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. Connexion au variateur

I MOVITOOLS® MationStudio
Projet Editer  Réscou  Apercu  Uilitaire  Réglages  Fenétre

- EBED BB 1+ > X Scanning

Bienvenue dans MOVITOOLS® MotionStudio

MOVITOOLS”
MOTION STUDIO

Willkommen! Welcome! Bienvenue!

O @ Nowesu pru‘e\o
Effacer la liste

& O Ouviir un projet
Ci\Users¥fafsav\Dacuments\Projet_Ofine\Projet_Offine.sewero)
Autre projet.

[] Touiours lancer le dernier projet
MOVITOOLSS-MofionStudio 2 s

Etat des appareils Online

Lorsque vous lancez le logiciel, la fenétre ci-dessus apparait. Dans un premier temps, nous allons
créer un nouveau projet. Il est également possible si besoin, d’ouvrir directement un projet déja

existant.

9 Clic sur « OK ».
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B MOoVITOOLS® MetionStudio - X
Projet  Editer Réseau  Apercu  Utllitaire  Réglages  Fenétre  Aide m
Dw-HhbD®E 1+ 2 X | [t Scanning
Nouveau projet x
Ingications générales
Désignation du projet:  [ZP01 - MOT| J
Ré bl [Crusersin Rechercher...
Limiter le nom de I'sppareil 3 14 caractéres (standard) oy
Fichier de projet [C:\Users ipfixav \Documents\ZP01 - MOT\ZPO1 - MO sewpro) ]
Auteur [ ]
Description
Rése:
B, Réscou (Sériel) R
v
E5
X
MOVITOOLSS:NotonSiudio 4 EX
[ onr | —

o Il faut a présent attribuer un nom a votre projet. Sachant que plusieurs variateurs peuvent étre
sauvegarder sous un projet, en général 'on donne un nom de zone de production ou de machine au

projet.

o Clic sur « OK ».
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£ MOVITOOLS® MotionsStudio - [ZP0T - MOT] X
Projet  Editer Réseau Apercu  Utiliaire  Réglages  Fenétre  Aide ;m
Ne-F B0 E GO0 X | [# Scanning IH

Projet | Réseau 2 e apx

Sélectionner mode de connexion

2 Z°01- Mo

Créer un nouveau
projet ou charger un

prejet {'E Activer mode Onling

raccordés.

e permet de travailler directement avec les apparei

Sélectionner mode

de connexion et 5
Confrgurer réseau Activer mode Offline : le mods Offline permet de travailler avec les apparails simulés dans le projet.

Gérer les jeux de Exécuter taches dans le réseau

paramétres

4 |toncer scanning Gnline « recherche des appareils dans le réscau

Travailler avec
I'appareil

Configurer les raccordements de communication : permet de dsfinir les interfaces et les paramatres de communication.

Editer vue

[+ Scanning Online (Tout)

{1 Raccordements de communication.

Caractéristiques.

Agrandir arborescence

Réduire arborescence

onine!

ONLINE

Il faut maintenant configurer la communication entre le variateur et le PC. Pour cela, clic droit sur

« Réseau », puis « Raccordement de communication ».

B MoviTooLs ® Metienstu -Mo1]
Projet  Editer Réseau Apercu  Utllitsire  Réglages  Fenétre  Aide

DE-dBD e E 1F > | [# Scanning 4

Projet | Réseau 2 e apx

Sélectionner mode de connexion

o2 ZP0i -
Créer un nouveau
projet ou chargerun | | 1
projet T.“J' Activer mode Onlin e permet de travailler directement avec les appareils raccordés.
Sélectionner mode
oy s activer mode Offline : le made Offline permet de travaller avec les apparsils simulés dans le projet.
Gérer les jeux de Exécuter taches dans le réseau
paramétres
Configurer les raccordements de communication X
[ |toncer scanning Gnline : recherche des apps
Travailler avec
Iappareil Port COM: 2 (UISE). Baudrate: AUTO
Configurer les raccordements de communics
Editer vue
3, Senel COM 2 USE)
Activer
oK Annuler

|MOVITOOLS= MofionStudio

onine!

ONLINE
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Cette sélection dépend du choix du raccordement coté variateur et non coté PC. En cas de connexion
avec un USB11A choisissez « Sériel ».

Ensuite clic sur « Editer ».

B moviTooLs® M [2P01 - M0T] - x
Projet  Editer Apercu  Utiitaire  Réglages  Fenétre  Aide m
Ds-HBOD B BE 1 X | [+ Scannin g FEl ]
Projet | Réseau 2 me " Ia | xdbx
ﬂ ZP01-MO01 Sélectionner mode de connexion
Créer un nouveau
projet ou chargerun | | 1o o X
projet 7_05 Activer mode Online : le mode Online permet de travailler directement avec les appareils raccordés, onke
& ode .]
dece - (Activer mode Offline : le mode Offline permet de travailler avec les appareils simulés dans le projet. '
—
Exécuter taches dans le réseau
Configurer | S % -
D Lancer scanning Online : recherche des app:
(1) Seriel —i e
Travailler a e b °r
Vapparel
J Reglages de base | Réglages avances |
=] [contizurer es raccordements de communics
| 5 ™~
Editer vue
Port COM: 2(USB) - I
N =u=a 8 I
Baudrate [ P Y] (Sizndard AUTO) F
[ A re=eau [ E
3 Sérel (COM 2 USB)
lier
Annuler
MOVITOOLS jy6vITOOL S8-MotionStudio 9 ool :

ONLINE

8/

Dans « Port COM », choisissez IMPERATIVEMENT le port avec « ...(USB) ».

o Clic sur « OK ».
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‘D MOVITOOLS ® MotionStuio - [ZP01T - MOT] - x
Projet  Editer Réscau Apercu  Utlliaire  Réglages Fenétre  Aide m
DE-HBOD BB 1 X | [+ Scannin g FEl )

BEE e 2| B Page de démarrage outils Tdbx
ﬂ ZP01- MO1

e _,l_r
|
]

ONLINE Etet des appareils Online

Il est INDISPENSABLE d’étre « ONLINE » pour pouvoir scanner le réseau. Si ce n'est pas le
cas, il faut passer en mode ONLINE via ce symbole.

£ MOVITOOLS® MotionStudic - [ZP01 - MOT
Projet  Editer  Réseau f:  Reglages Fenétre Aide m
Ow-d B0 = 2 | [ Scannin 9 4

@ Il faut maintenant scanner le réseau pour détecter notre variateur, pour cela clic droit sur « réseau »,
puis « Scanning Online (Tout) ».
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©) MOVITOOLS ® MotionStudic - [ZP01 - MOT]*

Projet Editer Réseau Apercu  Uitiitaire  Réglages
DE-B Bo = 1F X
Projet | Réseau L3

B Page de démarrage outils

2 Z°01- M0

Créer un nouveau
projet au charger un
projet

Sélectionner made
de connexion et
configurer réseau

Gérer les jeux de
paramétres

Travailler avec
I'appareil

Editer vue

B Réssau
- Sénel COM 2 USB)

fsans nom]

Type dapparei: MOVIDRIVE® B

Signature: [Pas de signature]

Type daxe: MDXG1B00155
18220

543
- Fimware apparei 6

22

non configuré

(outis accessibles unique

Fenétre  Aide

[t Scanning a

Général

Comparaison (Online)
Outil pour Ia comparaison des données appareil
(Geux de parametres, variables IPOS, etc.)

Mise en route

Gestion des données (Online):
Outil pour la gestion des jeux de paramétres
indépendante de la gestion des projets

Mode manuel (Online
Gutil pour le test de I'entrainement aprés la
mise en service

O  |Regulateur process (Online):

Applicatifs

Coupe & Ia valée (Online)
‘ Outil pour Ia configuration d'une coupe & la

volée

Pilotage de grue (Online):
Gutil pour Ia configuration d'applications de
arue

nent ONLINE) par tableau (Online):

ONLINE

outil pour le positionnement sur des valeurs
tableau

Programmation

|assembleur 1POS (online)
Cutil de programmation en langage assembleur
POS®

Editeurs technologiques

Privactartin naie MOWI-BI £ 4 £ (finline)

Mise en route (Online):

Assistant de mise en route pour adapter le
@ |Jariateur au moteur et ptimiser la boudle de
régulation

Mise en route moteur linéaire (Online)
@& [outil pourla mise en service d'un mateur
linaire

Manuel de migration MOVIDRIVE A --» B
9@ |(oniine):

Drivesyne pour MOVIDRIVE (Online):

Positionnement par bus (6 BF) (Online):
¥  |outil pour e positionnement avance via un bus
de terrain (avec six donndes-process)

Positionnement par tableau par bus de terrain
(Online):

Outil pour le positionnement sur des valeurs
tableau provenant dun bus de terrain

Compilateur IPOS (Online):

El
jpos

mm  |Synchronisation lagicielle (Online):

outil de programmation en langage compilateur
1POS®

Arborescence paramétres (Online)
Outil pour I'édition et 'affichage de taus les
paramztres appareil dans une arborescence
claire

Mise en route haute frequence moteur FR
(Online):

Enrouleur/dérauleur (Online):
Outil pour la configuration d'une application
enrouleur/dérouleur

Positionnement par bus (Online:
Outil pour le positionnement via un bus de
terrain (avec trois données-process)

Positionnement par TouchProbe par bus
Gnline
Outil pour le positionnement par TouchPrabe

ENIENIEY|

Editeur technologique Motion (Online)
kil mowir 1n confinrstinn de fanrtinn

|Activation exécution technologique (Online):
Outil pour I'sctivation des niveaux d'utilisation
des fonctions technologiques

ade manuel haute frequence moteur FR
(Online):

Indexeur madulo (Online):
Outil pour le positionnement moduls

Positionnement par codeur absolu (Online):
outil pour le positionnement sur valeurs
absolues (sans codeur mateur)

E1EY ikl

@ Si tout s’est bien passé, le variateur doit apparaitre dans I'arborescence « Réseau ».

) MOVITOOLS ® MotionStudic - [ZP01 - MOT]*

Projet  Editer Réseau Apercu  Uiliaire  Reéglages
DE-d Bo = 1F x
Projet | Réseau 2| B] Page de démarrage outils

o3 ZP0T-MoT

Créer un nouveau
projet ou charger un
projet

Sélectionner mode
de connexion et
configurer réseau

Gérer les jeux de

y paramétres
i

Travailler avec
I'appareil

Editer vue

B, Réscau
- Sénel COM 2 USB)

i

MDX61B0015-5A3

ONLINE

Fenétre  Aide

[+ Scanning a

Online

Général

Comparaison (Online):
outil pour Ia comparaison des données appareil
(jeux de paramétres, variables IPOS, etc.)

Mise en route

Gestion des données (Online)
Outil pour Ia gestion des jeux de paramétres
indépendante de Ia gestion des projets

Mode manuel (Online
Gutil pour le test de 'entrainement aprés la
mise en service

O |Regulateur process (Online)

Applicatifs

Coupe 4 Ia volée (Online)
Gutil pour Ia eonfiguration dune coupe 3 la
volée

Pilotage de grue (Online):
1 T [outil pour Ia configuration d'applications de
grue

Positionnement par tableau (Online):
outil pour le positionnement sur des valeurs
tableau

Programmation

== |Assembleur IPOS (Online):
I outil de programmation en langage assembleur
POSE®

Editeurs technologiques

Privackartin R MOTBIC / CO1 (Anline s

Mise en route (Online)
;  |Assistant de mise en route pour adapter le
@ |Jariateur au moteur et ptimiser [a boudle de

régulation

Mise en route moteur linéaire (Online)
@&  |outil pourla mise en service d'un moteur
linaire

: [Manuel de migration MOVIDRIVE A --> B
a (Online):

Drivesyne pour MOVIDRIVE (Online):

Positionnement par bus (6 BF) (Online):
%% |outil pour le positionnement avance via un bus
de terrain (avec six donndes-process)

Positionnement par tableau par bus de terrain
(Online):

outil pour le positionnement sur des valeurs
tableau provenant dun bus de terrain

Compilateur 1PO5 (Online):

[E
jpos

@@  |Synchronisation logicielle (Online):

Outil de programmation en langage compilateur
1POS®

Arborescence paramétres (Online)

Outil pour I'dition et 'affichage de tous les
paramztres appareil dans une arborescence
claire

Mise en route haute frequence moteur FR
(Online):

Enrouleur/dérauleur (Online):
& |outil pour |2 configuration d'une application
enrouleur/dérauleur
E
E

Positionnement par bus (Online:
Outil pour le positionnement via un bus de
terrain (avec trois données-process)

Positionnement par TouchProbe par bus
nline
Outil pour le positionnement par TouchPrabe

Editeur technologique Motion (Online)
AUl e 1 eanfimieatinn A= fanrtinne

|Activation exécution technologique (Online)
Outil pour I'activation des niveaux d'utilisation
des fonctions technologiques

ode manuel haute frequence moteur FR
(Online):

Indexeur madulo (Orline)
Outil pour le positionnement moduls

Positionnement par codeur absolu (Online):
Outil pour le positionnement sur valeurs
absolues (sans codeur moteur)

)le]f  [o]l8]
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On peut maintenant transférer notre variateur tels quels dans la partie projet, cette premiére
sauvegarde sera mise a jour aprés modification de parametres en quelques clics.

Pour cela vous faites un clic gauche que 'on garde maintenu sur le variateur, et 'on va simplement le glisser
dans la partie supérieure.

8 movitooLse u Fi 0 - ¢
Projet  Editer Réscau Apergu  Uilliaire  Réglages Fenétre  Aide EW
Ds-HBOD B BE 1 X | [+ Scanning | a
Bl 2| B Page de démarrage auils Tapx
ﬂ ZP01- MO1 Général @ ~

Créer un nouveau

rojet ou charger un

i t Comparaison (Online):

2 |outil peur la comparaisen des données apparil
(jeux de paramétres, variables 1POS, etc.)

Sélectionner mode

de connexien et [r— o)
configurer réseau

. Mise en route (Online): Arborescence paramétres (Onling):
Gz (s s (o R g |Assistant de mise en route pour adapter Ie Outil pour I'edition ct I'affichage de tous les
Outil pour I3 gestian des jeux d & 2 3

indépendante ds [53ns nom]: Configurer appareil X

|Activation exécution technalogique (Online):
Outil pour I'activation des niveaux d'utiisation
des fonctions technologiques

Gérer les jeux de

paramétres
MOVIDRIVE®
Mode manuel (q e
Mode manuel haute frequence moteur FR
Trave Outil pour le teg Signature (jusqui présent):  |Pasdesgnatrel] | Onine)
I'appai
°P Type daxe: MDXE1B0015:543
Firmware appareil: 1822091622
Eaain Regulateur proc] R e Sl EOMZIN=HY
Applicatifs ()

Coupe a la volé
Gutl mour lo o Atiibuer un nom (14 ceractéres max.) & [apparil b Indexeur madulo (Grline):

: Outil pour le positionnement modula
volée [Transiation 1 [ 13 ]

pilotage de grug
Outil pour Ia <o 3

ositionnement par codeur absolu (Online):
util pour le positionnement sur valeurs

B, | Réseau
-] Sérel €COM 2 USB)
0 ars o]
|

arue absolues (sans codeur moteur
MDX61B0015-5A3
T e Terminer Aoner

Positionnement par tableau (Online) e T A T Lty Positionnement par TouchProbe par bus

Outil pour le positisnnement sur des valeurs »é Skl per le positionnement sur des valeurs %  |(online):

tableau g Outil pour le positionnement par TouchProbe

tableau provenant d'un bus de terrain
e =

|Assembleur 1POS (Online):
Gutil de programmation en langage assembleur
1POS®

Compilateur IPOS (Online):
Outil de programmation en langage compilateur
1POS®

Editeurs technologiques =)
Editeur technologique Matien (Online):

53 Privestartin nane MOWT-PIC 4 CO1 fOnline) W  |Synchronisation logicielle (Online): kil nanr la canfinnratinn de fancrinns

[ Etat

v

pareils Online

Suite a cela, la fenétre ci-dessus apparait. Cette derniére vous permettra d’affecter un nom a votre
variateur. Dans I'exemple on lui donne le nom du mouvement qu’il exécute « Translation ». Pour finir,
Clic sur « Terminer ».



Tutoriel ; Mise en route

Positionnement par bus 6 DP

USOCOME

© MOVITOOLS® MotionStudio - [ZP01 - MOT]

Projet  Editer Réseau
Ow-dBo =

Projet/ Réseau

o2 Z°01-M0T

R | Transiation

Transiation

B Réssau
(5-Jf| Sérel (COM 2 USB)

v

OFFLINE

Apercu

L3

2

~Type dapparei: MOVIDRIVES B
- Signature: Transatio
daxe: MDX

-Fimware appareil: 1822

Utilitaire  Réglages

Page de démarrage outils

Créer un nouveau
projet ou charger un

Gérer les jeux de
paramatres

¥
I'appal

Editer vue

e

MDX61B0015-5A3
Translation

Fenétre

X | [t Scanning

Aide
4

Général

Comparaison (Offline):
Outil pour Ia comparaisen des données appareil
(Geux de paramétres, variables IPOS, etc.)

o

Mise en route

Mise en route (Offline):
|Assistant de mise en route pour adapter le
variateur au moteur et optimiser la boucle de

-

régulation
_ |mise en route moteur linéaire (offline):
«B  |outil pour la mise en service d'un moteur
lingaire
. [Manuel de migration MOVIDRIVE A --> B
@ |(cffine):

Applicatifs

Coupe 4 Ia volée (OFfline):
‘ Outil pour la configuration d'une coupe & la
volée

pilotage de grue (Offline)
1 T |outil pour I configuration d'applications de
grue

|

Positionnement par tableau (Offline):
Outil pour le positionnement sur des valeurs
tableau

Programmation

assembleur 17OS (offline)
Cutil de pragrammation en langage assembleur

Editeurs technologiques

=

~ MAVT_DI & J A1 (A=)

Arborescence paramétres (Offline):
Outil pour I'édition et 'affichage de tous les
paramétres appareil dans une arborescence
claire

Mise en route haute frequence mateur FR
(Offline):

W |DriveSync pour MOVIDRIVE (0ffline):
Positionnement par bus (6 DP) (Offfinc):
& |outil pour le positisnnement avancé via un bus

de terrain (avec six données-process)

Positionnement par tableau par bus de terrain
(Offline):

Outil pour le positionnement sur des valeurs
tableau provenant d'un bus de terrain

B |Compilateur 170S (Offline)
Outi de pragrammation =n langage compilateur
IFOS  |1p0S

W [Synchronisation logicielle (Offline):

Activation exécution technologique (Offline):
Outil pour I'activation des niveaux d'utilisation
des fonctions technologiques

Mode manuel haute frequence moteur FR
(Cffline):

Enrouleur/dérouleur (Offiine):
Outil pour la configuration d'une application
enrouleur/dérouleur

Positionnement par bus (0ffline)
Outil pour I positionnement via un bus de
terrain (avee trois données-process)

Positionnement par TouchProbe par bus
(Offline)
Outil pour le pasitiannement par TouchPrabe

1Y NN

Mode manuel (Offfine):
Outil pour le test de I'entrainement aprés la
mise en service

Regulateur process (Offline):

Indexeur modulo (Offline):
Outil pour le positionnement moduls

Fositionnement par codeur absolu (Offline):
Outil pour le positionnement sur valeurs
absolues (sans codeur moteur)

@ Maintenant votre variateur apparait dans la partie « Projet », avec le nom que vous lui avez attribué.

Le nom est également affecté au méme axe dans la partie « Réseau ».

Si vous avez plusieurs variateurs sur une méme machine ou zone a sauvegarder, aprés avoir
scanner tous les variateurs, il faudra répéter cette manipulation pour chacun d’entre eux.

Mise a jour de la sauvegarde en cas de changement dans le variateur ONLINE (Voir IV.
Sauvegarde des données).

10
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1. Mise en

route

Au préalable, il est indispensable d’avoir réalisé la mise en service du moteur synchrone ou

asynchrone (Voir FA - Mise en service moteur).

La mise en route de I'applicatif se passe en 3 étapes :

- (1 a 4): Verifier que I'option technologique soit activée et qu’aucun autre applicatif ne soit chargé dans

le variateur.

- (5a16): La mise en route de I'applicatif.
- Le test de 'applicatif en mode pilotage.

2 MOVITOOLS® MotionStudio - [ZPOT - MOT]

Projet  Editer Réseau Apercu  Utlitair=  Réglages  Fenétre  Aide
DEg-HBD = E 1 X | [+ Scanning FH|

Projet/Réseau _ *| 5] Page de démarrage outils

ﬂ ZP01 - MO1
oz

Créer un nouveau
projet ou charger un
t

Sélectionner mode
de connexion et
cenfigurer réseau

Gérer les jeux de
paramatres

Travailler avec
I'appareil

Editer vue

| Réssau
Sl Sériel COM 2 USB)
L

[BE 1. Arborescence paramétres (Onling)

Général

Comparaison (Online):

(Jeux de paramétres, variables IPOS, etc.

Mise en route

Gestion des données (Online):
Gutil pour la gestion des jeux de paramétres
indépendante de la gestion des projets

Mode manuel (Online):
Outil pour le test de I'entrainement aprés la
mise en service

[0  |Regulateur process (Online):

Applicatifs
Coupe 3 Ia volée (Online):
‘ Outil pour la configuration d'une coupe & la
volée

Outil pour la cemparaisen des données apparsil
)

Afficher état appareil Online

Affecter appareil configuré.

=g

Gérer jeu de parametres appareil »

2. Gestion des données (Online) .
pilotage de grue (Online):
C— ;
1 T |outil pour I configuration d'applications de
Comparaison (Onling) e
[ Miseen route > Gestion des données (Online)
Applicatifs | g8 Miseen route (Onling)
Programmation b [BE  Atborescence paramétres (Online)
Editeurs technologiques » |=@ Activation exécution technologique (Online)
Diagnostic > Mode manuel (Online)
ApplicationBuilder » | &% Miseen route moteur linéaire (Onling)
Automotive 5 Mise en route haute frequence moteur F
SN §-  Mode manuel haute frequence mateur FR (Online)

«
D1 Regulateur process (Online)
]

Manuel de migration MOVIDRIVE A --> B

X

Supprimer

Caractéristiques..

Editeurs technologiques

Privactartin naie MOWI-BI £ 4 £ (finline)

Mise en routs (Online):
& [Pasistent de mise en route pour adspter le

variateur au moteur et optimiser la boucle de
régulation

nise en route moteur linéaire (Online)
@ |Outil pourla mise en service d'un moteur
linéaire

Manuel de migration MOVIDRIVE A --> B
(Online):

DriveSyne pour MOVIDRIVE (Online):

Positionnement par bus (6 DP) (Online)
@ |outil pour le positionnement avancé via un bus
de terrain (avec six données-process)

Positionnement par tableau par bus de terrain

B |coni
1] Outil pour le positionnement sur des valeurs
tableau provenant d'un bus de terrain

1PosS®

mm  |Synchronisation lagicielle (Online):

Compilateur IPOS (Online):
=
[ [outil e programmation en Iangage compilateur

Arborescence paramétres (Online):

Outil pour I'édition et affichage de tous les
paramétres appareil dans une arborescence
claire

Mise en route haute frequence moteur FR
(Crline):

Enrouleur/dérauleur (Online):
& |outil pour Ia configuration d'une application
enrouleur/dérouleur
E
E

Positionnement par bus (Online):
Outil pour Iz positionnement via un bus de
terrain (avee trois données-process)

Positionnement par TouchProbe par bus
(Online)
Outil pour le positionnement par TouchPrabe

Editeur technolagique Motion (Online):
Okl mowir 1n confinestinn de fanrtinns

=€l

|Activation exécution technologique (Online):
Outil pour I'activation des niveaux d'utiisation
es fonctians technologiques

Mode manuel haute frequence moteur FR.
(Online):

Indexeur madulo (Online):
Outil pour le positionnement moduls

Positionnement par codeur absolu (Online)
Outil pour le positionnement sur valeurs
absolues (sans codeur moteur)

ONLINE

Clic droit sur le variateur, puis « Mise en route », puis « Arborescence parameétre ».
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Tutoriel : Mise en route Positionnement par bus 6 DP

‘D MOVITOOLS® MationStuio - [ZP01 - M0T] - x
Projet  Editer Réscau Apercu  Utiiire  Réglages Fenétre  Aide m
DE-EHBo " 1 + 4 * 1 X |[# Scanning B
Projet/ Réseau ®| ] Page de démarrage cuiils I} Arborescence paramétres [Translation (MDX61B0015-5A3)] | 240
o] [0 [o][pberescence 2| |I5% 07. Coractéristiaues variateur (=1 E3
ZP01- MO1 o .
u 2| & &8 Paaméires HOVIDRIVESS 070 Type varizteur MDX61B0015-5A3
" ransaion A {E) ATEX-nformation
 Levace y = Plaque sgnalétique 071 Courant nominal desortie  [A][4.0
& ~(=] Informations IPO3 072 Logement carte codeur DEH11B
# 1= Informations sur variateur
0. Michage devaleurs TETm TR E ]
: £ 0 tdenverme o —— C—
o 1= 01. Afichage détats
I 1= 02 Consignes analogiaues 073 Logement carte bus de terrain  [DFE328
I {55 03, Entrées binares vanateur 073 Firmuare carte bus de tersin (1821 468 1,16
1= 04. Entrées binaires option
= {E] 05, Sottes binares variateur 074 Logement carte extension DIPT1
{55 06. Sotos binaies caro option 074 Firmare carte extension 1821912816
& 07 Caractéristiques variateur
= 158 08. Historique des défauts 0-4 074 Données codeur 1821855515
o 1= 09 Paramétres bus de terain | 078 Firmware verioteur T o
{0 1..Consignes et rampes acoélération / déct
7 {5 2. Parsmétres réquisteur 078 Fonction technologique
~{E 3. Limitations et paramétres moteur .
079 Exécuti
(& 4. Infos dépassemert de seul ceutien
{8 5. Fontions de surveilance
(] 6. Programmation des bomes entrées et sol
(i 7.. Piotage du moteur
{E@ 8. Fonctions spéciales
{8 9. Paramétres IPOS
{E Option logement pour catte codeur DEU
E‘ Réseau

5| Sénel (COM 2UsB)

omrm

ONLINE

sppareils Orline

Clic gauche sur « 0.. Affichage de valeurs », puis « 07. Caractéristiques variateurs » et puis vérifier P0O79
« Exécution » soit sur « Technologique ».
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Tutoriel : Mise en route Positionnement par bus 6 DP

9 MOVITOOLS® MotionStudio - [ZP01 - MOT] - X
Projet Editer Réscau Apercu  Utiltaire  Réglages Fenétre  Aide m
De-H BE BB 1 X | [t Scanning FEN |
_Projet/ Réseau L] Pag rage ouiils [§E Arborescence paramétres [Translation (MDXG1B0015-5A3)] | zdbx
7 B[~ # [ Porameties MOVIDRIVESBlrformations IPOS 53
w 2P0-M0 2| =3 Paramétres MOVIDRIVESS Etat de programme
o= A R
y = Plaque s
g 4= iometors 0S| Toche2
# 1= Irfomations sur var )
(& 0. Affichage de valeurs Téche3
5, (B 1. Consignes frampen acceléation /déct K511 Fastion codewr mteur XI5 [0 |
k, {88 2. Paramétres réguiateur
1 & 3. Limtations et paraméires moteur H509 Position codeur absolu DIP X62 D
153 @4 ¢ de sevil codeur externe X14 Cl
(& 5. Fonctions de suveilance B
{88 6. Programmation des bomes entrées et sor Informations sur le programme

& 7. Pilotage du moteur
{8 8. Fonctions spéciales
{88 9. Paramétres IPOS

©

Les informations de programme IPOS ne sont pas valides. s

B Réseau
- | Sénel (COM 2USB)

o

< > Infornations IPOS

ONLINE

Clic gauche sur « Information IPOS », Vérifier que le tableau soit vide, et qu’il y a le message « Les
informations de programme IPOS ne sont pas valide ».

Vous n’avez donc aucun applicatif de chargé.
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Tutoriel : Mise en route Positionnement par bus 6 DP USOCOME

D MOVITOOLS & MotionStudio - [ZP01 - MOTI* - X

Projet Editer Réscau Apercu  Ulitaire  Réglages Fenétre  Aide

De-BBh &E 1 % | [t Scanning 48 m

Projet/ Réseau L3 Page de démarrage ouiils [ Arborescence paramétres [Translation (MDXB1B0015-543)] 22dbes
2 /5| | Arborescence 4 [ Paramétres MOVIDRIVESBIFoncticns spéciales\Setup =%

2P0 - 0T o
" e £| o oomes [ Rar g e 20 5 \
1= Plaque signaltique 803 Verrouilage paraméties X0

= Informatiens IPOS
=] Informations sur variateur
{8 0. Afichage de valews
{8 1. Consignes et rampes acoslération / déo
{8 2. Paramétres réguiateur
{E3 3. Limitations et paramétres moteur
(@ 4. Infos dépassement de seul
{8 5. Fonctions de surveilance
{8 6. Programmation des bomes ertrées et soi
{E3 7. Pilotage du moteur
48 8. Fonctions spéciales
5 80, Setup

804 Reset statistiques

{5 81. Lisisons RS232 /485 et SBus
--{=] 82. Freinage électrique du moteur
{=] 83, Réactions aux défauts
/=] 84, Reset par PC et autoreset
{5 85. Mise & léchelle viesse réelle
--[=] 86. Fréquence de découpage en mode
{= 87 Corfiguration des données-process
/=] 88. Communication sérielle SBus 1
1= 89, Communication sérille SBus 2
{53 9. Paramétres IPOS

N OE MR B DD E

B Réscau
- Sénel COM 2 USB)

e

< > 80.Sewp

[ ot des appareils Online.
ONLINE Ei s Onli

Dans le cas ou vous avez un applicatif de chargé, clic sur « 8.. Fonctions spéciales », puis « 80. Setup »,
et en P802 « Retour réglages-usine » sélectionnez « Etat livraison ».

Aprés avoir fait un retour état livraison, il est indispensable de refaire la mise en service du moteur
synchrone ou asynchrone. (Voir FA - Mise en service moteur).
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Tutoriel : Mise en route Positionnement par bus 6 DP

D MOVITOOLS® MotionStudio - [ZP01 - MOT]

Projet  Editer Réseau Aperqu  Utlitaire  Réglages  Fenétre  Aide

DES-@ B D EE GO X | [+ Scanning 1

Projet/ Réseau 2| B]Page de démarrage outils Tdbx
Général (a) A

ﬂ ZP01-MO1
o=

Créer un nouveau

rojet ou charger un
s o Comparaison (Online)

2 |outil pour la comparaisen des données appareil
(jeux de paramétres, variables IPOS, etc.

Sélectionner mode
de connexion et o p——
configurer réseau
Gestion des données (Online):

Outil pour la gestion des jeux de paramétres
indépendante de Ia gestion des projets

Gérer les jeux de
paramatres

Mode manuel (Online):
Outil pour le test de I'entrainement aprés la
mise en service

Travailler avec
T'appareil

)

i Regulateur process (Online):

Applicatifs

B | Réseau Coupe a Ia volge (Online):
2 sene o2 Use) ' Outil pour la configuration d'une coupe & la
L 0: Trars)

B 1. Atborescence paramétres (Online)

2. Gestion des données (Online)
Filotage de grue (Online)

Mise en route (Online):
|Assistant de mise <n route pour adapter le
variateur au moteur et optimiser la boucle de
régulation

Mise en route moteur linéaire (Online):
Outil pour la mise en service d'un moteur
linéaire

Arbsrescence paramétres (Online):
Outil pour I'édition et 'affichage de tous les
paramétres appareil dans une arborescence
claire

Mise en route haute frequence moteur FR
(Online):

Manuel de migration MOVIDRIVE A --> B
(Online):

DriveSync pour MOVIDRIVE (Orline):

[
Positionnement par bus (6 DP) (Online):
Outil pour le positionnement avancé via un bus
de terrain (avec six données-process)

Enrauleur/dérouleur (Online):
Outil pour la configuration d'une application
enrouleur/dérouleur

Fositionnement par bus (Online)
Outil pour e positionnement via un bus de

|Activation exéeution technologique (Online):
Gutil pour I'activation des niveaux d'utilisation
des fonctions technologiaues

Mode manuel haute frequence moteur FR
(©nline):

Indexeur moduls (Online):
Gutil pour le positionnement modula

Positionnement par codeur absolu (Online)

][e]f [l

¢ ~ I 4 |outil pourla de - - Outil pour le pesitionnement sur valeurs
SRS arue terrain (avec trois données-process) absolues (sans codeur moteur)
Mise en route >
Applicatifs | M Coupeilavolée (@nling)
Progremmation + |8 Orvesync pour o e e e e e v Positionnement par TouchProbe par bus
N %  |(Online):
Editeurs technologiues » | Enrouteur/dérouteut (Gntine Srtmigleles iy eI Ul paur le positionnement par TouchPrabe
Diagnostic * | @  Indexeur modulo (Online)
ApplicationBuilder » | TF Pilotage de grue (Online) )
Automotive » |#_Positionnement par bus (6 DP) (Online) |\
BN  Positionnement par bus (Online) Compilateur TPOS (Orline)
Afficher état appareil Online =% Positionnement par codeur absolu (Onling) e o I a0l D G
5 3
%a Affecter sppareil configuré (4] Positionnement par tableau (Online)
[ Gérerjeu de parametres apparei " | Positionnement par tableau par bus de terrain (Online)
X Supprimer @ Positionnement par TouchProbe par bus (Onling) )
s Synchranisation legicielle (Online) [ETm S G D (P v
[ Piriumstartin noe MOVI-DI & 1 A1 [Bnkina) il g E R e e
ONLINE ils Online

e Clic droit sur le variateur, puis « Applicatif », puis «

Positionnement par bus (6DP) ».

Projet Editer Réseau Apercu  Uilliaiie  Réglages Fenétre  Aide
DE-dBD e E 1F X | [ Scanning LN |
Projet | Réseau 2| B] Page de démarrage outils
o2 2001w Général
Créer un nouveau
[ ] rrssion projet ou chiarger un
Comparaison (Online)
Outil pour la comparaison des données appareil
(jeux de paramétres, variables 1POS, [~ -
Sélectionner mede
de connexoiER Mise en route | D @&t X120
configurer réseau
Gestion des données (Online) Parametres bus de terrain smétres (Online)
Outil pour la gestion des jeux de parar k| michage de tou les
) i Type bus de & & B
Gérer les jeux de indépendante de la gestion des projets | - YEC o0 OF SSEFAIR Bus systémsl il dans une arborescence
paramétres
Adresse sur le Bus 3
Mode manuel (online Temps Time Out o !
Outil pour le test de I'entrainement apf f requence moteur FR
Travailler avec ,
Fearet mise en service Réact
3 [Dans 1& menu d aide, vous rouverez des
= | informations sur
Editariii [ |Regulsteur process (Online); -Le cab\agg
- L paramétrage
- La mige en oeuvre du logiciel
Applicatifs ‘ous pouvez a tout moment accéder & cette aide en chquant sur le
bouton ‘aide’ de la barre de menu
(Cliquez sur'Aide’ pour démarrer 'aide
W, | Réseau Coupe & la volée (Onlinc) g P ur (Online)
2y sewlcOM 2058) ‘ Outil pour Ia configuration d'une coupe juration d'une application
velée ur
L 0: Translaion
— ™ Ne plus aficher Faide au prochain redémarage
Pilotage de grue (Online): I bus (Online):
i 1 90 |G em 2 e e e e | Suiant onnement via un bus de
arue données-pracess)
MDX61B0015-5A3
Translation
T e B (O e r TouchProbe par bus
outil pour le positionnement sur des v eroilage
@ DIOT: Marchesaet
tableau @ DI02 Reset onnement par TouchPrabe
@ DI03 Came de référence
@ DI04 Sans fonclion
@ DIOS Sans fonclion
Programmation | |
Abandan || suivants
|Assembleur IPOS (Online): =
l util de programmation en langage asBRALCH Adr:0 | - Eressvne]
POS® P [ipose

Editeurs technologiques

Privackartin R MOTBIC / CO1 (Anline s

@@  |Synchronisation logicielle (Online):

Editeur technologique Motion (Online)
AUl e 1 eanfimieatinn A= fanrtinne

|Activation exécution technologique (Online)
Outil pour I'activation des niveaux d'utilisation
des fonctions technologiques

ode manuel haute frequence moteur FR
(Online):

Indexeur madulo (Orline)
Outil pour le positionnement moduls

Positionnement par codeur absolu (Online):
Outil pour le positionnement sur valeurs
absolues (sans codeur mateur)

E1C3 anEl|rY

ONLINE

o Cochez la case et clic sur « suivant » pour fermer l'aide.
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Tutoriel : Mise en route Positionnement par bus 6 DP USOCOME

0 | % Sl & 2@ e « Type de bus de terrain »
;’m“:mz ":3 de terrain : Choisir bus de terrain utilisé (CanOpen,
® :B“ systemel | SBUS, Profinet, Ethernet, ...).
Adresse sur le Bus 3
Temps Tims Out o e Bus systémel (X12) + P880 = MoviLink.
Réaction Time out |22R.URG. /DEFRUT ~| .
e e G (550 woaud E Bus systeme2 (carte DFC) + P890 =
MoviLink.
CANopenl (X12) + P880 = CANopen.
CANopen2 (carte DFC) + P890 = CANopen.
« Adresse sur le bus »
Adresse SBUS affectée au variateur.
« Temps Time Out »
& DI Racarire Temps avant mise en défaut en cas de perte
§ §i§§ Etfdlf de communication.
@ D105 Sans fonction

Abandon | Suivanl!:’ « RéaCtlon Time Out »
Adr:O Bus systemel .

Mise en défaut et arrét ou non du
variateur en cas de Time Out.

« Fréquence de transmission »

Vitesse de communication entre le variateur
et 'automate, la fréquence au variateur doit
étre égale a la fréquence au niveau de
'automate.
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Tutoriel : Mise en route Positionnement par bus 6 DP

¥ Positionnement par Bus (6 DF) - ] 4
D | % skl & 2o
Seress pIm. ziclls |capT . MoTEUR (%15) |
Calcul de la mise a 1'échelle
Diamdtre rous motrice - | -
Rapport de réduction 1
Rapport complémentaire 1 g
Unité de la vitesse 1/min -
|s'_:r arbre motesur J
o inc/ [Tours]
Lalcul
Mise & 1'échelle Distance
. 7823 [unité&]
Impulsions :
2 = inc/ (|mm
Distance &
Mise & l'echelle vitesse
1 [unité]
\_,cvmpt,eur‘ — = 1/min/|l/min
Nombre d'unités 1

a0 Aerouillage

01: Marche/amét

02 Reset

03: Came de référence
04: Sans fonction

05: Sans fonchon

D
D
D
D
o]
o]

OnNline  JEEIS]

Modifié

Abandon {7 Précedent |

Suivant@

Bus systémel

g « Source de position réelle »
Codeur utilisé pour positionnement :

- « Capt. Moteur » codeur moteur branché sur X15
de la carte codeur.

- « Codeur Ext. » codeur machine branché sur X14
de la carte codeur.

- « Codeur abs. » codeur machine branché sur X62
de la carte codeur.

« Diameétre roue motrice »
Diameétre de la roue sur I'arbre moteur.
« Rapport de réduction »

Rapport de réduction du réducteur (rapport plagué
sur le moteur).

« Rapport complémentaire »

Rapport de réduction de la mécanique (en sortie
réducteur).

« Unité de vitesse »

Unité de la consigne de vitesse souhaité :
- mm/s
- m/min

- 1/min

Il est INDISPENSABLE de cliquer sur « Calcul », cela lui permettra de calculer
automatiquement la « Mise a I'échelle de la Distance » et la « Mise a I'échelle de la vitesse ».

Si le rapport de réduction complémentaire n’est pas connu, il est possible de mesurer le rapport total.

1) Prendre note de la position actuel (en inc). (Exemple : 36 545 inc).

2) Déplacer I'axe d’'une distance connue. (Exemple : 100 mm).

3) Relever la nouvelle

position (50 697 en inc).

4) Faites la différence des 2 position (Exemple : 39 697 — 36 545 = 3 152 inc).
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Tutoriel : Mise en route Positionnement par bus 6 DP USOCOME

La valeur des impulsions ne peut pas étre supérieur a 8191 incréments. Dans le cas ou votre
valeur dépasserait, il faudrait prendre une distance de référence plus faible pour tomber en
dessous de cette limite d’incrément, ou de trouver le PGCD de cette fraction.

5) Entrer la différence d’incrément dans « Mise a I'échelle Distance », « Impulsions ».

6) Entrez la distance parcouru correspondant a la différence d’incrément ci-dessus, dans « Mise a I'échelle
Distance », « Distance » comme suit.

7) L'unité « inc/... », dépend de la mesure choisie au départ (étape 2). Si 'on pend une distance en m, on aura
des « inc/m ». Si I'on fait la mesure pour 360°, on aura des « inc/° ».

Mi=ze & 1'échelle Distance

Impul=sions _ .
= / |
1100 inc/ fomi

Distance

Avec cette 2éme méthode, il ne faut pas cliquer sur « Calcul ».

@ Clic sur « Suivant ».

¥ Positionnement par Bus (6 DP) - m] x
=T D) ) .
« Fins de courses logiciel »
FdC logiciel Gauche FdC logiciel Droite
0 [rxun] 0 [ Permet d’assurer le déplacement dans une certaine
S dop Ris miEcls out E @ plage en cas d’absence de fin de course matériel.
Décalage point 0 ,07 [mm]
cope prise e sétérence ] 1 [ S - Peut permettre une protection supplemept_alre en
cas de présence de fins de courses matériels.
TLimitations
Vitesse‘mnteur max. en mode 3000 [1/min] « Flns de courses matérlels »
autematigue 3000 [i/min]
Vitesse moteur max. en mods 3000 [1/min] Si I'on choisit « oui », les entrées binaires sont
ogg = . 7 7 7
Eiee Bt automatiquement paramétrés en conséquence.
Nmax régul. vit. 3350 [1/min]
« Décalage point 0 »
Permet de mettre la position a une valeur différente
de 0 en cas de prise de référence.
- « Type de prise de référence »
@ DI00: Aemroillage
o Diod et
§ BlcE ZAnC T Permet de définir le type de prise de référence (sur
' fin de course, sur position actuelle, sur came de
Abandon << Précédent Suivant e c 9 g
T e g référence, ...) (Voir description en annexe).
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Tutoriel : Mise en route Positionnement par bus 6 DP USOCOME

« Limitations »
Permet de régler la vitesse maximale en fonctionnement automatique et en mode Jogg.

La vitesse « Nmax régul. Vit. » doit étre au moins 10% supérieur a la « Vitesse moteur max. en
mode automatique » et la « Vitesse moteur max. en mode Jogg ».

@ Clic sur « Suivant »

| W8 Positionnement par Bus (6 DP — O

| DeEtsr %o

Aprés avoir réalisé la mise en service, vous

FAC logiciel Gauche FdC logiciel Droite | pouvez Sauvegarder cette derniére en
° ol ° el enregistrant.
Utiliser les Fdc matériels ouT -
Décalage point 0 0 [mm] |
|
Type prise de référence ] ! [ 5 -
Lim Speichemn g -
zi Enregistrer dans Translation j EF B
Nom - Modifié le Type
vi ApplicationData 08/04/2020 10:08 Dossier de fichiel
a8 UserData 08/04/2020 10:08 Dossier de fichiel
Nma L | | Si vous avez déja glisser déposer votre
' variateur dans la partie projet, la sauvegarde
. . se placera automatiquement dans le dossier
. Nomastcur: | : du variateur. (Voir FA - Gestion des
- 75 o e sauvegardes).

DI00: Aderrovillage

DI0T: Marchemet

D102 Reset

D103 Came de référence
DI04: /Fin de course Draite
DIOS: /Fin de course Gauc| |

Abandon <¢ Précédent | Suivant »> |

I (Adr:0 || e |iessiad]
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Tutoriel : Mise en route Positionnement par bus 6 DP

USOCOME

0 @ % e & 2o

% Positionnement par Bus (6 DP) — O X

“Weuillez cliguer sur 'Aide’, afin d'obtenir des informations sur le branchement et sur les réglage
des parametres.

? Ajde

Four terminer la mise en route du positionnement par bus, appuyez sur Transfert'.

| [T Lancer mise en service avancés

" Me pas actualizer |2 programme IPOS
(% Charger le programme |POS standard

Wersion chargée de programme d1P0S: [MD¥ E)
[Mouvele version de programme J1POS: (MO B)

W18

Dlon: Aderrouillage

DI0T: Marche gt

DI02: Reset

DI03: Came de référence
DI04: AFin de course Droit
DI05: /Fin de course Gaucl

Abandon | << Précédent o Tlans[e

[ oniine RN | Modifié [Bus systémel|

‘ W8 Positionnement par Bus (6 DP - O had

D= B 8l %2 T

Weuillez cliguer sur 'Aide’, &fin d'obtenir des informations sur le branchement et sur les réglage
des paramétres.

Q Aide

Transfert des paramétres et du programme IPOS+ dans le variatsur...

Information

A@C% Mise en route du Positionnement par Bus
L ) correctement terminée.

Voulez vous lancer le moniteur du
‘Positionnement par Bus' 7

[~ Lancer mize en servi

_ Oui Non |
€ Me pas actualiser le
IS

% Charger le programme [POS standard

Mersion chargée de programme d1POS: (MO E]
[Nouvelle version de programme d1POS: (MO B]

Yo118

DI00: Aderouillage

DI0T: Marche Anét

DI0Z: Reset

DI03: Came de référence
DI04: /Fin de course Droit
DI08: /Fin de course Gauc

<4 Précédent Transfert

Abandon |

@Mdr:o [

Modifié  [Bus systémel |

EN

D

Clic sur transfert, pour envoyer la
configuration dans le variateur.

Au moment du transfert, les fonctions des
entrées binaires sont réaffectées
automatiquement dans la configuration
décrite ci-contre. Pour pouvoir effectuer le
transfert le variateur doit absolument étre
verrouillé (via le bus, les bornes ou le
mode manuel).

Clic sur « Oui » pour lancer le moniteur de
bus, ce dernier nous permettra de tester la
mise en route effectuée précédemment.
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Tutoriel : Mise en route Positionnement par bus 6 DP

USOCOME

§% Positionnement par Bus (6 DF) - O

Q% ar &2 0

Moniteur Positionnement par Bus

& affichage décodé l@ Aﬁichaie Hexadécimal}

" Mode Espion’ & Emission des 5P
SP1: Mot de commande 2 EF1: Mot d'état
999900009 9990009990 VERROUIL FEGUL. | 29999209
fSWchl | \!v'ermull\age.rArrét FdC Gauche |
Rampe 2 Lib&ration / Arrét rapide FdC Droite
liore Marche / Arrét Défaut
Maintien posttion d'arrét Frein lipéré
Rampe 1 Position atteinte
Jogg - Jeu de paramétres 1 Axe référencé
Jogg + Reset défaut Variateur prét
Start libre Moteur tourne
SP2/3: Position cible EP2/3: Position actuelle
o [mm] 5018 [rom]
5P4: Consigne de vitesse EP4: Yitesse réelle
o [1/min] 01 /min]
SP5: Rampe accélération EP5: Courant actif
o [ms] 0[%]
SP6: Rampe décélération EP6: Facteur de charge
o [ms] 3]
@ DI00: Ademouillage
@ DI0T: Marche/Amét
@ DI0Z: Resst
@ DI03: Came de référence
@ DI04 /Fin de course Droite
@ DI0S: /Fin de course Gauc
Abandon Mise en service
Adr: 0 Modifié  |Bus systemel

1. Essais :

Passage en mode pilotage pour test de la
configuration réalisée.

Pour fonctionner en mode automatique, il
faudra configurer la communication. (Voir FA
- Mise en route avec communication par bus
de terrain (DFE32/33B)).

Le test en mode pilotage est uniquement
possible en se connectant sur le variateur
directement avec le convertisseur USB11A.
(Voir Partie I. Connexion au variateur).

Pour pouvoir piloter le moteur, il est INDISPENSABLE de piloter I'entrée VERROUILLAGE et
MARCHE en 24VDC (respectivement borne 1 et 2 du bornier X13), il y a une fonction & logique

entre les bornes et bus de terrain.
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Mise en route Positionnement par bus 6 DP

USOCOME

Mode Joqqg

% Positionnement par Bus (6 DP)

H % Se &% 20

Moniteur Positionnement par Bus

& Affichage décodé l@ Affichage Hexadécimal}

" hode 'Espion’ e hode Pilotage'

SP1: Mot de commande 2

[ EfgsiEn dgs 5 |

EP1: Mot d'état
OFTION TECHHOLOG. | @@ @990 D

I5WFde| | Verrouilagerarrét FdC Gauche |
Rampe 2 Lib&ration / Arrét rapide FdC Droite
libre Marche / Arrét Défaut
Maintien position d'arrét Frein libéré
Rampe 1 Position atteinte
Jngg Jeu de paramétres 1 Axe référencé
Jogg + Reset défaut “ariateur prét
Start libre Moteur tourne
SP2/3: Position cible EP2{3: Position actuelle
o mm] 5247 [rom]

SP4: Consigne de vitesse

EP4: Vitesse réelle

|1 oo [1/min] 104 [1/min]
SP5: Rampe accelération EP5: Courant actif
[2000 [mns] Az
5P6: Rampe décélération EP6: Facteur de charge
[2000 ms] 7[%)
@ DI00: Memmouillags
@ DIOT: Marche/Amet
@ DI0Z: Resst
@ D03 Came de éférence
@ DI04 /Fin de course Droite
@ DI0S: /Fin de course Gaucl
Abandon Mize en zervice
ONline |E%IH0] Modifié  |Bus systémel

B Positionnement par Bus (6 DF)

2/t sk & 2 0

" Mode Espion' e hode Pilotage'

SP1: Mot de commande 2
290909020 | 999900009

SP4: Consigne de vilesse

Moniteur Positionnement par Bus

< Affichage décodé l@ Affichage Hexadécimal]

IF EffigshH ges 5 ]

EP1: Mot d'état
OFTION TECHHOLOG. | @@ 929909

IsWFde| | Verroutlagerarret FdC Gauche |
Rampe 2 Libération / Arrét rapide FdC Droite
libre Marche / Arrét Défaut
Maintien position d'arrét Frein libéré
Rampe 1 Position atteinte
Jngg Jeu de paramétres 1 Axe référence
Jogg + Reset défaut ariateur prét
Start libre Moteur tourne
SP2{3: Position cible EP2{3: Position actuelle
[ ] 5116 [mm]

EP4: Vitesse reelle

100 1] 91 [1/min]
SP5: Rampe accélération EP5: Courant actif
2000 [ms] 1.9[%]
SP6: Rampe décelération EP6: Facteur de charge
2000 ms] 6%
@ DI00: Aerouillage
@ DI0T: Marche/Anét
@ DIDZ: Reset
@ DI03: Came de référence
@ DI04: Fin de cowrse Dioite
@ DI0S: /Fin de course Gaucl
Abandon Mise en service

ONline LYY Modifié

Bus systémel

Jogg -:
Pilotage du moteur en régulation de vitesse.
Pas de prise de référence nécessaire.
Echanges nécessaires :

- SP1 : Mot de commande (bit 1, bit 2, bit 10,
bit 11).

- SP4 : consigne de vitesse de rotation (selon

unité choisie dans mise en service).

- SP5 : Rampe d’accélération (durée pour

variation de 0 a 3000 tr/min).

- SP6 : Rampe de décélération (durée pour

variation de 0 a 3000 tr/min).

Cliquez sur « Emission des SP ».

Jogg +:

Pilotage du moteur en régulation de vitesse.
Pas de prise de référence nécessaire.

Echanges nécessaires :

- SP1 : Mot de commande (bit 1, bit 2, bit 9,
bit 11).

- SP4 : consigne de vitesse de rotation (selon

unité choisie dans mise en service).

- SP5 : Rampe d’accélération (durée pour une

variation de 0 & 3000 tr/min).

- SP6 : Rampe de décélération (durée pour une

variation de 0 & 3000 tr/min).

Cliguez sur « Emission des SP ».
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Mode prise de référence

B Positionnement par Bus (6 DP) — [m] x
= IEEET D A

Moniteur Positionnement par Bus

& Atfichage décodé | & Affichage Hexadécimal |

" Mode Espion + Mode Piotage' [ Efigsion de3 5 |

SP1: Mot de commande 2 EP1: Mot d'état
990090009 00999999 | (PTONTECHNILIG. | PSPPI

Iswrdel | errouttagerarrét Fdc Gauche |
Rampe 2 Libération / Arrét rapide FdC Droite
libre Marche / Arrét Défaut
Maintien position d'arrét Frein libéré
_ Rampe 1 Posttion atteinte
Jogg - Jeu de paramétres 1 Axe référenceé
Jogg + Reset défaut “ariateur prét
Start libre Woteur tourne

SF2/{3: Position cible EF2f3: Position actuelle
[ ] 0[]

SP4: Consigne de vitesse EP4: Yitesse réelle
[ 1] 11 Arein]

5P5: Rampe accélération EP5: Courant actif
[ [ms] A2

SP6: Rampe décélération EP6: Facteur de charge
[ [ms] 8l

Dlan: Aerouilage

DI Marche et

DIDZ: Reset

DI03: Came de éférence
DI04: /Fin de course Droite
DI0S: /Fin de course Gaucl

Abandan | Mise en service |

ONline |EYIEIV Modifié  |Bus systémel

Permet de donner son point d’origine machine, la
prise de référence et nécessaire au pilotage en
automatique. (Descriptif des différents types en
annexe)

Echanges nécessaires :

- SP1 : Mot de commande (bit 1, bit 2, bit 8,
bit 12).

- Selon le type de prise de références choisi
dans la mise en service, le moteur effectuera
un déplacement ou non.

- Le paramétrage de ces déplacements sont
réglables dans 'arborescence paramétre, puis « 9..
Parametres IPOS », puis « 90. Prise de référence
IPOS », et de P900 a P905, pour paramétrages de
vitesse, etc....

Cliguez sur « Emission des SP ».

Mode automatique

B Positionnement par Bus (6 DP) — [m] X
2 %ise e

Moniteur Positionnement par Bus

< Affichage décodé I@ Affichage Hexadécimal]

" Mode Espion’ * Mode Plotage’ I EfisE6n 888 5 ]

SP1: Mot de commande 2

sswrdel

| \L’ermm\lage.iArrét FdCGauchle |

EP1: Mot d'état
OPTION TECHHOLOG. | @@ @S2 ®

Rampe 2 Libération / Arrét rapide FdC Droite
libre Marche / Arrét Défaut
Maintien position d'arrét Frein libéré
_ Rampe 1 Position atteinte
Jogg - Jeu de paramétres 1 Axe référence
Jogg + Reset défaut Variateur prét
Start libre Moteur tourne
SP2/3: Position cible EP2/3: Position actuelle
1000 [rm] 108 [mm]
SP4: Consigne de vitesse EP4: Yitesse réelle
100 [ #min] 100 1 /i)
SP5: Rampe accélération EP5: Courant actif
2000 [ms] 111

SP6: Rampe décelération EP6: Facteur de charge
2000 [ms] 8[z]

DI00: Aermouilage

DIOT: Marche/Armrét

DI0Z: Reset

DI03: Came de référence,
DI04: /Fin de course Droitg
DI05: /Fin de course Gauc|

Abandon Mise en service

o]\ Adr: 0 Modifie  |Bus systemel

Mode de fonctionnement normal, via pilotage par
automate.

Echanges nécessaires :

- SP1 : Mot de commande (bit 1, bit 2, bit 8, bit 11,
bit 12).

- SP2/3 : Position cible (selon unité choisie dans
mise en service).

- SP4 : Consigne de vitesse de rotation (selon unité
choisie dans mise en service).

- SP5 : Rampe d’accélération (durée pour variation
de 0 & 3000 tr/min).

- SP6 : Rampe de décélération (durée pour variation
de 0 a 3000 tr/min).

Cliguez sur « Emission des SP ».
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V. Sauvegarde des données

D MOVITOOLS® MotionStudio - [ZP01 - MO1]

Projet Editer Réscau Apercu  Utiliaire  Réglages  Fenétre  Aide
0O&E-&3 5] = 1 X | [+ Scanning M|
Projet / Réseau 2

Page de démarrage outils

o2 Z°01- Mot

I |

Créer un nouveau
projet ou charger un
projet

Sélectionner mode.
de connexien et
cenfigurer réseau

Gérer les jeux de
paramétres

Travailler avec
I'appareil

Editer vue

B | Réseau
£-f| Sérel (COM 2 USB)

L
1. Gestion des donn

Comparaison (Online)

Afficher état appareil Online

Affecter appareil configuré...

Général

Comparaison (2nline):
outil pour la comparaison des données appareil
(Geux de paramétres, variables IPOS, etc.)

Mise en route

Gestion des données (Online):
Outil pour la gestion des jeux de paramétres
indépendante de la gestion des projets

Mode manuel (Online):
Outil pour le test de I'entrainement aprés la
mise en service

D1 |Reaulateur process (Online):

Applicatifs

4

Filotage de grue (Online):
1 T [outil pour la configuration d'applications de

Coupe & Ia volée (Online):
Outil pour la configuration d'une coupe & la

grue

ar tableau (Online)
Outil pour le pasitionnement sur des valeurs
tableau

Mise en route »
Applicatifs v
Programmation »
Editeurs technologiques »
Diagnostic v
ApplicationBuilder »
Automotive »
—

Programmation

Assembleur IPOS (Online):
outil de programmation en langage assembleur

Gérerjeu de paraméres appareil  »

1 Transfert PC-->var.

Supprimer

Caractéristiques...

ONLINE

“E)  Importer (fichier --> projet).
B Bporter (projet --> fichien)...

1 Transfert var.-->PC
It Synchroniser (PC --> appareil > PC)

Onlina)

Mise en route (Online):

Assistant de mise en route pour adapter le
@ | variateur au moteur et optimiser la boucle d
régulation

Mise en reute moteur linéaire (Online):
& |outil pour la mise en service d'un mateur
linéaire

2 [Manuel de migration MOVIDRIVE A --> B
a (online)

DriveSync pour MOVIDRIVE (Online):

par bus (6 DP) (Online):
% [outil pour le positionnement avancé via un bus
de terrain (avec six données-process)

Positionnement par tableau par bus de terrain

B, |(online):
; Outil pour le pesitionnement sur des valeurs
tableau provenant d'un bus de terrain

Compilateur IPOS (Qnline):
[E i
= |outil de programmation en langage compilateur
*

@ |Synchronisation logicielle (Online):

|Arbarescence paramétres (Online):
Outil pour I'édition et 'affichage de tous les
paramétres appareil dans une arborescence
claire

Mise en route haute frequence moteur FR

(Online)

Enrouleur/dérauleur (Online):

# |outil pour la configuration dlun application
enrouleur/dérouleur
E
E

par bus (Online):
outil pour le positionnement via un bus de
terrain (avec trois données-process)

par TouchProbe par bus
(Online):
Outil pour le positionnement par TouchProbe

Editeur technologique Motion (Online):
0 i 1 canfianrstion de fanctinne

Activation exécution technologique (Online):
Outil pour I'activation des niveaux d'utilisation
des fonctions technalogiques

Mode manuel haute frequence moteur FR
(Online)

Indexeur modulo (Online):
Outil pour le positionnement modulo

par codeur abselu (Online):

Outil pour le positionnement sur valeurs
absolues (sans cadeur moteur)

reils Online

Pour mettre a jour une sauvegarde de variateur déja existante dans le projet. Clic droit sur le variateur,
puis « Gérer jeu de paramétres appareil », puis « Transfert var. >PC ».
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De-BBo ®E 1

Projet | Résezu 2

5] Page de démarrage outils

2 ZP0T- Mo
Créer un nouveau
projet ou charger un
projet

Sélectionner mode
de connexion et
configurer réseau

Gérer les jeux de
paramétres

r avec
I'appareil

Editer vue

B Réscau
5-[f| Sérel COM 2 USB)

[

MDX61B0015-5A3

Projet Editer Réseau Apercu Uilitaire  Réglages Fenétre  Aide
X | [t Scanning

Général

Comparaison (Online):
Gutil pour Ia comparaison des données appareil
(jeux de paramétres, variables IPOS, etc.)

Mise en route

Gestion des données (orline)
Outil pour la gestion des jeux de paramétres
indépendante de la gestion des projets

-]

Mode manuel (Online
Gutil pour le test de I'entrainement aprés Ia

Mise en route (Online):

[Assistant de mise en route pour adapter le
variateur au mateur et aptimiser a boucle de
régulation

_ |mise en route moteur linéaire (Gnline):
@& |outil pour Ia mise en service d'un mateur

Arborescence paramétres (Online)

Outil pour I'dition et 'affichage de tous les
paramétres appareil dans une arborescence
claire

Mise en route haute frequence moteur FR
(Online):

mise en service
Transfert var,-->PC

O |Regulateur process (Online)

Applicatifs

MOVIDRIVE®

Transfert var.-->PC

Coupe & la volée (Online)

outil pour la
volée

diune coupe

ur (Online):
lguration d'une application

)

ur

Pilotage de grue (Online):
I T [outil pour Ia configuration d'applications de (]
qn

Positiannement par tableau (Online):
Gutil pour le positionnement sur des valeurs
tableau

Programmation

Editeurs technologiques

% |nrivsctarhin mnie MOWTDIC 7 CO1 Amline):

|Assembleur IPOS (Online):

POS@ IPoS

outil de programmation en langage assembleur

Positionnement par bus (6 DP) (Onling):
Outil pour le positionnement avancé via un bus
de terrain (avec six données-process)

Positionnement par tableau par bus de terrain
Online):

Outil pour le positionnement sur des valeurs
tableau provenant d'un bus de terrain

Compilateur IPOS (Online):

@@ |Synchronisation logicielle (Online)

Outil de programmation en langage compilateur
Pos®

Positionnement par bus (Qnline):
@8 |outil pour le positionnement via un bus de
terrain (avec trois données-process)

Positionnement par TouchProbe par bus
@ |(Cnline)

o)
Outil pour le positionnement par TouchProbe

Editeur technologique Motion (Online)
AUl mnuir 1 eanfimieatinn A= fanrtinne

]lelf  [e]l8]

|Activation exécution technologique (Online)
Outil pour I'activation des niveaux d'utilisation
des fonctions technologiques

Mode manuel haute frequence moteur FR
(Online):

Indexeur modulo (Online)
Outil pour le positionnement modulo

Positionnement par codeur absolu (Online):
outil pour le positionnement sur valeurs
absolues (sans codeur mateur)

Online

Clic sur « OK », votre sauvegarde dans le projet est a jour. En cas de probleme sur le variateur et
nécessité de le remplacer vous pourrez transférer cette sauvegarde.
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V. ANNEXE

Description des différents types de prise de référence

Légende :
. Point de départ du moteur ¥ Déplacement en grande vitesse
¥ Déplacement en petite vitesse

- Selon le type de prise de références choisi dans la mise en service, le moteur effectuera un
déplacement ou non.

Le paramétrage de ces déplacements sont réglables dans I'arborescence paramétre, puis « 9..

Parametres IPOS », puis « 90. Prise de référence IPOS », et de P900 & P905 (pour paramétrages
de vitesse, offset, etc...).

Type O : Impulsion top 0 codeur gauche

1
] P) [ : Premier top 0 codeur + Sens de recherche a gauche.

Point 0
codeur

Type 1 : Extrémité gauche de la came de référence

] H/ [ H [ : Recherche extrémité gauche de la came + Sens de recherche a gauche.

Came Came

Type 2 : Extrémité droite de la came de référence

] \‘H [ ] H : Recherche extrémité droite de la came + Sens de recherche a droite.

Came Came
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Type 3 : Sur FDC droit
] ‘\{ : Recherche FDC droit + Sens de recherche a droite.
Lorsque FDC atteint, petite vitesse en sens inverse, front descendant du FDC + 4096 inc.

Type 4 : Sur FDC gauche

}/ [ : Recherche FDC gauche + Sens de recherche a gauche.

Lorsque FDC atteint, petite vitesse en sens inverse, front descendant du FDC + 4096 inc.

Type 5 : Sur position actuelle avec libération

] i [ : Pas de déplacement, prise de référence sur position actuelle, doit étre en A.

Type 6 : Came de référence contre FDC droit

] \ﬂ[ ] H : Recherche extrémité gauche de la came + sens de recherche droite.

Came Came Si came trop loin du FDC, ce met en défaut.

Type 7 : Came de référence contre FDC gauche

]H/ [ }H [ : Recherche extrémité droite de la came + sens de recherche gauche.

Came Came Si came trop loin du FDC, ce met en défaut.
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Type 8 : Sur position actuelle sans libération

] L [ : Pas de déplacement, prise de référence sur position actuelle, peut étre avoir un état différent de
A.

Description bits mot de commande

Dans le cas ou la fonction d’un bit est sous la forme « .../ ... », alors :
- la fonction a I'état 1 du bit est avantle « ... / ».
- la fonction du bit a I'état 0 est aprés « /... ».
Exemple : Lorsque le Bit 0 est a 0, la fonction arrét est activée.

Lorsque le Bit 0 est a 1, la fonction verrouillage est activée.
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S5P1: Mot de commande 2

Bit 0 : Verrouillage / Permet le verrouillage par le
arrét bus de terrain.

Si bit a 1, pas de rampe,
fermeture frein ou roue
libre.

Bit 1 : Libération / arrét Nécessaire pour mise en
rapide rotation du moteur.

Si bit a 0, rampe d’arrét
rapide P136.

Bit 2 : Marche / arrét Ordre de marche pour
démarrage.

Si bit a 0, rampe d’arrét
P130/131/132/133.

Bit 3 : Maintien position Permet de maintenir la
d’'arrét position sans frein

Bit 4 : Rampe 1 Utilisation rampe 1 Octet 1
Bit 5 : Jeu de paramétre 1 | Utilisation jeu de paramétre
lou?2

Bit 6 : Reset défaut Permet le reset de défaut
par le bus (front montant)
Bit 7 : Libre Sans fonction Mot
Bit 8 : Start Ordre de départ du
mouvement.

Si bit a 0, Rampes du bus
SP5/6.

Bit 9: Jogg + Mode manuel de I'applicatif,
dans le sens positif.

Si bit a 0, Rampes du bus
SP5/6.

Bit 10 : Jogg - Mode manuel de I'applicatif,
dans le sens négatif.

Si bit a 0, Rampes du bus
SP5/6.

Bit 11 : Mode Changement de mode Octet 2
selon état :

Mode Jogg : bit 11.

Bit 12 : Mode Mode Prise de référence :
bit 12.

Mode automatique : bit 11
+ bit 12.

Bit 13 : Libre Sans fonction

Bit 14 : Rampe 2 Utilisation rampes
paramétrés

Bit 15 : /SWES Surveillance fin de course
matériel

v

v

v

v

v

v

v

\4

v

v

v

\4

v

v

v
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