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I. Connexion au variateur

B movitooise onStudio - x
Projet  Editer Réseau  Apercu  Utllitaire  Réglages  Fenétre  Aide M
Dw-HhbD®E 1+ 2 X | [t Scanning
Bienvenue dans MOVITOOLS ® MotionStudio x
RCORIVE
Gl
MOVITOOLS
Willkommen! Welcome! Bienvenue!
Effacer Ia liste.
[0 Toiours lancer le dernier projet
—
B 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
Mour x
Indications général
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
B Etat des appareils Online

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 ® MotionStudio - [ZP01 - MOT]
Apercu  Utitzire  Réglages  Fenétre  Aide m

Projet  Editer  Réseau
DE-dBD e E 1 | [+ Scanning a8
z4px

Projet / Réseau 2| B Page de démarrage outils

Sélectionner mode de connexion

2 ZP01- Mo
Créer un nouveau
projet ou charger un 1 1
prejet T.“J- [Activer mode Onling e permet de travailler directement avec les appareils raccordés. ones

Sélectionner mode

de connexion et c
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

ONLINE

Il faut maintenant configurer la communication entre le variateur et le PC. Pour cela, clic droit sur
« Réseau », puis « Raccordement de communication ».

Projet
DE-BBo =E 1 2 | [ Scanning L]
zapx

Projet / Réseau 2| B Page de démarrage outils

Sélectionner mode de connexion

o2 ZP0i -
Créer un nouveau
projet ou chargerun | | 1 1
prejet T.“J- [Activer mode Onling e permet de travailler directement avec les appareils raccordés. on=
e
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
Canfigurer les raccordements de communication X
[ |toncer scanning Gnline : recherche des apps
Travailler avec
Iappareil Port COM: 2 (USB), Baudrate: AUTO
Configurer les raccordements de communic
Activer
Editer vue
3, Senel COM 2 USE)
Activer
|MOVITOOLS®- MotionStudio Gl fhonmion

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-HBo®E 1 X | [ Scanning B
BEE e 2| B Page de démarrage outils Tdbx
ﬂ ZP01- MO1 Sélectionner mode de connexion
Créer un nouveau
projet ou charger un (P1al .
projet o 'J- [Activer made Online : le mode Online permet de travailler directemant avec les appareils raccordés. onl
= B, __l_r
|
]

Sélectionner mode
de connexion et .
Configurer réseau (Activer mode Offline : le mode Offline permet de travailler avec les appareils simulés dans le projet.

Gérer les jeux de Exécuter taches dans le réseau
paramétres
Lsncer scanning Online : recherche des appareils dans le réseau @

Travailler avec
Configurer les raccardements de communication : permet de définir les interfaces et les paramétres de communication.

I'appareil

Editer vue

R ERTTTE T 10

41 Raccordements de communication...
Caractéristiques...

Agrandir arborescence

Réduire arborescence

Etet des appareils Online

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 ® MotionStudio - [ZR01 - MOT
Projet  Editer Réseau % Reglages Fenétre  Aide
Ow-d B0 = 2 | [# Scanning 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  Utiliaire  Réglages  Fenétre  Aide
NE-H&Bo = 1 X | [t Scanning a8
Projet | Réseau R B Page de demarrage outils
2 ZF01- Mo Général
Créer un nouveau
rajet ou charger un
P P Comparaison (Online):
Outil pour Ia comparaison des données appareil
(Geux de parametres, variables IPOS, etc.)
Sélectionner mode
de connexion et e y———
configurer réseau
Gestion des données (Online):
I Outil pour la gestion des jeux de paramétres
Gérer les jeux de indépendante de la gestion des projets
paramtres
Mode manuel (Online:
Travailler avec Outil pour le test de I'entrainement aprés Ia
Voppareil mise en service
i [0  |Regulateur process (Online)
Applicatifs
B, | Réseau Coupe 2 Ia volée (Online)
2 sewlcOM 2058) ‘ Outil pour Ia configuration d'une coupe & la
volée

fsans nom]

Type dapparei: MOVIDRIVE® B

Signature: [Pas de signature]

Type daxe: MDXG1B00155
18220

543
- Fimware apparei 6

22

nen corfiguréle) (outis accesshbles Lriguer

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)

El
jpos

-]

nise en routs (Online):
[Assistant de mise en route pour adapter le
variateur au moteur et optimiser la boucle de
régulation

Mise en route moteur linéaire (Online)
Outil pour I mise &n service d'un mateur
linaire

Manuel de migration MOVIDRIVE A --» B
(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 IPOS (Online):

outil de programmation en langage compilateur
1POS®

Synchronisation logicielle (Online):

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

=
-
-]
-]

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

~
@
|Activation exécution technolagique (Online):
<3 |outil pour I'activation des niveaux d'utiisation
des fonctions technologiques
Mode manuel haute frequence moteur FR
(Online):
o)
Indexeur modulo (Online):
Outil pour le positionnemant madulo
Positionnement par codeur absolu (Online):
Outil pour le positionnement sur valeurs
absalues (sans codeur moteur)
o)
@
v

Online

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

) MOVITOOLS ® MotionStudic - [ZP01 - MOT]*

Projet Editer Réseau Apercu  Uilliaiie Réglages Fenétre  Aide
NE-dBo 1F X | [ Scanning 4
Projet | Réseau 2| B] Page de démarrage outils

Général

2 ZPoi-wai
Créer un nouveau
projet ou charger un
projet

Sélectionner mode
de connexion et
configurer réseau

Gérer les jeux de
paramétres

Travailler avec
I'appareil

Editer vue
B, Réscau
- Sénel COM 2 USB)
g 0 sars rom |
i

MDX61B0015-5A3

ONLINE

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

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
art

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

Programmation
Editeurs technologiques

Privackartin R MOTBIC / CO1 (Anline s

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

[E
jpos

Mise en route (Online)

[Assistant de mise en 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 mateur
linaire

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

Drivesyne pour MOVIDRIVE (Online):

Positionnement par bus (6 BF) (Online):
Outil pour le positionnement avancé 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):

@@  |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

3~

o)

|Activation exécution technologique (Online)

<3 |outil pour I'activation des niveaux dutiisation

des fonctions technologiques

Mode manuel haute frequence moteur FR.

(Online):
o)

Indexeur madulo (Online)

Outil pour le positionnemant madulo

Positionnement par codeur absolu (Online):

Outil pour le positionnement sur valeurs

absalues (sans codeur moteur)
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On peut maintenant transférer notre variateur tel quel dans la partie projet, cette premiere
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 I'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 ».
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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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[I. 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.

- (5a15): La mise en route de I'applicatif.
- Le test de I'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 Genéral
oz

Créer un nouveau

rejet ou charger un
s g Comparaison (Online)

(Jeux de paramétres, variables IPOS, etc.

Sélectionner made
de connexion et ep———
configurer réseau
Gestion des données (Online):

Gutil pour la gestion des jeux de paramétres
indépendante de la 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
I'appareil

[0  |Regulateur process (Online):

Editer vue
Applicatifs
B Réseau Coupe 3 Ia volée (Online):
Snel COM 2 USE) ‘ Outil pour la configuration d'une coupe & la
=-ia volée

®

[BE 1. Arborescence paramétres (Onling)

2. Gestion des données

nling)
pilotage de grue (Online):
— ;
1 T |outil pour I configuration d'applications de
gru

Comparaison (Online)

Outil pour la cemparaisen des données apparsil
)

[ Miseen route > Gestion des données (Onling)
Applicatifs * | g8 Mise en route (Online)
Programmation b [BE  Atborescence paramétres (Online)
Editeurs technologiques » |=@ Activation exécution technologique (Online)
Diagnostic » Mode manuel (Online)
ApplicationBuilder » | &% Miseen route moteur linéaire (Onling)
Autormotive » | 4% Mise en route haute frequence moteur !
SN §-  Mode manuel haute frequence mateur FR (Online)
e [ Regulateur process (Onling)
Ly Affecter appareil configure. [
[ Manuel demigration MOVIDRIVE A --> B
B Gérer jeu de parameétres appareil »

Editeurs technologiques

T Privactartin naie MOWI-BI £ 4 £ (finline)

X

Supprimer

Caractéristiques..

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

Compilateur IPOS (Online):

IPOS 1pos®

mm  |Synchronisation lagicielle (Online):

Outil de pragrammation en langage campilateur

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 modulo

‘D MOVITOOLS® MationStuio - [ZP01 - M0T] - x
Projet  Editer Réscau Apercu  Utiiire  Réglages Fenétre  Aide m
D& B D EE G X | [t Scanning G|
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- W01 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 ]
5, S0 vareee 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
= 1= 05. Sotties binaires variateur 074 Logement carte extension DIP11B
{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 {0 2. Paramétres réquizteur 078 Fonction technologiaue
~{E 3. Limitations et paramétres moteur .
079 Exécuti
(& 4. Infos dépassemert de seul cutien
{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

Clic gauche sur « 0.. Affichage de valeurs », puis « 07. Caractéristiques variateur » et puis vérifier P079
« Exécution » soit sur « Technologie ».
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Tutoriel ; Mise en route Positionnement modulo

D MOVITOOLS © MotionStudio - [ZP01 - MO1] - X
Projet Editer Réseau Apercu Utilitaire  Réglages Fenétre  Aide
De-H BE BB 1 X | [t Scanning 4 ﬁgw
Projet / Réseau L] Pag outils |5 Arborescence parameres [Translafion (MDXG1B0015-543)] | = b=
2 ‘ [u} 15 + %WWV\DRN@E\IW“IWS =T
2P01- MOT 0|2 N
= PN Vi g|| 8 fm povORIERE Etat de programme
y
# {= Infomations sur variateur )
& 0. Affichage de valeurs Tache3
k, (@ 1. Consignes et rampes accélération / déet  H511 Position codeur moteur X15 P
k, {88 2. Paramétres réguiateur
¥ RN — H503 Fosition codew abscluDPXE2 [0 |
i3 a4 6 do seul coteuertemexta 0|

{8 5. Fonctions de suveilance .
{3 6. Programmation des bomes ertrées et so1 Informations sur le programme
& 7. Pilotage du moteur
{8 8. Fonctions spéciales
{88 9. Paramétres IPOS

=
&
I

©

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 modulo

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 modulo

‘9 MOVITOOLS® MotionStudio - [ZP01 - MOT]

Projet  Editer Réscau  Apercu  Uilitaire  Réglages
Oww-H @BHh & E 1 X
Projet/ Réseau 2

¥l Page de démarrage utils

2 20T M0

o™

Créer un nouveau
projet ou charger un
projet

Sélectionner mode
de connexion et
configurer réseau

Gérer les jeux de
paramétres

Travailler avec
I'appareil

Editer vue

B Réseau
-] Sérnel COM 2 USB)

Fenétre  Aide

[+ Scanning a

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

Mise en route

Gestion des données (Grline):
Gutil pour Ia gestion des jeux de paramétres
indépendante de Ia gestion des projets

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

D1 [Regulateur process (Online):

Applicatifs

Coupe 3 Ia volée (Online):
outil pour la configuration d'une coupe 3 la
volée

OEET

1. Indexeur modulo (Online)
BE 2. Arborescence paramétres (Online)
&8 3 Mise en route (Online)

pilotage de grue (Online):
I T [outil pour la configuration d'applications de

Mise en routs (Online):

& [Assistmnt de mise en route pour adspter le
variateur au moteur et optimiser la boucle de

régulation

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

Manuel de migration MOVIDRIVE A --= B
@ |(online)

DriveSyne pour MOVIDRIVE (Online)

Positionnement par bus (5 OP) (Online):
%% |Outil pour le positionnement avancé via un bus
de terrain (avec six données-process)

Ly Affecter apparei configuré

[@  Gérerjeu de paramtres appareil

X Supprimer

BH  Positionnement par tableau (Online)
Positionnement par tableau par bus de terrain (Online)

¥ Positionnement par TouchProbe par bus (Online)

par tableau par bus de terrain

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

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

— arue
2 Comparaisen (Onling)
Mise en route »
Applicatifs » | # Coupealavolés (Onling) (Online):
Programmation » |®&  DiiveSync pour MOVIDRIVE (Online)
Editeurs technologiques b | Enrouleur/dérouleur (Online)
Diagnostic + [ Indexcur modula (Online)
ApplicationBuilder » | TT Pilotage de grue (Online)
Autormotive » |#% Positionnement par bu
SN G5 Positionnement par bus (Online)
Afficher état appareil Online =% Positionnement par codeur absolu (Online)

L rivacrartin nanr MOUT-B1 7 OO (mline |

logicielle (Online)

Arborescence paramétres (Online):

outil pour I'édition et I'affichage de tous les
paramtres appareil dans une arborescence
claire

Mise en route haute frequence moteur FR.
(online)

Enrouleur/dérouleur (Online):
outil pour la configuration d'une applic:
enrouleur/dérouleur

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

Fositionnement par TouchFrobe par bus
Gnline):
Outil pour le positionnement par TouchProbe

ERIENIEY parC(E

Editeur technologique Metion (Online):
AUl nour 1a canfiniratinn de fanrtinne

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

Mode manuel haute frequence moteur FR
(Online)

Indexeur modulo (Gnline):
outil pour le positionnement modulo

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

Caractéristiques. e
Etat des appareils Online
e Clic droit sur le variateur, puis « Applicatif », puis « Indexeur Modulo ».
2 MOVITOOLS ® MotienStudie - [ZP0T - MOT] x

Projet  Editer Réseau Apercu  Utllitaire  Réglages  Fenétre  Aide
hE-H&Bo 5= 1 X | [t Scanning IEl auiw
Projet / Réseau 2| B Page de démarrage outils S
Général

o2 2P0 Mo
Y rroiaton] Créer un nouveau
projet ou charger un

projet

Sélectionner mode
de connexion et
cenfigurer réseau

Gérer les jeux de
paramatres

avec

Travailler
I'appareil

Editer vue
=] r'g Sériel (COM 2 USB)
o=

L

MDX61B0015-5A3
Translation

Comparaison (Online):
Outil pour la comparaisen des dennées appareil
(Geux de paramétres, variables IPOS, etc.)

Mise en route

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

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

[0  |Regulateur process (Online):

Applicatifs

Coupe 3 Ia volée (Online):
Gutil pour la configuration d'une coupe  la
volée

Pilotage de grue (Online):

I arue

Outil pour Ia cenfiguration d'applications de

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

Programmation

Editeurs technologiques

Rrivestartiun naoe MOWT-PI /OO (anline)

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

Mise en routs (Online):

& [Assitent de mise en route pour adspter |
variateur au moteur et optimiser la boucle de

régulation

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

Lindexeu Madulo doitl &tre pioté
par bomes ou par bus de tenain ?

& Bus  Bomes

R

Positionnement par bus (6 DP) (Online)
%% |Outil pour le positionnement avance via un bus
de terrain (avec six données-pracess

Positionnement par tableau par bus de terrain
ne);

3,20 |conii
b Outil pour le positionnement sur des valeurs
tableau provenant d'un bus de terrain

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

mm  |Synchronisation logicielle (Online);

Arborescence paramétres (Online):

parametres appareil dans une arborescence
claire

Mise en route haute frequence moteur FR
(Gnline):

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

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

Positionnement par TouchProbe par bus
Gnline):
Outil pour le positionnement par TouchProbe

BN

Editeur technalagique Motion (Online):
kil nnuir 1a canfirtion de fanctinns

|Activation exécution technalogique (Onling):
outil pour I'activation des niveaux d'utilisation
des fonctions technologiques

Mode manuel haute frequence moteur FR.
(Online):

Indexeur modulo (Cnline):
Outil pour le positionnement modulo

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

ONLINE

o Choisissez votre type de pilotage dans notre cas « Bus ».
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Tutoriel ; Mise en route Positionnement modulo

©
:

B fotior 01 -
Projet  Editer Réseau Apercu  Utllitzire  Réglages  Fenétre  Aide
DE-dBD e E 4k & = T 1 X | [#Scanning € B
Projet | Réseau 2 e B | apx
o2 2001w Général Q) ~
Créer un nouveau | ———
b =] proi eI

e , |Comparaison (Online) )
2 |outil pour Iz comparaison des données appareil
(Geux de parametres, variables IPOS, etc.)

Sélectionner mode

de connexion et
configurer réseau (=2 GO & Indeceur Modulo _ o x o
o - ¢
Gestion des donnee| ) & B o & Ba| @ ?‘@l - |Activation exécution technologique (Online)
1 Gutil pour la gestior] el <=8 |outil pour l'activation des niveaux d'utilisation
Gérer les jeu de indépendante de la rCalcul de la mise a 1'échel des fonctions technologiques
paramtres
Unité B ~
mode manuel onin EMRODRIVE Nombre de dents du réductewr  wumérateur |l ; .
Outi pour e taet de| " FR Mode manuel haute frequence moteur FR
Travailler avec [ (Oniine):
Voppareil mise en service
" Dans le menu d'aide, vous trouversz des LIt
informations sur T
i O |Regulateur process - Le cAblage L e
2w - Le paramétrage =
- La mise en oeuvre du logiciel T
Applicatifs ‘ous pouvez a tout moment accéder & cette aide en cliquant sur le 1 -
bouton 'aide’ de la barre de menu
_— . . (Clicuez sur'Aide’ pour démarrer 'aide.
B, | Réseau Coupe  Ia volée (0 " P p—
. Outil pour Ia canfigy o ication Indexeur modulo (Online)
g Sénel COM 2UsB) il util pour Iz pasitionnement modulo
L]0 Torsaion TEUR(X1S) -
§ [ Me plus afficher Maide au prochain redémarrage 4096
Pilotage de arue (0| Positionnement par codeur absolu (Online):
1 T |outil pour la configd s de Outil pour le positionnement sur valeurs
grue 0 hd absolues (sans codeur moteur)
MDX61B0015-5A3 |
Translation
Positiennement par Plage fonct. maximale 1 32760 us
outil pour le positiof
tableau hprobe
Abandon cpitctden | saveny |
Programmation
mm 0 | Sauve  [Bussystemel | Y e
= |Assembleur 1POS (Online) E7  |Combilateur 1POS (Online):
l outil de programmation en langage assembleur - |0util de programmation en langage compilateur
Editeurs technologiques ()

, Editeur technologique Motion (Online)
Pirivackartin nane MOWT-DLC / 0O11 (inline i SRy EHEEo (Chi) kil mowir 1n confinrstinn de fanrtinn v

ONLINE

o Cochez la case et clic sur « suivant » pour fermer l'aide.

&F Indexeur Modulo — O X

MEE R ET SRR

rCalcul de la mise a 1'échell
Unité |° -
Eumbnlv‘ Nombre de dents du réducteur Numérateur 1
Dénominateur |1
o
Nombre de dents rapport comp. Numerateur _ |t
" = Dénominateur ||
Caleul
0 £ I |
P961 Modulo : numérateur
P%962 Modulo : dénominateur 1
225 135
180
Décalage point 0 [°1 IO

Source pos. réelle CAPT.MOTEUR (¥X15) j
P963 Modulo : résolution codsur [inc] 4056

Type prise de référence

Plage fonct. maximale [°1 32760

Abandon << Précedent | Suivant

mln&dr :0 Sauvé |Bus systéme]l
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Tutoriel ; Mise en route Positionnement modulo

g « Unité »

Unité de la consigne de position :

o

-°/10
-inc
« Nombre de dents du réducteur »
Rapport de réduction du réducteur (rapport plaqué sur le moteur)

Il est indispensable pour ces 2 rapports d’avoir des valeurs exactes de réduction sous forme de
fractions.

Dans le cas général, si votre rapport est précis au 1/10, il est exact

Dans le cas général, si votre rapport est précis au 1/100, il est arrondi. Il faudra donc nous
joindre (par téléphone au 03 88 06 99 80) pour obtenir le rapport exact.

« Nombre de dents rapport compl. »
Rapport de réduction de la mécanique (en sortie réducteur).

Il est INDISPENSABLE de cliquer sur « Calcul », cela lui permettra de calculer
automatiquement P961 : numérateur / P962 : dénominateur.

« Décalage point 0 »

Cette valeur permet de donner une valeur a notre point d’origine, (Exemple si I'on met 20, I'origine au lieu d’étre
a 0 elle sera a 20°). L’unité de cette valeur dépend de I'unité choisi dans « Calcul de la mise a I'’échelle »

« 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.

« P963 Résolution codeur »

- Permet de renseigner la résolution du codeur utilisé pour la source de position, en cas d’utilisation avec nos
cartes codeur, cette valeur est toujours ramenée a 4096 inc.
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Tutoriel ; Mise en route Positionnement modulo

« Type de prise de référence »

Permet de définir le type de prise de référence (sur fin de course, sur position actuelle, sur came de référence,

...) (Voir description en annexe).

g Clic sur « Suivant ».

£F Indexeur Modulo

0| || Sl ¢ 2@

Paramétres bus de terrain

Type bus de terrain
EURODRIVE Adresse sur le Bus
o Temps Time Cut
Réaction Time Out

Frég. de trans.

Rampes

Limitations

Vitesse moteur max. en mode

automatique

Vitesse moteur max. en mode
Jogg

Nmax régul. vit.

Bus systémel -
EAAAAAAAAAAAAAAAA,
ETAAAAAAAAAAAAAA,
ARR.URG./DEFAUT

500 kBaud -~

1000 [1/min]

1000 [1/min]

3000 [1/min]

[o] NP |Adr: O Sauvé Bus systemel

@ « Type de bus de terrain »

Choisir bus de terrain utilisé (CanOpen,
SBUS, Profinet, Ethernet, ...).

Bus systéemel (X12) + P880 = MoviLink.

Bus systéme2 (carte DFC) + P890 =
MovilLink.

CANopenl (X12) + P880 = CANopen.
CANopen2 (carte DFC) + P890 = CANopen.
« Adresse sur le bus »
Adresse SBUS affectée au variateur.
« Temps Time Out »

Temps avant mise en défaut en cas de perte
de communication.

« Réaction Time Out »

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

« Fréguence de transmission »

Vitesse de communication entre le variateur
et 'automate, la fréquence au variateur doit
étre égale a la fréquence au niveau de
'automate.

« Limitations »

Permet de régler la vitesse maximale en

fonctionnement automatique et en mode Jogg.
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USOCOME

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 ».

[ @ indexeur Modulo [

Dl | %S e 6t

Veuillsz cliquer sur'Aids’, sfin d'obtenir des informations sur ls branchement et sur les réglage
des paramétres

R bide
o
e 2760 a5 |
Speichern X
Envegistrer dans Translation - o BB
Nom Modifié le Type
Bz cliguer sur Transfert
2o5 ApplicationData 08/04/2020 10:08 Dossier de fichier
UserData 08/04/2020 10:08 Dossier de fichier
L
< > b
Nom du fichier ] 12
Type : [ModuloPosiionierung (- MFB) =] Annder]
IWersion chargee de programme d1PUS T [MUR E] '3 V113
Houvelle version de programme d1FOS: (MDX B CRBE
Abandon ‘ < Précadent | Transfert
‘ [T (4dr: 0 Sawvé  [Bussystémel
¥ Indexeur Modulo - [m] X

O/ @0 &lee| & 2| T

Veuillez cliquer sur'Aide’. afin d'obtenir des informations sur e branchement et sur les réglage
des parametres

9 Aide

Afin de terminer la mise en route de lindexeur Modulo, ceuillez cliguer sur "Transfen'

5

-
le g
Version chargés e progiamme d1F0S: (WO E]
Nauvele version de programme dIPDS: MDY ] vi1a
i
Abandon <« Précédent 13
ONiine [N Sewvé  [Bus systemel =

12

Aprés avoir réalisé la mise en service, vous
pouvez sauvegarder cette derniére en
enregistrant.

Si vous avez déja glissé déposé votre
variateur dans la partie projet, la sauvegarde
se placera automatiquement dans le dossier
du variateur. (Voir FA - Gestion des
sauvegardes).

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
d’'usine, voir P600. Pour pouvoir effectuer
transfert le variateur doit absolument étre
verrouillé (via le bus, les bornes ou le
mode manuel)
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USOCOME

| @ e ~ o

| DR sk 2o

Veuillez cliquer sur ‘Aide’, afin d'oltenir des infarmations surle branchement et sur les réglage

1l g Clic sur « Oui » pour lancer le moniteur de

e paramétres .

EURODRIVE . bus, ce dernier nous permettra de tester la
v mise en route effectuée précédemment.

Transfert des parametres et du programme IPOS+ dans le variateur...

Information
| L]

0% Lz mise en route de l'indexeur Modulo
@@ et déroulée comrectement.

Voulez vous lancer le moniteur
de l'indexeur Modula 7

~ ; -
‘g I Lonear miee en sevice avancee

-~
&

150

Mersion chaigée de programme d1POS: [MDX B)
Fovvelle version de programme dIP05: MDY B] Vi3

pbandon \
‘ Adr: 0 Sauvé  |Bus systémel ‘
Passage en mode pilotage pour teste de la
: configuration réalisée.
&F Indexeur Medulo - [m] k4
8| @ @ . . .
Pour fonctionner en mode automatique, il
& Affichage d6codé | & Affichage Hexadécimal faudra configurer la communication. (Voir FA
EURODRIVE = ..., @ | - Mise en route avec communication par bus
503000 35000: e 00000 de terrain (DFE32/33B)).
e ||| e,
w Il
= ﬂi SPZlazssc:tsi?ié:::éihle EP2/3: Position al:luglnl‘:;mm‘me
- o I o]
SP4: Consigne de vitesse EPA4: Vitesse réelle
0 [1/min] 0{1/min]
* SP5: Rampe acceélération EP5: Courant actif
0 [ms] 0[x]
SPb: Rampe décélération EP6: Facteur de charge
0 [rns] 5[%]
LR Le test en mode pilotage est uniquement
e = possible en se connectant sur le variateur

directement avec le convertisseur USB11A.
(Voir Partie I. Connexion au variateur).

20



Tutoriel ; Mise en route Positionnement modulo

USOCOME

1. Essais :

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.

Mode Joqqg

Jogg -:

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

¥ Indexeur Modulo

BRI

<> Affichage décodé }@ Affichage Hexadécimal}

Echanges nécessaires :

ONline JfETH0]

SP6: Rampe décélération
2000 [ms]

SSS99@ DI00...DIOS

EPS: Facteur de charge
e

Sauvé _[Bus systémel

Abandon Mise en service

- SP6 :

EURODRIVE " Mode Espion' {+ Mode Pilotage’ [ Eresion des 5F |
o SP1: Mot de commande 2 EP1: Mot d'atat
OPTION TECHNOLOG . 1 1 H
0[] N B - SP1 : Mot de commande (bit 1, bit 2, bit 10,
[l |t ose B | bit 11).
Jogg - Jeu de paramétres 1 Axe référencé
Jogg Reset défaut Variateur prét . . .
S 155 Start Reservé Moteur tourne .
SR s ST - SP4 : consigne de vitesse de rotation (selon
o e unité choisie dans mise en service).
SP4: Consigne de vitesse EP4: Vitesse réelle
100 [1/rwin] 98 [1/rmin]
- SP5: Rampe accélération EP5: Courant actif . L) Z 1A H 4
‘n e ] o - SP5 : Rampe d’accélération (durée pour

variation de 0 a 3000 tr/min).

Rampe de décélération (durée pour
variation de 0 & 3000 tr/min).

Cliguez sur « Emission des SP ».
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&F Indexeur Module

=l

| @2 @

< Affichage décodé ‘@ Affichage Hexadécimal |

 Made Espion’ @ Mode Pilotage’ [

o des 5E |

SP1: Mot de commande 2

" G

iire |
Rampe:

W
i

Mai

Jogg - eu de
Jogg + Reset défaut
Start Réservé
SP2/3: Position cible
0 r1

SP4: Consigne de vitesse

100 [14min]
-
= SP5: Rampe accélération

2000 ms]
SPb: Rampe décélération
2000 [ms]

*PS@9@ DI00..DIOS

OPTION
rél

EP1: Mot d'état

N TECHNOLOG. | @9 @D DD

&t iibre | ‘
apide ibre
rei

EP2/3: Position actuelle
5[]
EP4: Vitesse raelle
94 [1/min]
EP5: Courant actif
170
EPG: Facteur de charge
01zl

Mise en service

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 a 3000 tr/min).

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

Cliquez sur « Emission des SP ».

Mode prise de référence

ONline |E¥IY Sauvé Bus systemel
¥ Indexeur Modulo - [m] X
&l 2 @
{» Affichage décodé ‘@ Affichage Hexadécimal]
EURODRIVE C Vo Ear| @ Mok Plge \ ST ]
SP1: Mot de commande 2 EP1: Mot d'état
OPTION TECHNOLOG. | @@ @ 09209
iibre | | Verrouiagesarret ire |
Rampe: Libération / Arrét rapide iibre
Marche / Arrét Défaut
_ Maintien position d'arrét Frein libéré
Rampe 1 Position a
Jogg - Jeu de paramétres 1 Axe
Jogg + Reset défaut
Start Réserve Moteur tourne
SP2/3: Position cible EP2/3: Position actuelle
0 r1 o
SP4: Consigne de vitesse EP4: Vitesse raelle

ONline JEETEN]

-* SP5: Rampe accélération
T 0

[ tmm
[ms]

SP6: Rampe décélération
0 [ms]

*PS@9@ DI00..DI0S

0[1min]
EP5: Courant actif
04[]
EPE: Facteur de charge
01zl

Abandon

Mise en service

Sauvé [Bus systémel

Permet de donner son point d’origine machine, la
prise de référence est 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..
Parameétres IPOS », puis « 90. Prise de référence
IPOS », et de P900 a P905, pour paramétrages de
vitesse, etc....

Cliguez sur « Emission des SP ».
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USOCOME

Modes automatiques

£F Indexeur Modulo - [m] X

& 2 @

< Affichage décodé ‘@ Affichage Hexadécimal |

Eukobnlv: " Mode Espior’  Mode Pilatage’ [ E o des 5 ]
SP1: Mot de commande 2 EP1: Mot d'état
OPTION TECHNOLDG. | @9@ 29009
iire | rrét iore | ‘
Rampe: apide ibre
» Ll I Dé
station optimisée - "””"1 o
Jogg- Jeu de paramétre:
Jogg+ Reset défaut
Réserve urne
SP2/3: Position cible EP2/3: Position actuelle
270 rl amrl
SP4: Consigne de vitesse EP4: Vitesse réelle
50 [17min] 01 /min]
:_* SP5: Rampe accélération EP5: Courant actif
2000 Ims] 03[%]

SP6: Rampe décélération EPE: Facteur de charge
2000 ms] o[z

*299@ D00 DIOS

Abandon Mise en service
ONiine |EY¥IE0] Modifié _|Bus systemel
&F Indexeur Modulo - [m] X
& | # 2D

G Affichage décodé |® Affichage Hexadécimal]

EURODRIVE Mk Fnl @ Mo Flnags [ e ]
& SP1: Mot de commande 2 EP1: Mot d'état
a5 5 OPTION TECHNOLOG. | @@
ibre | | Yerrouilage/arrat tiore |
Rampe: Libération / Arrét rapide libre
Marche / Arrét Défaut
e 7| Maintien position darrét Frein lbéré
Rampe 1 Position atteinte
Jogg - Jeu de paramétres 1 Auxe référence
Jogg Reset défaut Varigteur prét
2 I Start Réservé Noteur tourne.
SP2{3: Position cible EP2/3: Position actuelle
L
720 r orn
SP4: Consigne de vitesse EP4: Vitesse réelle
50 [1/min] 01 /min]
-_* SP5: Rampe accélération EP5: Courant actif
2000 {rms] o[

SP6: Rampe déacélération EP6: Facteur de charge
2000 [ms] 3=

SPSPPS DI00..DIOS

Abandan Mise en service

[o]NTiT |Adr : O Modifié  |Bus systemel

Rotation optimisée :

Mode de fonctionnement normal, via pilotage par
automate, déplacement absolu au chemin le plus
court sans front montant sur « start »

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 a 3000 tr/min).

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

Cliquez sur « Emission des SP ».

Cycl. : Rot. Droite

Mode de fonctionnement normal, via pilotage par
automate, déplacement relatif avec front montant
sur « start ».

Echanges nécessaires :

- SP1 : Mot de commande (bit 1, bit 2, bit 8, bit 12,
bit 13).

- 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 a 3000 tr/min).

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

Cliquez sur « Emission des SP ».
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£F Indexeur Modulo

a8l @2 @

< Affichage décodé I@ Affichage Hexadécimal |

EURODRIVE  Mode Espion’ @ Mode ‘Pilotage’ [ Efigéion des SF ]
o SP1: Mot de commande 2 EP1: Mot d'état
215 I 99000000 9090090099 | 0PTION TECHNILIG. | FDPD DD D
iire | | Verrouiiagerarrat iire |
Rampe Libération / Arrét rapide bre
Marche { Arrét Défaut
& L [ —— Maintien postion darrét Frein ibéré
Rampe 1 Postion atteinte
Jogg - Jeu de paramétres 1 e référence
Jogg Reset défaut Variateur prét
a5 s Start Réservé Woteur fourne
SP2/3: Position cible EP2/3: Position actuelle
720 r1 o
SP4: Consigne de vitesse EPA4: Vitesse réelle
50 1/t 0[1/rin]

;* SP5: Rampe accélération
2000

[ms]
SP6: Rampe décéleration
2000 [ms]

*PS@PP DI00..DIOS

EPS: Courant actif
041
EP6: Facteur de charge
3[z]

Ahandan Mise en service
ONiine |[XTE0) Modifie [Bus systemel
&F Indexeur Modulo - o X

&l 4 2/a

< Affichage décodé I@ Affichage Hexadécimal |

EURODI!IVE " Mode ‘Espiori @ Mode Pilotage’ [ Eriig 1o des S i
@ SP1: Mot de commande 2 EP1: Mot d'état
s a5 299909 99999V | OPTION TECHNOLIG. | DS D DD P
tore | | Verrouiiagerarét tore |
Rampe Libération / Arrét rapide libre
Marche / Arrét Defaut
i fion Droft Maintien position d'arrét Frein libéré
Rampe 1 Position attzinte:
Joga - Jeu de paramétres 1 Axe référencé
Jogg Reset défaut ariateur prét
28y 135° Start Réservé Moteur tourne
8P2{3: Position cible EP2{3: Position actuelle
150
180 rl 18077
SP4: Consigne de vitesse EP4: Vitesse réelle
50 [1/min] 01 /min]

—‘* SP5: Rampe accélération
2000

[ms]
SPb: Rampe décélération
2000 [ms]

PPSPPP DI00..DIOS

EPS5: Courant actif
a8zl

EP6: Facteur de charge
10

Abandon Mise en service

IR (Adr: 0

Modifié  |Bus systémel

Cycl. : Rot. Gauche

Mode de fonctionnement normal, via pilotage par
automate, déplacement relatif avec front montant
sur « start ».

Echanges nécessaires :

- SP1 : Mot de commande (bit 1, bit 2, bit 8, bit 11,
bit 12, bit 13).

- 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 a 3000 tr/min).

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

Cliquez sur « Emission des SP ».

Rotation Droite

Mode de fonctionnement normal, via pilotage par
automate, déplacement absolu sans front montant
sur « Start ».

Echanges nécessaires :
- SP1 : Mot de commande (bit 1, bit 2, bit 8, bit 13).

- 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 a 3000 tr/min).

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

Cliquez sur « Emission des SP ».
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£F Indexeur Modulo

&

| 42 @

EURODRIVE

oIl [T Adr:0

<& Affichage décodé I@ Affichage Hexadécimal |

" tode Espion’ @ Mode Filotage’

SP1: Mot de commande 2

[ EFESEH 355 SF ]

EP1: Mot d'état
OFTION TECHNOLOG. | @@ @909 09

iire | | Verrouilage/arret jibre |
Rampe Libération / Arrét rapide ibre
Warche / Arrét Défaut
an o] Maintien position darrét Frein libéré
Rampe 1 Posttion atteinte:
Jogg - Jeu de paramétres 1 foxe reférence
Jogg Reset défaut Varigteur prét
Start Réserve Woteur tourne
SP2/3: Position cible EP2/3: Position actuelle
135 r1 13511
5P4: Consigne de vitesse EP4: Vitesse réelle
il (1 #min] 0 [1/min]

-;_* SP5: Rampe accélération
2000 ]

SP6: Rampe décélération
2000 ms]

S99 DI00.DIOS

EP5: Courant actif
0[%]
EP6: Facteur de charge
21%]

Modifié  |Bus systémel

Abandon Mise en service

Rotation Gauche

Mode de fonctionnement normal, via pilotage par
automate, déplacement absolu sans front montant
sur « Start ».

Echanges nécessaires :

- SP1 : Mot de commande (bit 1, bit 2, bit 8, bit 11,
bit 13).

- 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 a 3000 tr/min).

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

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

3 MOVITOOLS® MotionStudio - [ZP01 - MET] - x
Projet Editer Réscau Apercu  Utiliaire  Réglages  Fenétre  Aide EW
0O&E-&3 5] = 1 X | [+ Scanning M| ﬁ

Projet/ Réseau

o2 Z°01- Mot

I |

B | Réseau

L

ONLINE

k. Page de démarrage outils

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

£-f| Sérel (COM 2 USB)

1. Gestion des donn

Comparaison (Online)

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

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

Programmation

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

Gérerjeu de paraméres appareil  »

1 Transfert PC-->var.

Supprimer

Caractéristiques...

“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)

Fositionnement par tableau par bus de terrain
(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 d'une application
enrouleur/dérouleur

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

ENIENTEY it

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 parameétre, 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

|
] i’) [ : 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
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Type 2 : Extrémité droite de la came de référence

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

Came Came

Type 5 : Sur position actuelle avec libération

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

Type 8 : Sur position actuelle sans libération

:I $ [ : 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 O 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
99999999 999999

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
| Bit5: Jeu de parametre 1 | Utilisation jeu de parametre
g 1ou?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
» Bit 12 : Mode selon état : Voir modes de
| Bit 13 : Mode fonctionnement ci-
g dessus.
»| Bit 14 : Rampe Utilisation rampes
paramétrés
» Bit 15 : Libre Sans fonction
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