SBUS, SBUS™"*'R$485 SBUS, RS485 SBUs™®
Interfaces d'ingénierie USB, Ethernet, SBUS USB, Ethernet, SBUS USB, Ethernet, SBUS
Carte mémoire
MOVI-PLC OMH41B/ OMH41B/ OMH71B/
Carte mémoire OMC41B OMC41B OMC711B

Cccu
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Applicatifs pour contréleurs SEW

Les applicatifs sont des modules de programmes paramétrables et testés, ne nécessitant pas de
_‘ connaissances de programmation. lls sont dotés d'une interface utilisateur conviviale pour la mise en
= service et le diagnostic dans MOVITOOLS® MotionStudio. Une documentation compléte ainsi que le
service support international de SEW sont a votre disposition.

On distingue les applicatifs centralisés, fonctionnant dans le contréleur SEW et les applicatifs
décentralisés, fonctionnant dans le variateur.

4

Applicatif centralisé Applicatif décentralisé

Ethernet

- A

——

API

Bus de terrain

s
1
1
1
1
1
1
1

AP2

AP3

1

1

1

\,

Controleur SEW CCU
avec applicatifs

Bus systéme

= fonctionnement a l'aide de codes de = fonctionnement a l'aide de fonctions
programmes CEl indépendants dans le technologiques spécifiques a la version de
contréleur "CCU" Firmware de l'appareil

= choix paramétrable du type de variateur = varient en fonction du type de variateur

= mise en service et diagnostic centralisés = mise en service et diagnostic directement
via CCU dans l'appareil

= remplacement d'appareils via la fonction = remplacement d'appareils par copie de jeux
Restore dans le CCU de parametres

= raccordement bus de terrain intégré = raccordement bus de terrain : carte bus de

terrain ou passerelle
= mode simulation (axes virtuels)
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Mise en service MOVI-PLC® en version CCU

Les Applicatifs CCU suivants sont disponibles.

Applicatif Utilisation Description succincte

Applications mono-axe

Mode transparent Pour applications existantes avec Transmission sans modification des données-process
applicatifs décentralisés ou avec de I'API aux variateurs SEW et inversement
programmes IPOS

Consigne de Pour applications régulées en vitesse sans = 6 vitesses fixes et 4 rampes via bus de terrain

vitesse positionnement = Définition flexible de la vitesse et des rampes via

bus de terrain
Transmission des entrées/sorties intégrées du
variateur = utilisation comme carte extension E/S

Positionnement Pour applications de positionnement = Le positionnement s'effectue via 2 capteurs avec 2
GV /PV simples dans le domaine du convoyage vitesses
= Le 1% capteur commute de la grande a la petite
vitesse; le 2°™ capteur permet de fixer la position
d'arrét

Les applications pour lesquelles le positionnement
doit s'effectuer dans les deux sens nécessitent 4

capteurs
Positionnement Pour un positionnement variable avec = Réglage variable de la position cible, de la vitesse,
pas bus différentes vitesses et rampes de l'accélération et de la décélération

Retour permanent des informations d'état, de
position et de vitesse réelles

Modes de fonctionnement : Jogg, prise de
référence, positionnement

Module universel Pour applications régulées et applications Le module universel est en mesure, selon le nombre
de positionnement avec fonctions de données-process, de réaliser une régulation de
spéciales Synchronisation ou TouchProbe vitesse, un positionnement, une synchronisation ou un

traitement TouchProbe

Applicatifs multi-axes

Transstockeur a  Pour le pilotage a consommation d'énergie = Définition des positions cible et des parametres de

économie optimisée des axes de translation et de dynamisme pour les axes levage et translation
d'énergie levage d'un magasin automatisé = Pilotage de 3 axes maximum

Handling Pour les applications Kinematics avec fenétres de travail simplifiées

Kinematics
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Mise en service MOVI-PLC® en version CCU

2. Fonction DriveStartup

Le MOVIDRIVE® B bénéficie de I'assistant de mise en route DriveStartup.

é L] La fonction DriveStartup permet de régler tous les parameétres nécessaires afin d'adapter le
variateur au moteur et de préparer la communication via SBus avec le contréleur CCU.

J Ethernet l
Bus de terrsin
Contrdleur
API SEW
Bus sy=steme
&

Procédure :

Etape 1: Etape 2 : Etape 3 : Etape 4 : Etape 5 :

Etablir la Régler la Etablir la Paramétrer Piloter et tester

liaison avec le communication liaison avec le I'Application le déplacement

MOVIDRIVE® B a l'aide de Drive CCu Configurator de l'axe

Startup
Etape 1 : Etablir la liaison avec le MOVIDRIVE® B
USB11A
Interface USB - Interface XT e

. Relier le PC au variateur MOVIDRIVE® B.
. Configurer la communication sérielle entre PC et MOVIDRIVE® B et scanner le réseau.

Résultat : ¥ | Réseau
21| Sérel (COM 12 USE)

------- Ay 0:MDXE1B

La communication sérielle avec le MOVIDRIVE® B
est activée et affichée dans MotionStudio.

27.03.2015

Page 7 sur 24



Mise en service MOVI-PLC® en version CCU USOCOME

Etape 2 : Mise en service du MOVIDRIVE® B avec " DriveStartup"

Réglages des paramétres de communication : Adresse SBus = 2 (par exemple, réglage possible de 1 a 63)
Fréquence de transmission SBus = 500 Kbauds
(vitesse par défaut, modifiable si besoin).

1. Démarrer la mise en route avec DriveStartup

© MOVITOOLS®-MotionStudio - [CCUI* =e

Projet Editer Réseau Apercu Utiltaire  Réglages Fenétre  Aide
D@-BBoD E S {4}« + 1t 4 X |[*Scanning Lh) W
Projet/ Réseau 2| B] Page de démarrage outils x4 b X

Outil pour la mise en synchronisation interne
projet ou charger un

projet

e
iy - B [brivestortup pour Movi-pLc £ cou (oniiney: B [Synchronisation logicille (Online):

¥ | Réseau
L % Editeur technologique Motion (Online):
& Sérel COM 12Us8B) Sélsctionnanyads @ BE D Gl oo atice e poncoos
4 o:MDXs18 de connexion et i |technologiques =

configurer réseau

Diagnostic (a)

Gérer les jeux de
paramétres Scope (Online):
outil pour I'enregistrement des profils de

courbe & laide de la fonction Scope intégrée au

variateur

Travailler avec N —
I'appareil .
Moniteur de bus (Online):
R Scope DataLogger (Online): 4 Outil pour la surveillance et la définition de

ApplicationBuilder (Online):
B |outil pour la génération de visualisations et -2}
i i écil client

données-process provenant d'un bus de terrain

Editer vue

CANopen moniteur (Online):
B |outil pour la configuration d'une communication
CANopen

ONLINE

areils Online

-

I
Cliquer sur

2. Régler I'adresse SBUS

Informations sur appareil

Informations sur appareil

Cliquez sur "Reglages-usine” pour revenir
aux réglages-usine.

Informations sur appareil

EyEEEEEENE)

Etat variateur Verrouilage

Firmware appareil 18220916.12

Propriétés de communication

SBus Baudrate E

Renseigner 2 dans le champ SBus Adresse. Appuyer sur la touche =

E‘ Si besoin la vitesse de communication du SBus peut étre modifiée.
En standard la CCU communique a 500 kbauds.

EI Cliquer sur le bouton Next.
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Mise en service MOVI-PLC® en version CCU

3. Sélectionner le mode Mise en service MOVI-PLC®

Mode de mise en service

Mode de mise en service

Veuillez sélectionner le mode de mise en service souhaité.

0)E) 06 GEEVWE)

100 LIAOW

| oipnisuono @S

Concel | (&  Back Next

Cliquer sur le bouton MultiMotion / CCU.
E’ Cliquer sur le bouton Next.

4. Passer |'étape de mise en route du moteur

Mise en service moteur
Mise en service moteur

Veuillez exécuter la mise en service du moteur pour adapter l'appareil au moteur raccordé.

‘} Démarrer mise en service moteul

Démarrer mise en service moteur{

Cliquer sur le bouton afin de parcourir I'assistant de mise en route du MOVIDRIVE® B,

permettant la configuration du moteur.

E‘ Cliguer sur le bouton Next.

5. Charger les réglages dans le CCU

OOLIAOW -H

Le Movidrive B Drive Startup est terminé.

Pour transférer les réglages dans 'appareil sans quitter le Drive Startup,
cliquez sur "Transfert vers appareil".

&
5 Transfert vers appareil (PC —> appareil)

Pour transférer les réglages dans 'appareil et quitter le Drive Startup,
cliquez sur "Terminer".

Cliguer sur le bouton Terminer.

Résultat : Vous avez réglé le MOVIDRIVE® B pour un pilotage via le CCU. L'adresse SBus et la fréquence de
transmission SBus ont également été validées.
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Mise en service MOVI-PLC® en version CCU

3.

Communication avec le contréleur CCU

= MOVITOOLS'
MOTION STUDIO ,

Interface
Ethernet

Interface X37 Interface

SBus1 X12

Procédure : Réseau: Editer - " - — L]
Indications générales
= Relier le PC au CCU via Ethernet (aussi possible via USB)
Remarque concernant les interfaces de la MOVI-PLC® E‘”‘h'_‘""“'f’""”'*""” :2\”" e
» Avec USB : X35 By
» Avec Ethernet : X37 ‘
= Configurer la communication Ethernet dans MOVITOOLS® SE—
MotionStudio et scanner le réseau.
I Activer
Er— <] Activer Ethercat: non
Réseau | Apercu  Utilitaire  Réglages Fen _rl‘a fxz sl an
Epm  Créer. ——
Activer 3 = = I Activer
Ex Supprimer
Afficher désignation appareil 9 r
Afficher type d'axe - =l
@ Configurer tous les appareils...
|-|ﬂ Raccordements de communication... — ~ e
Mode remote... ‘ —
Caractéristiques... ¥ Options avancées OK Annuler
Résultat : E Réseau
?ﬁé Ethemet
o-44) 192168.104:CCU
% inteme
gy EtherCAT La communication Ethernet avec la MOVI-PLC®
51 SBus 1 est activée.
.49 2: MDX61B = Le MOVIDRIVE® B est affiché sur le SBus 1
: : .
-3 SBus2
% inteme

La fréquence de transmission SBus réglée dans le variateur doit étre identique a la fréquence de
transmission SBus du contrdleur CCU.

= Vérifier et le cas échéant madifier la fréquence de transmission SBus du contrdleur dans I'arborescence
paramétres du contréleur CCU:
45 |Arborescence [E5] MOVI-PLC DHF41E-Parameter|Paramétres et fonctionslinterfaces\CAN =
()
|| B @ MOVI-PLC DHF41B-Parameter
% E| @ Affichage de valeurs CAN)I
=] Affichage détats CAN 1 adresse par défaut [i]
=] Caractéristiques apparei CAN 1 time out paramétres par défaut [s] 0.100
-/=| Paramétres bus de temain i
/=] Pilote de communication CAN 1 time out données-process par défaut [s] 100
=] E/S binaires CAN 1 baudrate par défaut
. +[=] Données-process
B@ Paramétres et fonctions CAN 2
= Réglages et contriles CAN 2 adresse par défaut 0
—r— CAN 2 time out paramétres par défaut Is] 0.100
#a CAN 2 time out données-process par défaut [s] 100
[-{§# Bus de temain
CAN 2 baudrate par défaut 500 kbauds -
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Mise en service MOVI-PLC® en version CCU

4

A I'étape suivante, 'appareil doit &tre configuré afin de I'ajouter & la gestion de projet de MOVITOOLS®

MotionStudio.

Lorsque I'appareil est configuré, des données importantes sont enregistrées a partir du contréleur CCU

dans le dossier du

projet de MOVITOOLS® MotionStudio.

Il est recommandé de ne pas intégrer le firmware, la durée de sauvegarde en serait augmentée d’autant.
Le réglage correspondant peut étre effectué dans MOVITOOLS® MotionStudio dans le menu "Options”

-
Cptions

|1

Démarrage application

Divers

Fin de I'applicatif

Gestion de projet

Affichage

Pendant transfert var -—>PC et PC-->var. des données appareil...

Mode Online

...Sauvegarder automatiguement le projet

Communication

[ ...Inclure firmware pour MOVI-PLC

également du réseau.

confirmation

Applications externes

Fermer en guittant MOVITOOLS® MetionStudio

Lancer MotionStudio via TCI

Lors de |z suppression de I'appareil du projet, le supprimer

[] Afficher les derniers menus utilisés dans le menu contextuel

Exécuter fonctions de transfert de paramétres seulement aprés

MOVITOOLS®-MotionStudio

oK

W oner |

=  Configuration du contrdleur CCU

e  Entrer un nom d'appareil

E‘ Réseau = g‘:':lf DHF41B: Configurer appareil s — - u
B 13 Ethemet élect —
-4 192.168.10.4: CCU ki e MOVI-PLC DHF41B

] inteme Mise en route b L

= '} EtherCAT Signature (jusqu'a présent): |DHF41 E

: Applicatifs 3

-y SBus 1 SRS . Type d'axe: [MOVI-PLT DHF41E (PROFIEUS)
-4 2: MDXE
& ‘é:'us ; G § FrreaEEh [ie20 758 8.5
*ﬁ inteme b s s | Liaison de communication: IEthemet
Dacu 3
ApplicationBuslder » . . .
Attribuer un nom 3 I'appareil
\ E  Afficher état appareil Online IMoviF‘LC DHF41B
B Configurer appareil... | La si est dérivée des désignations des appareils :
Gérer jew de paramétres appareil » IMuu’iPLC DHF41B
Insérer médium »
| Ssupprimer ¥ Transférer signature dans appareil Online
[ oume | Carscésstiques.. MOVITOOLSS MotionStudic | Teminer | Anmuier
|

e L'appareil est ajouté au projet : = un dossier avec le nom de l'appareil est ajouté au projet.
Ce dossier est utilisé pour stocker toutes les données liées a I'appareil "MOVI-PLC® DHF41B".

Projet ! Communication

q

=8 ccu

Al vewPLC DHFEE

E; Réseau
a- H} Ethemet

"} inteme
i EtherCAT
-/ SBus 1

] sBus2

o "} inteme

- 49 192.168.10.4: MoviPLC DHF41B

------- 4P 2:mDxs1B

[oCuy
4 | Devices
4 . MoviPLC DHF41E
| ApplicationData
| FirmverareData
| UszerData
ju UserData

L Views

27.03.2015
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Mise en service MOVI-PLC® en version CCU USOCOME

4. Configurer I'Application Configurator (Module Universel 6DP)

L'applicatif "Module universel 6 DP" est piloté par I'API via 6 données process (mot de commande,
=i consigne de vitesse, accélération, décélération, consigne de position) et réalise, selon le mode
= d'exploitation et les valeurs du variateur, le positionnement du moteur.

Procéder d’abord au choix de I'applicatif, puis a la définition des parameétres pour I'applicatif.

1. Ouvrir I'Application Configurator

E Page de démarrage outils |

Général

Créer un nouveau
rojet ou charger un . .

Ero}et < Comparaison (Offline):

CQutil pour la comparaison des données appareil

(jeux de paramétres, variables IPOS, etc.)

3

Sélectionner mode
de connexion et

: Mise en route
configurer réseau

_ Arborescence paramétres (Offline):
s 3 5 £ oo Outil pour I'édition et I'affichage de tous les
Gérer les jeux de Gestion des données (Offline): parametres appareil dans une arborescence
paramétres claire
Applicatifs
Travailler avec
I'appareil
-N-' Application Configurator (Offline): II SyncCrane for MOVI-PLC (Offline):

2. Créer une nouvelle configuration

Page de demarrage

Application Configurator

- Configuration des applicatifs

- Diagnostic des applicatifs

- Moniteur données-process pour applicatifs
- Trace pour applicatifs

Créer nouvelle configuration Quvrir configuration I ‘ Ouvrir configuration I I

depuis contrdleur depuis fichier Biagnoatic ‘ \ VARIOLUTION'
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Mise en service MOVI-PLC® en version CCU

3. Ouvrir I'Application Configurator

CCU DHR41B

Axeunique Mutiaxe Effacer Fonction Simuiation Ervegistrer

= O Inteface  Adresse Type Donnés»qmas_ e
Désignation I contrleur  daxe  d'appareil Applicatif Nombre Disposibon  Configuration
| | | | | | Acomaten v |
0 SEW Controlle 2 | configuration | &

1' Band1 I sBUS_t 1 |MOVITRACE Transparent D 3 [ 3}l 5 )| configuration |v & E
2’ Band2 [0 saus.1 v| 2 movioRES }weuﬂvesdevo »| F (6 1| configuration |»| 4 |

Utilisation DP (e 11/120° OB

® Pogedémor,| (&) Précedent | Survant

configuration a été effectuée correctement, le pictogramme £ est remplacé par ¥

4. Définition des parametres pour l'applicatif

¥4 Application Configurator el=)

Levage: Universal 6PD (MOVIDRIVE)

Réglages de base
Type d'axe 3 |

Mode positionnement oui vl

Source position réelle ‘odeur mo! v

Synchronisation désactivé(e)

DEEEEEEEEEEEEEEE
Réglages de base

100 LIAOW

OIprISUOLOW @S

i

ah Charger configuration Annuler & Précedent Suivant
S dive Gmbi{ & Co. KG —

Sélectionner Mode positionnement Oui

E Cliquer sur Suivant
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Mise en service MOVI-PLC® en version CCU

5. Renseigner le rapport de réduction

-
¥4 Application Configurator

Levage:Universal_6PD (MOVIDRIVE)

Paramétres de mise a I'échelle

Mise a |'échelle position

Groupe d'appareils

Course
65536 Ink

= = | 125664
Umdr. g mm

Mise 3 I'échelle distanc

[ saisir facteurs de mise a I'échelle manuellement

Mise a |'échelle vitesse et accélération
Unités systéme MOVIDRIVE®

Base de temps

Nombre de chiffres aprés la virgule dans les données-process
Position

Paramétres de dynamisme

Rondter | &) F

o
Glisser-déposer @ derriére I'entrainement

o
E‘ Effectuer un double-clic sur @ saisir le rapport de réduction (par exemple 5/1)

r
Réducteur

[E=x=)
- el
Rapport de réduction du I —_— — A
) 1 O

et cliquer sur OK

E‘ Glisser-déposer @

E Effectuer un double-clic sur

derriére I'entrainement

@

a5l Roue motrice {ﬂ
Diamétre 200,000

et cliquer sur OK

EI Indiquer s comme unité pour la base de temps

EI Cliquer sur Suivant

10O @S0

saisir le diamétre de la roue motrice (par exemple 200 mm)

27.03.2015
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Mise en service MOVI-PLC® en version CCU

6. Controler et valider les limites systéme
.

—— e

¥.4 Application Configurator -

Levage: Universal_6PD (MOVIDRIVE)

Limitations

v —— Mode automatique
Vitesse maximale

& 3141593 [mm/s] Medseod

Accélération maximale
& 6283.185  [mm/s*]

Décélération maximale
&P 283.185  [mm/s2]

Vitesse maximale
& 1570.79%  [mm/s]

Accélération maximale
&P 3191593 [mm/s*]

Décélération maximale
& 3111593 [mm/s?]

rapide

&P 283,185 [mm/s] & 6203.185

[mm/s2]

Temps de phase
0.000 [ms]

Limites systéme

ol

S |

Cliquer sur Suivant

7. Paramétrer les surveillances

¥4 Application Configurator

|[Levage: Universal_6PD (MOVIDRIVE)

Entrées binaires

Affectation standard de I'entrée (DI1 - DI3) (Activer

Fins de course
Fin de course matériel [Actver
Fin de course logiciel négatif ~10000.000

Fin de course logiciel positif 10000.000

Surveillance vitesse

Fenétre de vitesse 100.000 [mm/s]

Surveillance position
Fenétre de position

Hystérésis position

Temporisation

w
5]
o
=
8
‘O
=
=
w

8. Paramétrer la prise de référence

Renseigner les paramétres de surveillance représentés et cliquer sur Suivant

¥.4 Application Configurator
|[Levage: Universal_6PD (MOVIDRIVE)

Prise de référence

Type prise de référence Fins de course positif
Référencer sur impulsion zéro
100.000

Offset de référence [mm]

500,000 [mm/s)

[mm/s]

Vitesse de balayage (vitesse de référence 1)
1100.000

T

Vitesse de dégagement (vitesse de référence 2)

i
i
i
i
P
L
- e
¥
|

o

Prise de référence

Randler &

Renseigner les paramétres de prise de référence représentés et cliquer sur Suivant

27.03.2015
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Mise en service MOVI-PLC® en version CCU

9. Terminer la configuration

¥.4 Application Configurator

Levage: Universal_6PD (OVIDRNE)

Q Enregistrer configuration
Auteur

)
l :r Documenter configuration
SEW

rodiive Gt d Co KG.

Cliquer sur Terminer

10. Synthése de la configuration

Configuration
&
I CCU DHR41B
,u % o
Axeunique Mlt-sxe Effacer | Foncton | Smuaton | Envegistrer

SMUIaton  1eface  Adresse
Désignation controleur  daxe

0 SEW Controfler

Données-process
Nombre Disposiion  Configuration

Applicatif
| Avtomatique + |
| conéguratuon |«
Transparent 3PD 3 Ws [conﬁguranon |v|

Band1 {" sBus 1 ~| 1
2 Band2 [ |[sBus_1 2

—
Module universel 6°D 6 |('6 |[11))] configuration |+ | & Iu

u Le pictogramme
Cliquer sur Suivant.

[Utitisation DP! 11/128

S TO0LIAOW

oW

v indique que la configuration a été effectuée correctement.
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11. Transfert de la configuration

Transfert PC-->var.

Q Enregistrer configuration compléte

i .
( . Documnenter configuration TiETT8

MotionStudio

Voulez-vous télécharger maintenant et redémarrer ensuite le

contraleur?
E‘ | [ o ]I [ Non

Hupiln S Pelerse (@) Sans logicdiel contréleur (uniguement réglages) (@ Uniguementréglages modifiés
Online (18234887 (/120 401
= Aveclogiciel contrdleur Tous les réglages
Offline (18234887 |(120 300

R Page demar & Précédent Suivant >

n La configuration est sauvegardée dans le répertoire du projet.
E Ouvrir la configuration sous forme de fichier PDF. Les réglages entrepris y apparaissent.
C

Sans logiciel contrdleur :
Uniguement réglages modifiés : seule la configuration de / des (I')axe(s)modifié(s) est chargée.
Tous les réglages : toutes les configurations de tous les axes sont chargées.

Avec logiciel contréleur :
Le logiciel contrdleur actuel est chargé avec la configuration de tous les axes.

Cliquer sur le bouton Transfert.

Cliquer sur le bouton

(][]
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5. Tester le déplacement de I'axe

Dans la fonction "Diagnostic" de I'Application Configurator, vous avez la possibilité de surveiller la
=‘ communication (sorties-process et entrées-process) de I'applicatif. Ceci permet de surveiller les

différents modes de fonctionnement.

Application Configurator

- Configuration des applicatifs

- Diagnostic des applicatifs

- Moniteur données-process pour applicatifs
- Trace pour applicatifs

= Ouvrir Ouvrir configuration i
rées ‘ ‘ depuis controleur ‘ ‘ depuis fichier Disgnastic [ImMAROLLRON

M .
ot de Con.5|gne de Accélération | Décélération | Position High | Position Low
commande vitesse
. Vitesse Courant de . ) Position Position
Mot d'état . . Réservé . 3 .
réelle sortie réelle High réelle Low

Signification des bits 11-14 dans le mot de commande

Bit14 | Bit13 | Bit12 | Bit11
0 0 0 0 |Réservé

Définition de vitesse

Mode Jogg

Prise de référence

Mode positionnement

o |O O |o
= O O |O
O |k (Fk |O

1
0
1
0

1. Piloter I'entrailnement en mode régulation de vitesse

» L'entrainement est déplacé en régulation de vitesse.
» Les fins de course logiciels ne sont pas activés.

Levage (Universal_6DP)

Levage (Universal_6DP)

o $[0000000000000000 - | [0 9 Jmot etat 00000000 - |
commande
|1 Bit00: Verrouillage [V] Bit00: Moteur tourne
[7] Bito1: Marche/arrét rapide % Bit01: Variateur prét
7] Bito2: Marche/Arrét BIt02: Axe référencé
7] Bito3: [¥] Bito3: Consigne atteinte
|7 Bitoa: [V] Bit04: Frein débloqué
"] Bit05: (] Bit0S: Défaut variateur
7] Bitos: Reset défaut = 7] Bito6: Avertissement
7] sito7: (7] Bit07: Défaut Applicatif
] Bitos: Start
@ 5itoo: Positif 1 [010]vitesse relie
T Bit10: Négatif Courant desortie [*0.1] 92
] Bit11: Mode 240
7] Bit12: Mode 21 | | [012]Réservie) 0
Bit13: Mode 242
5 Bitt: Mode 243 [0°13 Jpositionréelle [mom ] 2517
7] Bit15: /FdC log.
[1 10 consigne devitesse [mmjs ] 3000
[1 11 |Accétération [mm/s~2] 6000
[1 12 |péceiération [mm/s~2] 6000
[1 13 | consigne de position [mm ] 0

u Mot de commande pour sens de rotation positif
Consigne de vitesse et rampes
ol Mot d'état : Bit 03 consigne atteinte = 1 si I'entrainement atteint la vitesse de consigne
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2. Piloter I'entrainement en mode Jogg

= L'entrainement est déplacé avec la vitesse Jogg définie.
= Les fins de course logiciels peuvent étre activés.

Levage (Universal_6DP)

[1°10|consigne devitesse
[1 11 |Accélération
[112]|pécélération
[1 13 | consigne de position

:J‘ Bit03:
[ itos:

[0 10 Jvitesseréslie
[ Bitt0: Courant de sortie
] Bit11: Mode 240
7] Bit12: Mode 2*1 [0 12]Résenvi(e)
] Bit13: Mode 22 i
[7] Bit14: Mode 23 [0 13 Jpositionréelle

LBit15: FdC log

] Bit00: Verrouillage
[V] Bit01: Marche/Arrét rapide
[V] Bit02: Marche/Arrét

] Bit05:
| Bit0s: Reset défaut

[mm/s ] 3000

[mm/s~2] 6000

B [mm/s~2] 6000
[mm ] 0

[0 9 |Mot getat

Levage (Universal_6DP)

[¥] Bito0: Moteur tourne

(V] Bit01: Variateur prét

[V] Bit02: Axe référencé

("] Bit03: Consigne atteinte
[] Bito4: Frein débloqué
[ Bit05: Défat variateur

] Bit0s: Avertissement

o I - I >

3. Piloter I'entrainement en mode Prise de référence
= L'entrainement est référencé en fonction des parameétres de prise de référence réglés.

Levage (Universal_6DP)

Levage (Universal_6DP)

(19 Jmotde G

0000000000000000 -

commande

[] Bitoo: Verrouillage
Bit01: Marche/Arrét rapide
Bit02: Marche/Arrét

Bit03:

Bitd4:
Bit05:
Bit0S: Reset défaut

o o

Bit07:
jeiop st |
] Bit0s: Positif
Bit10: Négatif

<

Consigne devitesse
[1 11 ]Accétération
[1 12| Décélération
[1 13 ] consigne de position

[¥] Bit11: Mode 20
[¥] Bit12: Mode 2°1
[T] Bit13: Mode 242
[7] Bit14: Mode 213
[] Bit15: IFdC log.

[mm/s ] 3000

[mm/s~2] 6000

[mm/s~2] 6000

[mm ] 0

[0 9 Mot gitat

i

[010]vitesseréelle
[0 11 courant desortie

o 12]rssenete)

[0 13]Positionréele

00000000 - |

] Bito0: Moteur tourne

| Bit03: Consigne atteinte
[”] Bito4: Frein débloqué
[] Bit0S: Défaut variateur
(] Bit0s: Avertissement
[] Bit07: Défaut Applicatif

B 1

[mmjs ] )
[r0.1] 0
[

4. Piloter I'entrainement en mode positionnement
= L'entrainement est positionné de maniere absolue sur la position de consigne.

Levage (Universal_6DP)

<

[1 9 |Motde

tommalli

Cunsignedevitss:
[1 11 |Accélération
[1 12 |pécelération

Elcansignede position

Levage (Universal_6DP)

0000000000000000 - |

[] Bit00: Verrouillage
[¥] Bit01: Marche/Arrét rapide
[V] Bito2: MarcheiArrét
[] Bito3;

[7] Bito4:

[] Bitos:

[] Bit06: Reset défaut
[T Bit07:

|3 5itos: Start

[] Bitos: Positif

[] Bit10: Négatif

[] Bit11: Mode 20
[T] Bit12: Mode 21
[¥] Bit13: Mode 2/2

[] Bit14: Mode 23

L1 Bit15: FdC log

[mm/s ]
[mm/s~2]
[mm/s22]

[mm ]

3000
E —

6000

10000

[0 9 |mot getat

Vitesse réelle
Courant desortie
Réservé(e)
Position réelle

00000000 - |

(] Bit0O: Moteur tourne
[¥] Bit01: Variateur prét
Al i i

V] rein debloque

[] Bit0s: Défaut variateur

[”] Bit06: Avertissement

[] Bit07: Défaut Applicatif
[mm/s J

[0.1]

C

2
0

0

Mot de commande pour
sens de rotation positif

Consigne de vitesse et
rampes

Mot d'état

L'entrainement tourne a la
vitesse Jogg définie

Mot de commande pour
prise de référence de type 8

Le mot d'état envoie un
signal lorsque I'entrainement
est référencé.

La position réelle est mise a
I'offset de référence
paramétré.

Mot de commande pour
mode positionnement

Consigne de vitesse / accél.
/ décél. / position

Le mot d'état signale que la
position est atteinte

La position réelle
correspond a la position de
consigne
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La consigne pour le déplacement de 'axe est définie depuis I'API. Le moteur n'est déplacé que si les

_‘ valeurs limites ne sont pas dépassées et si le variateur est libéré par les bornes.
Marche o e Définition de la consigne par I'API
Vitesse - Mot de commande avec Marche

- Valeurs de position

Accélération - Vitesse/rampes

Décélération

1 10 |Consigne devitesse Lmms ) 3000
1 11 Accélération [mmis~2] 6000
Position %w,.,m e =
Valeurs Limitation des déplacements de
limites I'axe dans I'Application-
Configurator :
- Fins de course logiciels
- Vitesses max.
- Accélérations max.
= Message de défaut si valeurs limites
dépassées
N I 03, rivées binsires varitor 5| Libération par les bornes du
? NDEnln?e hfna\re DIog ] Nerruu\HagAE Variateur SEW .
. 031 Entrée binaire DI01 [] Droite / A&t
032 Entrée binaire DI02 [[] Gauche / Arét
033 Enlrée binaire DIO3 Mveacre/ae | - Fins de course matériels
024 Entrée binaire DI04 [Jwi/ea | - Marche
035 Entrés binsire DIOS Cernz || - Verrouillage
036 Entrée binaire DID6 [] Sans fonction
037 Entrée binaire DIO7 [] Sans fongtion

; 01234567
039 Entrées binaires DIOO..DIO7
I O A [

Le moteur se déplace vers la position de consigne

= Un enregistrement scope est également possible :

Vue d'ensemble | Moniteur DP | | Trace \ Diagnostic avancé

Canal 1 N 5 5 5
- - SEW Application Configurator Trace Enregistement déman:30/05/2013 15:57:29
Variable No. O S, N . 8méié:30/06/2013 15:57:43
éﬂ 3 . . ! '|——_Canal 1: Position Unité utilis., No.: 3
( Canal 2 10 1 : : : ]
Variable No. :
; s 4 : ]
Canal 3 & :
i = & :
Variable No. =] :
0 = :
E 4 1 : g
Canal 4 £ ;
Variable No. 5 1 f ]
0 :
0 :
Base de temps E}[msl £
-2 1 | 1 i 1 L
; - ! ' |—— Canal 2: Vitesse Unité utilis, No.: 3
3000 + ¥ % 7 E
2000 + 3
- 1000 + 3
(4 -
= 1000 + ] =
-2000 + E :;
-3000 + 2
4000 L L L i L L
Enregistrer les courbes-Trace 0 2 4 6 8 10 12 14
Durée [ms] (1073)

| R Page démar
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6. Synchronisation de vitesse avec le Module Universel 10 DP

Exemple d'une synchronisation en vitesse de 2 entrainements avec |'applicatif Module Universel 10 DP

La synchronisation des axes maitre et esclave(s) peut étre utilisée, par exemple dans le

=‘ domaine du convoyage, pour le pilotage de convoyeurs a bande fonctionnant a la méme
- vitesse.

1. Démarrer I'Application Configurator et configurer les axes

E

£

I CCU DHR41B
Axeunigue Mult-axe Effacer Fonction S\m\Eﬁen Enregistrer

Simulation Interface  Adresse Type Dannéa—p_rocai . X
Désignation contréleur  d'axe  d'appareil Applicatif Nombre Dispostion  Configuration
| | | | | Avtomstique - |

0 W Gl : v
1 h Axis_1 ] [ssus_t v| 1 [movimas ~ [ Module universel 10PD + |10 { 3 .. 12 || configuration |+ | /& E
2 h Axis_2 [] [seus_1 -] 2 [mowiaxs ~ | Module universel 10PD +| 10 |( 13 ./ 22 | | configuration |+ | 4

Insérer les deux axes et sélectionner l'applicatif Module universel 10 DP.

Cliguer sur "Configuration" et procéder a la mise en service des axes.

Axis_1:Universal_T10PD (MOVIAXIS)

Synchronisation I Maitre vI

{ Réglages de base

Type d'axe [Linéaire v]
Mode positionnement [oui v]
Source position réelle Codeur 1 - @

Axis_2:Universal_10PD (MOVIAXIS)

{ Réglages de base

Type d'axe [Linéaire v]
Mode positionnement [oui v]
Source position réelle [Codeur 1 v]@
Synchronisation | 1 |I [Esdave sur axe configuré v]l

Lors de la premiére étape de mise en service de l'axe 2, sélectionner ici "Esclave sur axe
configuré”
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2. Tester le synchronisme des axes dans le moniteur DP

Sélectionner dans I'axe 2 le mode Synchronisation en procédant de la maniére suivante

Diagnostic

Vue d'ensemble | | Moniteur DP | Trace | Diagnostic avancé

= )
%95 ctf] | g2 Actualiser |@ Suppr. DPIn ﬂ‘
-
\ +
Données d'entrée bus de terrain (API superposé->Contréleur) . Données de sortie bus de terrain (Contréleur->API superposé)
¥
MX2 (Universal_10DP) i MX2 (Universal_10DP) i
[1 13 [mot de commande J[0000000000000000( - | [0 13 Mot détat n (00000000 -]
[] Bitoo: Verrouillage V—.msuéeue [Tour/s ] 0
[¥] Bit01: MarchelArrét rapide
[¥] Bito2: MarchesArrét [0715 Jcourant desortie [*0.1] 0
] Bito3: .
] bitoa: Réserve(e) i
L] Bitos: [0 17 |Position réelle [Tour ] 51
[ Eitos: Reset défaut g
] BitoT:
[¥] Bitos: Start
[] Bitos: Positif MDtdeSDUS-aﬁt
BT Mede 20 [o20 |Entrées binaires 0000000000000000
[¥] Bit12: Mode 21 Mesure 2 0
Bit14: Mode 23
B /F o 1og = E
@ Consigne devitesse [Tourfs] 0
[1 15 |accélération [Tourfs~2] 0
Décélération [Tour/s*2] 0
Cuns'\gnedeposit‘\un [Tour ] 0
[1 19 Mot de sous-commande E [} 50 00000000 -
[1 20 |sorties binaires C 00000000 - |
@ Consigne 2 0

Dans le mot de commande, sélectionner le mode principal "Synchronisation”

Mode Bit 14 | Bit 13 | Bit 12 | Bit 11 Mode de fonctionnement principal
0 0

Réservé

Définition de vitesse

Mode Jogg

Prise de référence

Mode positionnement

Mode positionnement - TouchProbe
Synchronisation

Mode d'urgence

N[O [W|N|(F
PP |IPO|O|O|O
PP [O|O(FR|F|O|O
RO |O(FR|O|F|O

El Dans le mot de sous-commande, sélectionner le sous-mode "60" Synchronisation de vitesse.
Définition de vitesse OU Mode Jogg Aucun sous-mode de fonctionnement disponible

Mode prise de référence 0 : Correction point zéro statique (standard) (correction point O des paramétres
de mise en service)

30 : Correction point zéro statique

31 : Correction point 0 variable (définir la consigne de position au moyen du
mot de données d'entrée bus de terrain I5/16 (consignes de position)

Mode positionnement 0 : Consigne de position absolue (standard)
40 : Consigne de position absolue

41 : Consigne de position relative positive
42 : Consigne de position relative négative

Mode positionnement - TouchProbe 0 : Consigne de position absolue (standard)
(TP) 50 : Consigne de position absolue

51 : Consigne de position relative positive
52 : Consigne de position relative négative

Synchronisation 60 : Synchronisation de vitesse

Mode d'urgence 70 : Mode d'urgence sans codeur externe

El Cliquer sur "Actualiser”

n Dans le sous mot d'état, le synchronisme de vitesse est indiqué par " 60"
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Sélectionner dans I'axe 1 le mode Consigne de vitesse en procédant de la maniére suivante

Diagnostic

Vue d'ensemble DgnniteurDP Trace Diagnostic avance

E;C;?: Pilo % Actualiser p Suppr. DPIn j
& EEl

Données d'entrée bus de terrain (API superposéf:vcomréleu

Données de sortie bus de terrain (Contréleur->API superposé)

[1 1 |Mot de commande (0000000000000000 - | Mot d'état
[1” 2 [sorties binaires 0000000000000 000 - || [0 2 |Entrées binaires [(0000000000000000 - |
[1 3 Jmotdeconmande &) @00 00000000000000 - || [03 Motdérat v (00000000 -]

| s |44 m|m

Contréleur SEW

[C] Bit00: Verrovillage 2 \ﬁtesse réelle u [mmjs ] 50
glig; m::i:;’i:: resnde Courant desortie [*0.1] 0
B e Réservé(e) 0
E D et détae Pasition réelle = =
[ Bito7:
oo posict Mot de sous-état G o
= T [0 10 Jenwées binares [(0000000000000000 |
e :

[] Bit14: Mode 2*3

Cons'\gnedavitesse [mm/s ] 50 .
[o 13 ]mot gétst v (00000000 -]
[1 5 |acceiération [mm/s~2 ] 10000
[1 & |pécatération [mm/s*2] 10000
Courantdesortie [*0.1] 0
Cuns'\gnedapusitiun | 0
Réservé[e) 0
|0 17 pasitionréelle [ mm ] 332684
Tocecsomanmne @
Sorties binaires
0000000000000000L- (55, 9 o
Eltons'\gnez 0

[ a0 [Entrdar hinsirae fTaaasaasaaaasaasaaan _ |

Dans le mot de commande, sélectionner le mode de fonctionnement principal "Consigne de
vitesse"

E‘ Renseigner la "Consigne de vitesse", I Accélération” et la "Décélération”

Cliquer sur "Actualiser"

u Les axes 1 (maitre) et 2 (esclave) tournent a la méme vitesse réelle.
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7. Annexe

Les possibilités d'utilisation des applicatifs CCU avec les controleurs SEW et les variateurs SEW sont
o représentées dans le tableau suivant.

DHx21B Standard / MOVIFIT®-FDC TO

Hardware controleur ! ﬁ :
Type de variateur m
® MOVIGEAR® SNI ® ® ®
MOVIDRIVE B ® MOVIPRO  ADC MOVITRAC B MOVIAXIS
MOVIGEAR  DSC
Mode transparent A M
Consigne de vitesse s 4} M
Pps. a petite/grande 7 7
vitesse
Positionnement par bus 4} 4} 7t
Module universel ] [} °

DHx41B Advanced / MOVIPRO® ADC

Hardware controleur

Type de variateur

®_ MOVIGEAR® SNI ® ® ®
MOVIDRIVE B ® MOVIPRO ~ ADC MOVITRAC B MOVIAXIS
MOVIGEAR DSC
Mode transparent s | M |
Consigne de vitesse 4] 4] w° o o
Pps. a petite/grande v v
vitesse
Positionnement par bus o~ “ ot 4|
Module universel o ™ ™ W |
SyncCrane M T2
Tlr,ansst_ockeur a économie 7 T2 7712
d'énergie
Handling Kinematics M T2 M T2

! pas de régulation de position (codeur intégré, p. ex. EI7C/ ou détecteur de proximité, p. ex. NV26)
2 Uniquement Module Universel 4DP
% Consigne de vitesse 1DP ou 3DP
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